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ABD Series Manual de Usuario Sobre este Manual

Sobre este Manual

Finalidade

Este manual fornece as informagdes necessarias para a Selegao, Ligagdo, Conexdo, Configuragdo, Operagao
de Triagem, Tuning e Fungdes da Série de Servo Drives AC da Altra Brasil (referido como ABD).

Leia e entenda este manual para garantir o uso correto do produto.

Termos

Os termos que podem ser utilizados neste manual sdo definidos conforme a seguir.

Termo Significado

Motor Um Servomotor rotativo produzido pela ALTRA BRASIL.

Um servo drive, que é usado para controlar o movimento do servomotor

Drive rotativo.

Um sistema de controle servo que inclui um servomotor, um servo drive

Sistema de Servo com um controlador host e dispositivos periféricos.

Servo LIGADO Fornecendo energia ao motor.

Servo DESLIGADO | Nao esté fornecendo energia ao Motor.

A ferramenta de engenharia para configurar e fazer o Tuning (calibragéo)

ABView : L
de servo drives ou um computador no qual o software esta instalado.

A funcdo Safe Torque Off fornece um meio de impedir que o drive gere
STO torque no motor, para proteger as pessoas de movimentos perigosos da
méaquina e reduzir o risco para o operador.
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Simbolos

Os simbolos que podem ser encontrados neste documento sao definidos como a seguir.

Simbolo Descricao

A Indica um perigo com alto nivel de risco que, se néo for evitado, causara morte
ou ferimentos graves.

A Indica um perigo com um nivel de risco médio ou baixo que, se nédo for evitado,
pode resultar em ferimentos leves ou moderados.

Indica uma situacdo possivelmente perigosa que, se ndo for evitada, pode
causar danos ao equipamento, perda de dados e degradacdo do desempenho,

CAUTION | o resultados inesperados.

@ Indica as precaucgdes ou restrigdes que devem ser atendidas.

Indica também indicacdes de alarme e outras precaucGes que néo resultardo
IMPORTANT | em danos a maquina.

L]

NOTE

Fornece informacdes adicionais para enfatizar ou complementar pontos importantes
do texto principal.

)

Os nomes de sinais invertidos (aqueles que tém efeito quando em nivel 16gico zero) sdo escritos com uma
barra (/) antes da abreviagdo do sinal. Por exemplo:

S-ON =/S-ON P-CON =/P-CON
Os nomes dos subparametros sdo escritos como o formato de Pnxxx.x. O seguinte usa o pardmetro Pn000
como exemplo, cujos subparametros Pn000.0, Pn000.1, Pn000.2 e Pn000.3 correspondem a um bit de seu

valor, respectivamente.

Parameter Pn000 The Value is b0000
Press [«] key

—

Pn000.0 =0
Pn000.1 =0
Pn000.2 =0
Pn000.3 =0

b indicates the value is Binary
H indicates the value is Hexadecimal
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Precauc¢oOes de Seguranca

Precaugoes gerais

= Nunca remova tampas, cabos, conectores ou dispositivos opcionais
enquanto o drive estiver energizado.

m  Aguarde cinco minutos apos desligar a fonte de alimentagdo e, em
seguida, certifique-se de que o indicador de CARGA nao esteja aceso
antes de interagir com a ligacdo elétrica ou executar uma inspegao.

DANGER Nunca toque nos terminais da fonte de alimentacdo enquanto a luz de
CARGA estiver acesa apds desligar a fonte de alimentacdo, pois ainda
pode haver alta tensao no drive.

m Use uma fonte de alimentacdo com as especificacbes (nimero de fases,
voltagem, frequéncia e tipo CA/CC) apropriadas para o produto.

m  Conecte os terminais de aterramento do drive e do motor aos polos
de aterramento de acordo com as normas elétricas locais.

= Nunca danifique, puxe, aplique forgca excessiva, coloque objetos pesados
sobre ou prenda os cabos.
WARNING " Nunca tente desmontar, consertar ou modificar o produto.

m  Garanta que o dispositivo esteja em um estado de parada de emergéncia
a qualquer momento quando o produto estiver conectado a maquina
e pronto para a operagao.

= Nunca toque no interior do drive.

m  QOs dissipadores de calor do drive, resistores regenerativos, o motor
e outros componentes podem ficar muito quentes enquanto a energia
estiver ligada ou logo apds desligar a energia. Tome medidas de
seguranga, como instalar tampas, para que maos e pegas, como cabos,
ndo entrem em contato com componentes quentes.

m Para a fonte de alimentacdo de controle, use um dispositivo de fonte
de alimentagdo com isolamento duplo ou isolamento reforcado.

= Nunca use o produto em um ambiente que esteja sujeito a agua,
gases corrosivos, gases inflamaveis ou préximo a materiais inflamaveis.

= Nunca tente usar um drive ou motor que esteja danificado ou com
pegas faltantes.

m Instale circuitos de parada de emergéncia externos que desliguem a

CAUTION fonte alimentagdo e interrompam a operacdo imediatamente quando
acontece um erro.

m  Em locais com mas condigOes de fornecimento de energia, instale os
dispositivos de protecdo necessarios (como reatores CA) para garantir
que a poténcia de entrada seja fornecida dentro da faixa de tensdo
especificada.

m  Use um filtro antirruido para minimizar os efeitos de interferéncias
eletromagnéticas.

m  Sempre use um motor e um drive com uma das combinagdes especificadas.

=  Nunca toque em um drive ou motor com as mdaos molhadas.
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Precaucdes de armazenamento

m  Siga todas as instrugdes nas embalagens e nunca coloque carga
excessiva sobre o produto durante o armazenamento.

= Nunca instale ou armazene o produto em qualquer um dos seguintes locais:

- Locais sujeitos a luz solar direta.

- Locais sujeitos a temperaturas ambiente que excedam as
especificagdes do produto.

- Locais sujeitos a umidade relativa que excedam as especificagcoes
do produto.

CAUTION - Locais sujeitos a gases corrosivos ou inflamaveis.

- Locais sujeitos a poeira, sais ou p6 de ferro.

- Locais sujeitos a agua, 6leo ou produtos quimicos.

- Locais sujeitos a vibracdo ou choques que excedam as especificacdes
do produto.

- Locais sujeitos a radiacao.

Precaucoes de instalacao

m Instale o drive em um frame de comando que proporcione protecao
elétrica e contra incéndios.
m Instale o drive e 0 motor em um local que tenha peso estrutural suficiente.
= Nunca instale ou armazene o produto em qualquer um dos seguintes locais:
- Locais sujeitos a luz solar direta.
- Locais sujeitos a temperaturas ambiente que excedam as especificacoes
do produto.
- Locais sujeitos a umidade relativa que excedam as especificacoes
do produto.
- Locais sujeitos a gases corrosivos ou inflamaveis.
- Locais sujeitos a poeira, sais ou po de ferro.
- Locais sujeitos a agua, éleo ou produtos quimicos.
CAUTION - Locais sujeitos a vibracao ou choques que excedam as especificacdes
do produto.
- Locais sujeitos a radiacao.
= Nunca permita que qualquer matéria estranha entre em um drive ou
um motor com uma ventoinha de refrigeragdo e nunca cubra a saida
da ventoinha do motor.

= Nunca pise hem coloque um objeto pesado sobre o produto.
m Instale o drive na orientagao especificada.

m  Fornega as folgas especificadas entre o drive e o gabinete de controle,
bem como entre outros dispositivos.
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Precaugdes com a ligacdo elétrica

= Nunca passe o contator eletromagnético na ligagdo entre o drive e o motor.
=  Conecte firmemente o terminal de alimentagdo ao terminal do motor.
= Deixe pelo menos 10 milimetros de espaco entre os drives e o frame de

comando ou outros dispositivos. Além disso, o espaco longitudinal entre
eles deve ser superior a 30 milimetros.
m  Use cabos de par trangado blindados ou cabos de pares trancados
multiplos com malha ndo-blindados para envio de sinais de E/S
CAUTION para encoders.

= A extensdo do cabo do encoder é de até 20 metros.

= Nunca ligue e desligue a fonte de alimentagdo com frequéncia. Apds iniciar
a operacao atual, deixe passar pelo menos uma hora entre ligar e desligar
a fonte de alimentagdo (como orientagao).

Precaucodes de operagdo

m Para evitar acidentes, teste 0 motor sem carga (ndo conectado ao eixo
do drive).

® Ao iniciar a operacdo na maquina de suporte, defina os parametros
do usuario que correspondam a maquina com antecedéncia.

m  Observe que os sinais para a Proibicdo de Movimento de Avanco (P-OT)
e a Proibicdo de de Movimento Reverso (N-OT) sao desativados durante
a operacao de JOG e a operagdo de Homing.

= Quando ocorre sobrecarga, a fonte de alimentacdo do motor é
DESLIGADA e o freio é liberado. Se vocé usar o motor para acionar uma
carga vertical, ajuste o motor para entrar em um estado de fixacao zero

CAUTION apds a o motor parar. Além disso, instale dispositivos de seguranca
(como freio externo ou contrapeso) para evitar a queda das pegas
moveis da maquina.

m Certifique-se de ajustar uma relagdo correta de momento de inércia para
evitar vibragdo, caso contrario, use o auto-tuning.

»  Quando houver um alarme, reset-o apds solucionar a causa e garantir
a seguranga.

= Nunca use o freio do motor para uma frenagem normal.

Cuidados de manutencao

m A ligacao e as inspecdes devem ser executadas apenas por engenheiros
qualificados.

m  Desconecte todas as conexdes do drive ao testar a resisténcia

de isolamento do drive.
= Nunca use gasolina, diluente, alcool, acido ou detergente alcalino

para evitar descoloracdo ou danos a carcaca.

WARNING « Ao trocar o drive, transfira os pardmetros do usuério do drive trocado
para o novo drive.

= Nunca altere a fiagdo enquanto a energia estiver ligada.
= Nunca desmonte o motor sem permissao.
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Precaugdes para o descarte

Ao descartar o produto, trate-o como residuo industrial comum. No entanto, os
regulamentos locais e as leis nacionais devem ser atendidos. Implemente todos
os rétulos e avisos como um produto final, conforme necessario.

CAUTION P '
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Chapter 1 Drive da Série AC da Altra Brasil.

1.1 Recursos do produto

O ABD ¢ o servo-drive recém-desenvolvido de eixo tinico da ALTRA BRASIL, que foi projetado

em uma matriz, suporta instalacdo proxima e estrutura de barramento DC comum flexivel, adequado
para aplicagdes de maquinas de grande porte. Seu excelente desempenho, com protocolo EtherCAT,
pode alcangar o controle de movimento de alta velocidade, alta precisdo, alta seguranca e maximizar

o desempenho da maquina no menor tempo possivel.

Em comparagio com os servo produtos anteriores, 0 ABD possui os seguintes recursos excelentes.

e Funcdo de Tuning inteligente e supressdo de vibragdo em toda a faixa de frequéncia.

e Tamanho compacto para montagem pouco espagada.
e Loop de controle totalmente fechado

e Safe Torque Off (STO)

e Viarios métodos de fornecimento de energia

e Novo sistema de protecdo

e Capacidade de cobertura do motor de SOW a SKW

1.2 Designagdes do modelo

ABD 03 06 - EC-00

ABD Series

Current Rating
04 400W (2.9A)
08 750W (5.1A)
10 1kW (6.9A)

15 1.5kW (8.2A)
20 2kw (11.3A)
30 3kW (16A)

-Variants
00 Standard

Connectivity*

EC  EtherCAT®
Voltage

06  120/240 Vac 19/3@
07 240/480 Vac 30

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil
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1.3 Nomes de pegas

®
e
= ®

6 000

N.° | Nome

Descricao

1 Conector do circuito de controle

Conecta-se a uma fonte de alimentacdo de controle (5 pinos)

Conector do circuito principal

Conecta-se a uma fonte de alimentacéo do circuito principal (6 pinos)

Painel de Operacdo

Um médulo para exibic6es do status do servo e ajustes de parametros

Acesa enquanto a alimentacao do circuito principal esta sendo fornecida )

Conector do motor

2
3
4 Luz indicadora de CARGA
5

Conecta-se a um cabo do circuito principal do motor

6 Terminal de aterramento

Conecta-se ao terminal de aterramento do cabo do circuito principal
do motor

7 Conector USB

Conecta-se a um computador para 0 ABView

8 Conector de entrada EtherCAT

Conecta-se a um dispositivo EtherCAT

9 Conector de saida EtherCAT

Conecta-se a um dispositivo EtherCAT ou pode estar vazio

10 [ Conector de seguranca

Conecta-se a um dispositivo de funcdo de seguranca

11 | Conector do sinal E/S

Conecta-se a sinais de E/S de sequéncia

12 | Conector do Encoder

Conecta-se 0 Encoder ao motor

13

Conector do Encoder externo

Conecta-se 0 encoder na maquina para controle de loop totalmente
fechado

Versdao do documento: V1.023
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N.° | Nome Descricao

Terminais do circuito de controle

14 Terminais de conexdo para a fonte de alimentacéo de controle

Terminais do circuito principal

15 Terminais de conexdo para a fonte de alimentacéo do circuito principal

Terminais do motor

16 Terminais de conexdo para o cabo do circuito principal do motor

Terminais USB

17 Mini USB padréo Tipo B

18 | Terminais EtherCAT Terminal RJ-45 padréo

19 | Terminais de seguranga Terminais de conexdo para o dispositivo de funcéo de seguranca
20 | Terminais de sinal de E/S Terminais de conexdo para sinais de E/S sequenciais

21 | Terminais do encoder Terminais de conexdo para o cabo do encoder no motor

22 | Terminais de Encoder Externo Terminais de conexdo para o cabo do encoder na méaquina

(1): Mesmo se vocé DESLIGAR a fonte de alimentac@o do circuito principal, este indicador ficara aceso enquanto o capacitor
interno permanecer carregado. Nunca toque no circuito principal ou nos terminais do motor enquanto este indicador estiver aceso,
em caso de choque elétrico.

1.4 ClassificagOes e especificagdes

Modelo do Drive: ABD A5* 01* 02* 04* 08* 10* 15* 20* 30*

Corrente de saida continua [Arms] 0,9 1,1 1,5 2,9 51 6,9 8,2 11,3 16,0

Corrente de saida maxima

) . 33 4,0 5,8 115 195 |210 |[246 |339 |540
instantanea [Arms]

Capacidade Monofasico 02 |03 |06 [12 |19 |26 |40 ; _
da fonte de
alimentacao
[kI\/A] ¢ trifasico 0,2 03 |05 |09 1,6 2,0 3,0 35 4,5

Fonte d Circuit ¢ Monofasico (ndo aplicado a ABD20* e ABD30*) ou
onte e Ircurto trifasico, 200 VCA a 240 VVCA, -15% a +10%, 50Hz ou 60Hz

alimentacéo de poténcia
imentag potenct e 270 VCC a 324 VCC, -15% a +10%
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Modelo do Drive: ABD

A5 | 01* | 02* | 04* 08* 10* 15* 20* 30*

Circuito ¢ Monofasico de 200 VCA a 240 VCA, -15% a +10%, 50 Hz ou 60 Hz
de controle ® 270 VCCa 324 VCC, -15% a +10%
Meétodo de controle SVPWM
Encoder serial:
Feedback * Encoder incremental de 20 bits
® Encoder absoluto de 23 bits
Temperatura ambiente: -5Ca 55T
Temperatura
Temperatura de armazenamento: -20 °C a +85 °C
Umidade Para ambos armazenamento e operacao: 5% a 95% (sem condensacéo)
CIasseNde 1P20
protecdo
Condicdes Altitude 1.000 m ou menos
ambientais : :
Res_lsten~0|a 4.9 m/s?
a vibracoes
Resisténcia 19.6 m/s?
contra choque
SISth?. de Sistema TN
Poténcia
Montagem Instalado pela base
Faixa de
Controle de 1:5000
Velocidade
+0,01% da velocidade nominal méx. (Para uma flutuacéo de carga de 0%
o a 100%)
Coeficiente
Desempenho de Flutuagéo 0% da velocidade nominal méx. (Para uma flutuacgéo de carga de £10%)
da Velocidade ) ) - "
10,1% da velocidade nominal max. (Para uma flutuacdo de temperatura
de 25°C+25°C)
Configuracéo
do Tempo de 0sa 10s (Pode ser definido separadamente para a aceleracdo e desaceleragdo.)
Partida Suave
Saida de Pulsos | pase A fase B, fase C: Saida do driver de linha.
Dividida do i e . ) o
encoder Numero de pulsos de saida divididos: Qualquer ajuste é permitido.
Faixa de tensdo permitida: 24 VCC +20%
NUmero de pontos de entrada: 7 (2 deles sdo entradas de optoacoplador
de alta velocidade, fixadas como Sonda de toque)
Sinais de E/S Os sinais de entrada sdo EXT1 (Sonda de Toque 1), EXT2 (Sonda de Toque

Sinais de entrada

2), ALM-RST (Redefinicdo de Alarme), N-OT (Proibicdo de de Movimento
Reverso), P-OT (Proibicdo de Movimento de Avanco), P-CON (Controle
Proporcional), S-ON (Servo Ligado).

Exceto EXT1 e EXT2, um sinal pode ser alocado e a l6gica positiva e negativa
pode ser alterada

Sinais de saida

Faixa de tensdo permitida: 5 VCC a 30 VCC
NUmero de pontos de saida: 4 (1 deles fixados para o Servoalarme)

Versdao do documento: V1.023
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Modelo do Drive: ABD

A5 | 01* | 02* | 04* 08* 10* 15* 20* 30*

Os sinais de saida sio TGON (Deteccéo de rotacdo), ALM (Servoalarme),
SRDY (Servo pronto), COIN (Concluséo de posicionamento), PAO (Pulso
Dividido do Encoder, Fase A), PBO (Pulso Dividido do Encoder, Fase B),
PCO (Pulso Dividido do Encoder, Fase C).

Exceto ALM, um sinal pode ser alocado e a ldgica positiva e negativa pode
ser alterada.

Comunicac@es
EtherCAT

Normas de
comunicacédo
aplicaveis

IEC 61158 Tipol2, Perfil do Drive IEC 61800-7 CiA402

Camada Fisica

100BASE-TX (IEEE802.3)

Conectores de
comunicacdo

CN3-IN (RJ45): Conector de entrada de sinal EtherCAT
CN4-0OUT (RJ45): Conector de saida de sinal EtherCAT

Cabo

Categoria 5, 4 cabos de pares trancados blindados

Gerenciador de
Sincronizacédo

SMO: Saida da caixa de correio, SM1: Entrada da caixa de correio, SM2:
Saida de dados do processo, e SM3: Entrada de dados do processo

FMMU 0: Mapeada na area de saida de dados do processo (RxPDO).

FMMU FMMU 1: Mapeada na area de entrada de dados do processo (TxPDO).
FMMU 2: Mapeada para o status da caixa de correio.

Comandos

EtherCAT Os comandos APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR, BWR, LWR,

(Camada do Link | ARMW, FRMW (APRW, FPRW, BRW e LRW néo séo suportados).

de Dados)

Dados do As atribuicfes podem ser alteradas com 0 mapeamento de PDO.

processo

MailBox (CoE)

Mensagens de emergéncia, solicitacbes SDO, respostas SDO e informagdes
SDO (TxPDO/RxPDO e TxPDO/RxPDO remoto néo sdo suportados.)

Clocks
distribuidos

Modo de livre execugdo e modo CC (pode ser comutados), SM2
(sincronizagdo de evento SM2)

Ciclos CC aplicaveis: 125 ps a 8 ms em incrementos de 125 ps

Interface de
informacdes
dos Seguidores

256 bytes (somente leitura)

Perfil do drive CiA402

¢ Modo Homing

® Modo de Posig¢ao do Perfil

¢ Modo de Velocidade do Perfil

* Modo de Torque do Perfil

* Modo de Posic¢éo Interpolada

* Modo de Posi¢éo Sincrona Ciclica

¢ Modo de Velocidade Sincrona Ciclica
* Modo de Torque Sincrono Ciclico

¢ Funcdo da Sonda de Toque

¢ Funcéo de Limite de Torque

Comunicacdes
USB

Interface

Computador pessoal (com ABView)

Padrdes de
comunicacao

Em conformidade com o padrdo USB2.0 (12 Mbps), OTG

Tela

Cinco LEDs de 7 segmentos

Versdao do documento: V1.023
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Modelo do Drive: ABD

A5 | 01* | 02* | 04* 08* 10* 15* 20* 30*

Luzes indicadoras

CARGA, ENERGIA, SIS, EXECUGAO, ERR, ENTRADA L/A, SAIDA L/A

Painel de Operacéo

4 Botbes

Processamento regenerativo

ABD-A5*, ABD-01*, ABD-02* e ABD-04* deve conectar um resistor
regenerativo externo.
Outros modelos sdo integrados.

Funcdes de Protecdo

Sobrecorrente, Sobretensdo, Subtensdo, Sobrecarga, Erro de Regeneracéo,
Excesso de velocidade etc.

Fungdes de utilidade

Histérico de alarmes, Jogging, Analise mecanica, Load inertia identification,
Auto-Tuning, etc.

De acordo com IEC 61800-5-2. Cat.4, PLe de acordo com a ISO 13849-1,
SIL3 de acordo com IEC 61508, IEC 62061.

STO
Fungdes
opcionais Totalmente
fechado

Suporta o sinal de diferentes tipos de sensores, ABe Z TTL

[NOTA]: ao usar tensdo monofasica AC para drivers ABD-15%, reduza a classificacao do fator de carga para 80%.

1.5 Dimensoes Externas

ABD-A5* a ABD-04*

=
d
b
1
k]

172
156

o}
A

Grounding/ 38

terminals,

2i M4 "

(40)

(4)

] Exterior\

164i A.5
(mounting pitch)
172

28i A5 |,
(mounting pitch)|

wu

38

180

21 M4

Mounting Hole Diagram
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ABD-08* a ABD-15*

Unit: mm

172
156

[(s]
i

Grounding
Terminals

2i N4

ABD-20* a ABD-30*

e
[ =
o)
I
1
180

Unit: mm

172
156

RLTE

W'
—h

Grounding
terminals
2 x M4

95

=) L
NI 2i M4 "
| =
J
=
2
Exterior n'a
;| ™
— e ™~
TS| -
=
— 3
(=]
E
55i A.5 ‘
(mounting pitch) || 5
65

180

Mounting Hole Diagram

o y
T 3i A4 s
|
T
2
Exterior g
\ q o N
—_ | N
T -
O C
- 3
o
E
85i A.5 4 4
(mounting pitch) || 5
95

Mounting Hole Diagram
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1.6 Configuragao do sistema

Diagrama de exemplo

Power Supply
Three-phase, 200 VAC to 240 VAC

Circuit
Breaker

Noise
Filter

Magnetic
Contactor

Control Power Supply
Cable

External

Regenerative
Resistor

Main Power Supply
Cable

Motor Power Supply
Cable .

ervomotor

1l @:\_ 1/0 Signals Cable
- (e
e

[

Encoder Cable

External Encoder Cable

Dispositivos Periféricos - EspecificacOes

circuito quando houver uma
sobrecorrente.

Neimne ete Descricao Especificacdo
Dispositivo E P ¢
A corrente nominal minima do disjuntor
depende do modelo do drive.
Usa-se para proteger a linha de e ABD-A5* 01* 02* 04* 10A
Disjuntor alimentacéo elétrica e desligar o « ABD-08*, 10%: 25A

* ABD15*: 35A
* ABD20*: 55A
* ABD30*: 70A

Filtro de ruido

Usado para evitar interferéncia
de ruido externo vindo da fonte
de alimentac&o.

A corrente nominal é de 10A ou 20A.

Resistor
regenerativo
externo

Quando a capacitancia do

barramento for insuficiente, remova

a ligacdo entre B2 e B3 e conecte
um resistor regenerativo externo
entre Ble B2. @

O valor minimo do resistor regenerativo
depende do modelo do drive.

* ABD-A5*, 01%, 02*, 04*: 50Q

e ABD-08%*, 10*: 25Q

e ABD-15%, 20*, 30*: 10Q

(1): ABD-AS*, ABD-01*, ABD-02* e ABD-04* deve conectar um resistor regenerativo externo.
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Chapter 2 Instalacao

2.1 Precaucoes de instalacao

e Instalac@o proxima a fontes de calor

Tome medidas para evitar aumentos de temperatura causados por fontes de calor radiante ou por
convecgdo para que a temperatura do ambiente em que o drive se situa atenda as especificagdes.

e Instalac@o proxima a fontes de vibraggo

Instale um amortecedor de vibragdes na superficie de instalagdo do drive de forma que ele ndo fique
sujeito a tais vibragdes.

e QOutras precaucoes

Nunca instale o drive em um local sujeito a altas temperaturas, alta umidade, gotejamento de dgua, 6leo
de corte, poeira excessiva, sujeira excessiva, excesso de po de ferro, gases corrosivos ou radioatividade.

2.2 Tipos de montagem e orientacdo

Os Drives sdo montados com base. Monte o drive verticalmente, como mostrado na Figure 2-1.

Monte os drives de forma que o display de operacdo fique voltado para o operador. Prepare dois ou trés
furos de montagem para o drive, e entdo parafuse-o com seguranca nos em tais furos (O niimero de furos
depende da capacidade do drive).

Figure 2-1 Diagrama de montagem com base

Mounting plate
Airflow ap

gt =

Airflow
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2.3 Dimensodes dos furos de montagem

Use dois ou trés furos de montagem para fixar o drive com seguranca na superficie de montagem.

Para fixar o drive, sera necessario preparar uma chave de fenda mais longa do que a profundidade do drive.

ED3S-A5*~ED3S-04* ED3S-08*~ED3S-15* ED3S-20*~ED3S-30*

2 x M4 " 2xM4 x M4

J ! :

Exterior

Exterior\ Exterior\

164+0.5
(mounting pitch)
172
164+0.5
(mounting pitch)
172
164+0.5
(mounting pitch)
172

28+0.5
(mounting pitch)

>

55+0.5 85+0.5

5

=

3
(%2l

(mounting pitch) (mounting pitch) || 1T 5
38 65 ‘ 95

T
(%)

2.4 Intervalo de montagem

Instalando um Drive em um Gabinete de Controle

Forneca espago suficiente ao redor do drive ao instala-lo em um gabinete de controle, conforme mostrado
na Figure 2-2.

Figure 2-2 Instale um Drive em um gabinete de controle
% %

n

= 50mm Wiring allowance Mounting

,-‘,’::: .j,/::: Iate
J' | =30mm % %275mm4 Fnéégjfngm "

[
% >30mm F
=50mm
Mounting allowance between mounting plate
and cabinet shall be not less than 6.4 mm
7 7
7 7
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Instalando Mais de Um Drive em um Gabinete de Controle

Forneca espaco suficiente ao redor do drive ao instala-lo em um gabinete de controle, conforme mostrado
na Figure 2-3

Figure 2-3 Instale mais de um drive em um gabinete de controle
Z

|

+—=30mm—>»

«—=30mm-—> I

I!.J Os drivers ABD podem ser montados préoximos um dos outros, e a distancia
NOTE entre os drives adjacentes deve ser de 1 mm.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 2-3



Manual do usuario Servodrive ABD

2.5 Condicoes de instalacao de EMC

Esta secao fornece as condi¢des de instalagdo que foram usadas para testes de certificagio EMC.

Como os drives e os motores sao para equipamentos industriais, nunca os use
em ambientes domésticos.

CAUTION

2.5.1 Diretivas de EMC

As condigoes de instalacdo de EMC fornecidas aqui s@o as condigdes que foram usadas para aprovagio
nos critérios de teste da ALTRA BRASIL. O nivel de EMC pode mudar sob outras condigdes, como a
estrutura de instalagdo real e as condigdes de ligacdo. Esses produtos da ALTRA BRASIL sdo projetados
para serem integrados ao equipamento. Portanto, vocé deve implementar as medidas de EMC e confirmar
a conformidade do equipamento final.

Shield box

Brake power supply

Drive

Power Supply: [a) . Tl [ Brake

o Noise U, Vv, W ne

Three-phase, B 3 Filter * L1, 12,13 o o 3

= 2

200 VAC © L1, L2C P

Cable length Motor
» <
~2m

Encoder

110D
HIBEN
dwep
®
|10D
<BINCN|
\

é D N CN2 [0 3, = é

Ferrite Coil PE
< Cable length =~ 5 m >

~

Ferrite Coil

Controller
Nao Nome do cabo Especificagdo
@ Cabo de sinal de E/S Cabo blindado
@ Cabo de encoder Cabo blindado
® Cabo do Circuito Principal do Motor Cabo blindado
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2.5.2 Montagem da Bobina de Ferrita

Bobina de Ferrita Conectada

Enrole o cabo em torno da bobina de ferrita por 2 voltas. As posigdes de montagem da bobina de ferrita
de cada cabo sdo mostradas na seguinte tabela.

Diagrama de Enrolamento Nome do cabo Posicdo de montagem

Préximo aos terminais

Cabo de sinal de E/S do Controlador e do Drive

Cable

Cabo do Circuito Principal Proximo aos Terminais
do Motor do Motor e do Drive

Ferrite Core — —
Préximo aos Terminais

Cabo de encoder do Motor e do Drive

Modelo Recomendado do Nucleo de Ferrita

Nome do cabo Modelo Fabricante

Cabo de sinal de E/S

Cabo de encoder

ESD-SR-25 TOKIN
Cabo do circuito principal do motor
(400 W ou abaixo)
Cabo do circuito principal do motor PCA0T96 x 20 x 70 TDK

(750 W ou acima)

Cabo fixo

Prenda a blindagem do cabo com uma pega metalica condutora e fixe-a na placa de aterramento.

To Shield part (remove cable sheath.)

Controller

P g

| Ground Plate

— o) Secure the shield of the cable with
- a conductive metal part.
\ Remove the coating from

\\ the mounting surface. /

Cable Clamp

Caixa de blindagem

Use uma caixa de blindagem com a carcaca de metal fechada para blindar o drive contra interferéncia
eletromagnética. A caixa de blindagem deve ter uma estrutura que permita sua carcaga, porta, dispositivo
de resfriamento e outros a serem aterrados, e a abertura da caixa de blindagem deve ser a menor possivel.

Recomenda-se que vocé implemente seu sistema conforme descrito
anteriormente.

A ALTRA BRASIL ndo se responsabiliza pelo risco de interferéncia

CAUTION eletromagnética causada pela ndo utilizagdo das configuragdées acima
mencionadas em sua aplicagao.
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Chapter 3 Ligacao e conexao

3.1 Precaugdes para a ligacao

3.1.1 Precauc0es gerais

DANGER

Nunca troque nenhuma ligacdo enquanto o sistema estiver elétricamente
alimentado. Ha risco de choque elétrico ou lesdo.

WARNING

A ligacao e as inspecdes devem ser executadas apenas por engenheiros
qualificados.

Verifique cuidadosamente todas as fiagOes e fontes de energia.

A ligagdo incorreta ou a aplicacdo incorreta de tensdo nos circuitos de
saida podem causar falhas de curto-circuito. Se ocorrer uma falha de
curto-circuito devido a qualquer uma dessas causas, o freio de retencao
do motor ndo ira funcionar. Isso pode danificar a maquina ou causar um
acidente com risco de morte ou ferimentos.

Conecte as fontes de alimentacdo CA e CC aos terminais especificados
do drive.

CAUTION

Aguarde pelo menos cinco minutos apds desligar a fonte de alimentagao
e, em seguida, certifique-se de que o indicador de CARGA ndo esta
aceso antes de iniciar os trabalhos na ligacdo ou inspecao. Nunca toque
nos terminais da fonte de alimentacdo enquanto a luz de CARGA estiver
acesa apods desligar a fonte de alimentacdo, pois ainda pode haver alta
tensao no drive.

Observe as precaucgdes e instrucdes para a ligacao e testes de operacao
exatamente como descrito neste documento.

Verifique a ligagdo para ter certeza de que foi executada corretamente.
As vezes, os layouts de conectores e pinos sao diferentes para diferentes
modelos. Antes da operagao, confirme sempre os layouts dos pinos na
documentacdo técnica do seu modelo.

Use cabos de par trancado blindados ou cabos de pares trancados multiplos
com malha nao-blindados para envio de sinais de E/S para encoders.

O cabo do circuito principal do drive deve ter especificagdao garantida
para funcionamento normal a 75 °C.

Observe as seguintes precaugdes ao conectar os terminais do circuito

principal do drive.

- Ligue a fonte de alimentacdo do drive apenas apos concluir toda a
ligagao, incluindo os terminais do circuito principal.

- Se um conector for usado para os terminais do circuito principal,
remova o conector do circuito principal do drive antes de conecté-lo.

- Insira s6 um fio por furo de encaixe nos terminais do circuito principal.

- Ao inserir um fio, certifique-se de que o fio condutor (por exemplo,
whiskers) ndo entre em contato com os fios adjacentes.

Instale disjuntores em caixa moldada e tome outras medidas de segurancga

para fornecer protegdo contra curtos-circuitos na ligagao externa.

Versdao do documento: V1.023
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e Sempre que possivel, use os cabos especificados pela ALTRA BRASIL.
e Aperte firmemente os parafusos do conector do cabo e os mecanismos

de bloqueio, caso os conectores do cabo caiam durante a operagao.
I!.J ¢ Nunca junte linhas de energia (por exemplo, o cabo do circuito principal)
NOTE e as linhas de baixa corrente (por exemplo, os cabos de sinal de E/S ou

os cabos do encoder) juntos ou passados pelo mesmo duto. Se vocé ndo
colocar linhas de energia e linhas de baixa corrente em dutos separados,
separe-as em pelo menos 30 cm.

m  Use um disjuntor em caixa moldada ou fusivel para proteger
0 circuito principal.
O Drive conecta-se diretamente a uma fonte de alimentacdao comercial;
ndo é isolado através de um transformador ou outro dispositivo.
Use sempre um disjuntor ou fusivel em caixa moldada para proteger
0 servossistema contra acidentes envolvendo diferentes tensdes do
sistema de energia ou outros acidentes.
m Instale um disjuntor de fuga para o terra.
O drive ndo possui um circuito de protecao de falha de aterramento
integrado. Para configurar um sistema mais seguro, instale um detector
de falhas de aterramento contra sobrecargas e curto-circuito, ou instale
IMPORTANT um detector de falhas de aterramento combinado com um disjuntor
em caixa moldada.
= Nunca ligue e desligue a fonte de alimentagdo mais do que for necessario.
- Use o drive para aplicagbes que exigem que a fonte de alimentacao
ligue e desligue com frequéncia. Essas aplicacbes causardo a
deterioracao dos elementos no drive.
- ApOs iniciar a operagdo atual, deixe passar pelo menos uma hora
entre ligar e desligar a fonte de alimentacao (como orientacdo).

3.1.2 Medidas contra o ruido

O drive foi projetado como um dispositivo industrial. Portanto, ndo sao
proporcionadas medidas para evitar interferéncias nas frequéncias de radio.
O drive usa elementos de comutacao de alta velocidade no circuito
principal. Portanto, os dispositivos periféricos podem ser afetados pelo ruido
de comutacao.
Se o0 equipamento for usado proximo a casas particulares ou se a
interferéncia de radio for um problema, tome medidas contra o ruido.

IMPORTANT

Como o drive usa microprocessadores, ele pode ser afetado pelo ruido de comutacgo de dispositivos periféricos.

Para evitar que o ruido do drive ou dos dispositivos periféricos cause defeitos em qualquer dispositivo,
tome as seguintes medidas contra o ruido, conforme necessario.

o Instale o dispositivo de referéncia de entrada e o filtro antirruido o mais proximo possivel do drive.

e Instale sempre um absorvedor de surtos para relés, solenoides e bobinas do contator magnético.

e Nunca coloque nem junte os seguintes cabos no mesmo duto. Além disso, separe os cabos um
do outro em pelo menos 30 cm.
- Cabos do circuito principal e cabos de sinal de I/O
- Cabos do circuito principal e cabos do encoder

e Nunca compartilhe a fonte de alimentagdo com um soldador elétrico ou maquina de descarga elétrica.
Se o drive estiver posicionado proximo a um gerador de alta frequéncia, instale filtros antirruido no
lado da entrada no cabo da fonte de alimentagdo do circuito principal e no cabo da fonte de
alimentacdo de controle, mesmo que a mesma fonte de alimentacao ndo seja compartilhada com o

gerador de alta frequéncia. Consulte a se¢@o Filtros antirruide para obter informagdes sobre como
conectar os Filtros antirruido.

e Implemente medidas de aterramento adequadas. Consulte a secdo 3.1.3 Terra para obter informagdes
sobre as medidas de aterramento.
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Filtros antirruido

Conecte os Filtros antirruido em locais apropriados para proteger o drive dos efeitos adversos do ruido.
Figure 3-1 ¢ um exemplo de liga¢do para medidas contra o ruido.

Figure 3-1 Exemplo de ligagdo para medidas contra o ruido

—- e
|

\
|
|
|
Noise Filter

—

200 VAC — ~
\ !
| v,
|
| 2.0 mm?
| min.
|
|
|
|
|
\
|
|
1 B R ----e Operation relay sequence
|
i L ---» User signal generators

A A A
Noise Filter J
N N

DC
— < Power
| supply,

N

2.0 mm? min.

Ground plate

External ground: Use a dedicated ground.

For the ground wire, use a wire with a thickness of at least 2.0 mm2 (preferably, flat
braided copper wire).
Whenever possible, use twisted-pair wires to wire all connections marked with i

Ligacdo do Filtro Antirruido e Precaucdes de Conexao

Sempre observe as precaucdes a seguir ao ligar ou conectar filtros antirruido.

e Separe as linhas de entrada das linhas de saida. Nao coloque nem junte as linhas de entrada e de saida
no mesmo duto.

v y

AA

| ‘o —e
Noise Filter Noise Filter

Yvy

i
i
/77 /77 |
|

Ground Ground
plate plate
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Noise Filter Noise Filter

)

|
|
77w
\

/77 \A/ Y \A/
Ground Ground
plate plate \ /

Separate the circuits.

e Separe o fio terra do filtro antirruido das linhas de saida. Ndo coloque nem junte o fio terra do filtro
antirruido, as linhas de saida e outras linhas de sinal no mesmo duto.

Y

Noise Filter Noise Filter .
T ) T <]
The ground wire
Lo can be close to vy
| N the input lines.
L
 ——
L
(-
/77 /77
Ground Ground
plate plate

e Conecte o fio terra do filtro antirruido diretamente a placa de aterramento. Nao conecte o fio terra
do filtro antirruido a outros fios terra.

v

N

/77
Ground
plate

[
Noise Filter —»
b
Drive Drive
D D

=)

'As?ielded ground wire

v

/77
Ground
plate

F——m
Noise Filter —»
F——m
Drive Drive
D D
]

Versdao do documento: V1.023

© 2022 Altra Industrial Motion do Brasil

3-4



Manual do usuario Servodrive ABD

e Se um filtro antirruido estiver localizado dentro de um painel de controle, primeiro conecte o fio terra
do filtro antirruido e os fios terra de outros dispositivos dentro do painel de controle a placa de
aterramento do painel de controle e, em seguida, aterre a placa.

Yvyy
Yvy

Noise Filter |~

Drive

Grounding

/77 Ground Plate

LLe -

3.1.3 Terra

Implemente medidas de aterramento conforme descrito nesta secdo. A implementagdo de medidas
de aterramento adequadas também ajudard a evitar falhas de funcionamento, que podem ser provocadas
por ruidos.

Observe as seguintes precaugdes ao conectar o cabo de aterramento.

e Aterre o drive a uma resisténcia de 100 mQ ou menos.
e Certifique-se de aterrar apenas em um ponto.

e Aterre o motor diretamente se o motor estiver isolado a partir da maquina.

Terra da estrutura do motor ou terra do motor

Se vocé aterrar o motor através da maquina, a corrente de ruido de comutagio pode fluir do circuito
principal do drive através da capacitincia perdida do motor. Para evitar isso, sempre conecte o terminal

do chassi do motor (FG) ou o terminal de aterramento (FG) do motor ao terminal de aterramento @

do drive. Certifique-se também de aterrar o terminal de aterramento'\='.

Ruido nos cabos de sinal de I/O

Se o ruido entrar no cabo de sinal de I/O, conecte a blindagem do cabo de sinal de E/S ao involucro

do conector para o aterramento. Se o cabo do circuito principal do motor for colocado em um conduite
metalico, aterre o conduite e a sua caixa de juncdo. Para todos os aterramentos, faca o aterramento

em apenas um ponto.
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3.2 Diagrama basico de ligacdoa

RS T "
! l l i Drive
| ! P P
i 1QF \v\—\ ! Ly
|
! d i TeMr?lt'g;Is v M
. 3SA | Main rmi W
I Circuit :
i LT | Terminals !
: T |
! 2KM i :
: — ! ~—
| Y : -
: ;;[, L2 | :
| | . |
: v B :
: 1 tic ! !
I Y | I
: L2C :
—— [
I i Encoder
| (For alarm| B1 . terminals
: 1Ry “display) g2 | -
| : |
; 1pL B3 ! i
! Power Power P1 !
i ON OFF 1KM by |
: ' F~ ' ! :
! a L | L
I :
i 1KM 1A '
. 2KM |
| — ;
| 1KM 1Ry Grounding .
A | 10 Signal
e == 47_kQ_ Terminals | — - —.. == :
2 .
i +24VIN [19/20 47K2, |

1QF: Molded-case circuit breaker ok = - |
1SA: Surge Absorber ! +P-OT l16 TNL :
3SA: Surge Absorber | !
1FLT: Noise Filter : =17 /T i
1KM: Magnetic Contactor ! +N-OT |15 - :

(for control power supply) i 3 !
2KM: Magnetic Contactor : — -

(for main circuit power supply) | P-CON | 17
1Ry: Relay
1PL: Indicator lamp : ——1—

~—P—: represents a twisted-pair cable | _!#

: S-ON 18

*  The external wiring of the input |
port can use the Common Cathode : L
connection method or the Common
Anode connection method. |

ALM-RST | 14

kP

: 4.7 ko
i +24VIN [2/4  47KO,

: = I - |
! G N !
N ™
| o |
. i B B
: - |
! + EXT2 | 3 ~Nl :
! x !
T i

N B NS SR - - - — gl

! Fuse Switch Safety |

12V g o o HWBBIF 4 - Terminals ;

: -

I : % =(] 8} EDM+ :

i | — I

! HWBB2+ i

: ] 7] EDM- !

I L —

SOV HWBB2- |
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3.3 Ligacao da fonte de alimentagao para o drive

3.3.1 Disposicdo dos terminais

A fonte de alimentagdo do drive inclui terminais do circuito principal e terminais do circuito de controle.

Diagrama de sinais

' ™
L1C

i

L2C

Bl

B2
B3

LlE[

L2 a
L3
P1
P2
il
‘\ J
Lavyout dos pinos
Simbolos | Nome Especificacoes e Referéncias

Terminais de entrada da fonte de

L1L2L3 ; « A L
alimentacdo do circuito principal

trifasico, 200 VCA a 240 VCA, -15% a +10%, 50Hz ou 60Hz

Terminais de controle da fonte monofasico, 200 VCA a 240 VCA, -15% a +10%, 50 Hz
L1C, L2C . i
de alimentagéo ou 60 Hz

Existe uma ligago curta entre B2 e B3 nos padrdes de fabrica.

B1B2B3 | Terminal do resistor regenerativo Se a capacitancia do barramento for insuficiente, remova
a ligacdo curta e conecte um resistor regenerativo externo
entre Bl e B2.

Existe uma ligagdo curta entre P1 e P2 nos padrdes de fabrica.
¢ Para usar um reator CC, remova a ligagdo curta e conecte
um reator CC entre P1 e P2.
¢ Para usar uma fonte de alimentacdo CC, conecte P2
ao polo positivo e conecte N ao polo negativo.
 Para o barramento CC comum, conecte todos os P2
do drive ao polo positivo e N ao polo negativo.

P1, P2, N Terminais CC

D Terminal de aterramento Sempre conecte este terminal para evitar choque elétrico.
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3.3.2 Procedimento de ligagao

Prepare os itens a seguir antes de preparar a ligacao dos terminais do circuito principal e os terminais do
circuito de controle.

Obrigatorio Descrigao

Chave de fenda disponivel comercialmente com largura da ponta de 3,0

Chave de fenda chata
mm a 3,5 mm

Terminais prensados

a frio Ponteira do tipo luva com segéo transversal de 1,5 mm? a 2,5 mm?

Alicate para ligacéo Alicate de montagem comercial com funcfes de crimpagem e decapagem

Siga o procedimento a seguir para conectar os terminais do circuito principal e os terminais do circuito
de controle.

Etapal Remova os terminais do circuito principal e os terminais do circuito de controle do drive.

Figure 3-2 Remova os terminais

Etapa 2 Retire o revestimento de modo que a porgéo condutora do cabo se projete a partir da ponta do casquilho.

Figure 3-3 Remova o revestimento

mm

_ 8 mmto 9 mm

Etapa 3 Insira o cabo no casquilho (deve ficar a 1 mm ou mais do casquilho).

Figure 3-4 Inserir o cabo no casquilho
~
10 ’

ﬂ 1 mm or more

J
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Etapa4 Crimpar o cabo que foi inserido no casquilho e cortar a porg¢éo do condutor de cabo que sobressai
do casquilho (o comprimento sobressalente permitido ap6s o corte ndo deve ser superior a 0,5 mm).

Figure 3-5 Crimpar o cabo

‘m I]/ Cut off the

protruding
portion

Etapa 5 Insira o cabo crimpado diretamente nos terminais de conexdo até que o cabo néo seja puxado facilmente
(um leve puxdo é permitido).

Etapa 6 Execute todas as outras conexdes da mesma maneira.
Etapa 7 Para alterar a ligagao, tire o cabo dos terminais de conexao.

Pressione a trava por mola correspondente ao terminal com uma chave de fenda chata e puxe o cabo
com cuidado.

Figure 3-6 Puxe o cabo para fora

Press down the
spring button

Pull out the
cable gently

Etapa 8 Quando tiver concluido a ligagéo, conecte os terminais de conex&o ao drive.

I!!I O procedimento de ligagdo descrito acima também é aplicavel aos Terminais
NOTE do Motor.
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3.3.3 Diagramas de ligagao

Exemplo de ligacdo para entrada da fonte de alimentacdo trifasica

RS T
i i Drive
QFI1IN\T ﬁ—\
SA[3] |
FLT[1] |
KM[2]
V/r
‘Vﬁ
—~—
KM[1]
b4
W QF[1]: Circuit Breaker
SA[1]: Surge Absorber 1
Ry[1 (For alarm| SA[2]: Surge Absorber 2
*YL] display) SA[3]: Surge Absorber 3
XR— FLT[1]: Noise Filter
PL[1] KM[1]: Magnetic Contactor 1
Power Power (for control power supply)
ON S’E: KM[1] KM[2]: Magnetic Contactor 2
" ] (for main circuit power supply)
L L Ry[1]: Relay
PL[1]: Indicator Lamp
KM[1] SA[1] D[1]: Flywheel Diode
KM[2]
KM[1] Ry[1]
SA[2]

Exemplo de ligacdo para entrada da fonte de alimentacdo monofasica

R T
l Drive
QF[l]\v - It is recommended to
connect L2 and L3 in parallel
| to one phase of the power
SA[3] supply to ensure the safety
of equipment operation.
FLT[1] | DI1]
CN1 +24V
KM[2]
Y L1
+ L2
v | | AM-  RY[1l  ov
L L3
KM[1]
v L1C
V% L2C QF[1]: Circuit Breaker
SA[1]: Surge Absorber 1
RV (For alarm SA[2]: Surge Absorber 2
z'[\] display) SA[3]: Surge Absorber 3
Q— FLT[1]: Noise Filter
o o PL[1] KM[1]: Magnetic Contactor 1
ower ower f trol I
ON OFF KM[1] (for control power supply)

KM[2]: Magnetic Contactor 2

(for main circuit power supply)
Ry[1]: Relay
PL[1]: Indicator Lamp

KM[1] SAI1] D[1]: Flywheel Diode
KM[2]

KM[1] Ry[1]
SA[2]

[NOTA]: ao usar tensdo monoféasica AC para drivers ABD-15A*, reduza a classificagdo do fator de carga para 80%.
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Exemplo de ligacdo para a entrada da fonte de alimentacdo CC

RS T
i i Drive
QF[ll\vﬁ—\
SA[3] |
FLT[1] |
KM[2] FU[1] +
v ——s—-0 P2
AC/DC
R4 D O
‘Vr_
KM[1] Lic
K AC/DC -
v L2C QF[1]: Circuit Breaker
SA[1]: Surge Absorber 1
Ry[1 (For alarm| SA[2]: Surge Absorber 2
YI11 " display) SA[3]: Surge Absorber 3
I~ RX— FU[1]: Fuse 1
PL[1] FU[2]: Fuse 2
Power Power FLT[1]: Noise Filter
ON S’E: KM[1] KM[1]: Magnetic Contactor 1
o I (for control power supply)
L L KM[2]: Magnetic Contactor 2
(for main circuit power supply)
KM[1] SA[1] Ry[1]: Relay
KM[2] PL[1]: Indicator Lamp
— D[1]: Flywheel Diode
KM[1] Ry[1]
SA[2]
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3.4 Ligacao do motor

Diagrama de conexdes

Disposicao dos terminais

Terminais Layout dos pinos

Pino | Simbolos

1 U
Terminal com freio 2 Vv
[ 1

3 |w
@ 4 FG
5 Bl

Lado de conexdo

do motor 6 B2

Pino | Simbolos

Terminal sem freio U

\Y

w

AW N

FG

Pino | Simbolos

Lado de conexdo @]:D:D:[@ 1 U

do drive OO0 5 v
1 2 3

3 W
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3.5 Ligacdo do encoder

Diagrama de conexdes

T |
L] \
[ A~

~L
—~
° o
—
[
O
b

Disposicdo dos terminais

Terminais Layout dos pinos

Simbolos

=
5
©

S+

S-

Plugue comum

B
gt

BAT+

Lado de conexdo MA+

do motor

MA-

PG5V

PGOV

BAT-

© | | N|[oofo| bW [IDN]|PF

FG
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Terminais Layout dos pinos
Pino | Simbolos
1 S+
2 S-
Plugue a prova d'agua > BAT
4 BAT-
5 MA+
6 MA-
7 PGOV
8 PG5V
9 B,
10 FG
Pino | Simbolos
1 PG5V
2 PGOV
3 ;
4 -
Lado de conexéo &: 5 MA+
do drive r~
ts 5 709 6 MA-
7 S+
8 S-
9 BAT+
10 BAT-
Malha | FG

Conexao da caixa da bateria

Mantenha a fonte de alimentagao de controle para o drive ligada ao
remover a caixa da bateria ou desconectar o cabo do encoder, em caso
CAUTION  de perda de dados absolutos do encoder.

c Para usar um encoder absoluto, é necessario ligar a caixa de bateria.

Prepare os seguintes itens antes de conectar uma caixa de bateria.
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Obrigatério Descricao

Caixa da bateria | Acessérios para o produto da série Altra Brasil Drive.
Trilho guia Entre em contato com a ALTRA BRASIL para comprar.

Alicate

para ligagio Alicate de montagem comercial com funcfes de crimpagem e decapagem

O diagrama de instalagdo da caixa da bateria € o seguinte.

2. Slide and install the Battery
Case it on the Guide Rail.

1. Secure the Guide Rail to
the bottom of the Drive.

3. Fix the Battery Case
on the Guide Rail

4. Insert the terminals of the
Battery Case into the connector.

I!'J O procedimento de instalacdo reverso é o procedimento de desmontagem
NOTE da caixa da bateria.
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3.6 Conexdes de sinal de /O

Diagrama de sinais

/\ N\
EXT1 (I) 01 140 ALM-RST (I)
DICOM H2 157 N-OT (I)
EXT2 (I) 03 160 P-OT (I)
DICOM Ha 170 P-CON (I)
_ s 180 S-ON (I)
TGON+ (0) he  1o0] DICOM
TGON- (0) 07 200 DICOM
ALM+ (O) 08 210 PBO+ (0)
ALM- (O) 0o 220 PBO- (0)
SRDY+ (O) H10 230 PAO+ (O)
SRDY- (0) b1l 240 PAO- (O)
COIN+ (O) K1z 250 PCO+ (0)
COIN- (0) H13 260 PCO- (0)
— (I): Input Signal
(0): Output Signal
. J
Lavyout dos pinos
Pino | Nome Tipo Funcao
1 EXT1 Entrada | Entrada 1 da sonda de toque
Fonte de alimentagdo para o sinal de Entrada da Sonda de
2 DICOM Comum | Toque, conecte a uma fonte de alimentac&o de 24 VVCC junto
com o Pino-4.
3 EXT2 Entrada | Entrada 2 da sonda de toque
Fonte de alimentagdo para o sinal de Entrada da Sonda de
4 DICOM Comum | Toque, conecte a uma fonte de alimentacdo de 24 VVCC junto
com o Pino-2.
5 - - -
6 TGON+ Saida O sinal de deteccéo de rotacdo indica que o0 motor est4
7 | TGON- Saida | OPerando.
8 ALM+ Saida O sinal de alarme do servo é emitido quando o drive detecta
9 ALM. Saida um erro.
10 SRDY+ Saida O sinal Servo Pronto é ligado quando o drive estd pronto
1 SRDY- Saida para aceitar o comando Servo LIGADO.
12 COIN+ Saida O sinal de conclusdo do posicionamento indica que o
posicionamento do motor foi concluido durante o controle
13 COIN- Saida da posigé_o_
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Pino | Nome Tipo Funcao
14 ALM-RST Entrada | © Sinal de entrada de reset do alarme pode redefinir o alarme
do servo e continuar a operagao.
O sinal de entrada de Proibicdo de Movimento Reverso pode
15 N-OT Entrada | P& @ movimentacdo do motor (_para evitar e>§ce(_jer o limite
de curso) quando a parte em movimento da maquina
ultrapassa a faixa de movimentacéo.
O sinal de entrada de Proibi¢cdo de Movimento de Avanco
16 P.OT Entrada p0(_1e parar a movimentagao do motor (par_a evitar excefjer_
o limite de curso) quando a parte em movimento da maquina
ultrapassa a faixa de movimentacéo.
17 P-CON Entrada Sinal de entrada de coptrole proporcional. VVocé pode aloca-lo
para usar com um parametro.
18 S-ON Entrada | O sinal Servo Ligado pode fornecer energia ao motor.
19 DICOM Comum Fonte de alimentacdo para sinais de I/O, conecte a uma fonte
20 DICOM Comum | de alimentacao de 24 VCC junto com o Pino-19 e o Pino-20.
21 PBO+ Saida Saida de Pulso Dividido do encoder, Fase B. Emite os sinais
de saida de pulso divididos do encoder com um diferencial
22 PBO- Saida de fase de 90°.
23 PAO+ Saida Saida de pulso dividido do encoder, Fase A. Emite os sinais
de saida de pulso divididos do encoder com um diferencial
24 PAO- Saida de fase de 90°.
25 PCO+ Saida Saida de Pulso Dividido do encoder, Fase C. Emite o sinal
26 PCO- Saida de origem uma vez a cada rotagdo do encoder.
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3.7 Conexoes de comunicacao

3.7.1 Cabo de comunicacao EtherCAT.

Diagrama de conexdes

Trio Controller

Drives (The number is determined by the networking requirements)

m
[
B
E
[

-
[
B
14
g

-
[
2
1
g

Lavyout dos pinos

Connected by the OUT of the

—

previous drive or controller

‘

The OUT of the last drive can be

Connect to the
next Drive's IN

optionally connected to other valid

devices, such as IO modules.

A comunica¢do EtherCAT (CN3-ON e CN3-OUT) sdo terminais RJ45. O cabo de comunicagdo como
a estagcdo Mestre ou controlador deve ser conectado a partir de CN3-IN, e CN3-OUT deve ser conectado
ao terminal CN3-IN do préximo drive (estagdo Seguidora, ou slave).

Conectores Pino Nome Funcao

1 TX+ Enviar dados +

2 TX- Enviar dados -

3 RX+ Receber dados +
e | -

5 - _

6 RX- Receber dados
CN3-0UT CN3-IN 7 ] )

8 - i

Malha | PE Aterramento de protecéo

(blindagem)

Descricdo do cabo

Vocé deve comprar ou fazer seu proprio cabo de comunicagdo EtherCAT.
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Use cabos de comunicagdo Ethernet da categoria Se para fazer as conexdes e os terminais blindados

de metal sdo recomendados para evitar interferéncias no sinal.

Metal shielded are
recommended

Use category 5e Ethernet
communications cables

Versiao do documento: V1.023
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3.7.2 Cabo de comunicacao USB

Conecte o seu PC a um drive com um Cabo de Comunicagio USB, para fazer a operagdo on-line do ABView.

Diagrama de conexdes

Plug into CN5 of
the Drive

(P

Plug into USB
port of your PC

Descricao do cabo

Vocé pode adquirir o cabo de comunicacdo USB fornecido pela ALTRA BRASIL, ou vocé mesmo pode
adquirir os produtos disponiveis no mercado.

O plugue conectado ao seu PC ¢ USB Tipo A, e o plugue conectado ao drive ¢ mini USB Tipo B.

USB Type-A Plug

Mini USB Type-B Plug
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3.8 Ligacao do Encoder Externo

O Encoder externo sera usado s6 com um sistema totalmente fechado. Para a conexao e uso, consulte
o Chapter 10 Controle de loop totalmente fechado.

Diagrama de sinais

e 3\
PA- PB-
PGOV — PC-
2 46 810
135759
PG5V — - PC+
PA+ PB+
. J
Lavyout dos pinos
Pino Nome Funcao
1 PG5V Alimentacéo de tensdo do terminal +5 V para o encoder externo
2 PGOV Alimentacéo de tensdo do terminal 0 V para o encoder externo
3 PA+ )
Sinal da fase A para o encoder externo
4 PA-
5 PB+ )
Sinal da fase B para 0 encoder externo
6 PB
7 PC+ )
Sinal de fase C para o encoder externo
8 PC-
9,10 - Reservado
Malha FG Aterramento do chassi

3.9 Conexao dos sinais da funcdao STO

Um dispositivo de fun¢do de seguranga deve ser conectado para usar a fungdo STO. Para conexao e uso,
consulte o Chapter 11STO.

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 3-21



Manual do usuario Servodrive ABD

Chapter 4 Configuracoes basicas

Vocé pode implementar as fungdes de configuragio de parametros, visualizagdo, monitoramento, alarme,
ajuste etc. do drive das duas maneiras a seguir.

e Use o Panel de Operacdo do Drive
e Use 0 ABView (Recomendado)

4.1 Painel de Operagao

4.1.1 Nomes e funcdes das teclas

Ha um Painel de Operacgéo na parte frontal da unidade, como mostrado na Figure 4-1.

Figure 4-1 Diagrama do Painel de Operacido

—{ Five 7-segment LEDs |
LM LA Ly [« f—ker |

SYS RUN ERR [ Operation Indicators |
- '

POWER
—| Power Indicator Light Strip|

Os nomes e fungdes das teclas do Painel de Operacéo sio os seguintes.

Teclas Funcao

Pressione a tecla [M] para selecionar um modo basico, como o0 modo de
M visualizag8o de status, 0 modo de funcéo de utilidade, o0 modo de configuracéo
de pardmetros ou 0 modo de monitor.

Pressione a tecla [ A] para aumentar o valor definido.

Pressione a tecla [ ¥] para diminuir o valor definido.

® Tecla para configuracdo de dados
4 ® Para exibir a programacéo do par&metro e o valor definido.
® Para ir para o proximo digito & esquerda.
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4.1.2 Selecao do modo basico

Os modos basicos incluem: Modo Visualizacao de Status, Modo Configuragdo de Parametros, Modo
de Funcao de Utilidade e Modo de Monitor. Selecione um modo bésico com a tecla [M] para visualizar
o status da operagdo, os parametros definidos ¢ as referéncias de operacdo, como mostrado na Figure 4-2.

Figure 4-2 Selecione um modo basico

Status Display

Parameter Setting

Monitor

Utility Function

4.1.3 Modo de visualizacao de status
Ligue o Drive e aguarde um pouco, o Painel de Operacéo inicialmente exibira o Status do Servo.
As informacdes exibidas pelo status sdo divididas em duas partes:

e Os dois primeiros digitos sdo chamados de Bit Data, que indicam os estados do sinal durante
a operagdo do drive.

e Os 1ultimos trés digitos sdo chamados de Codigo, o que indica os estados de operacdo do drive.

Bit Data Code

O significado do display de cada segmento em Bit Data ¢ mostrado na Table 4-1e eles tém significados
diferentes em Velocidade ou no Modo de Controle de Torque € no Modo de Controle de Posicao.
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Table 4-1 Exibir o significado de cada segmento em Bit Data

é 20 rpm).

Modo de controle de velocidade ou torque Modo de Controle de Posicao
N.°
Significado Descricao Significado Descricao
Aceso quando a diferenca entre a
velocidade do motor e a velocidade ACeso se 0 erro entre a
Coincidéncia | de referéncia for igual ou inferior Conclusio do referéncia de posicao e a
1 | de Velocidade | ao valor definido em Pn501 posicionamento posigdo real do motor estiver
(VCMP) (A configuragéo padrdo é 10 rpm). (COIN) Zrbfllg’(&%% ‘g:'g;n%riei?‘;négo
gzr_rllg:g lEjlé:eso no Modo de Controle padréo é de 10 pulgos).g
Aceso quando o servo esta
) Servo Aceso quando o servo esta desligado. | servo desligado.
DESLIGADO | N4o-aceso quando o servo esté ligado. | DESLIGADO NAo-aceso quando o0 servo
esta ligado.
Alimentacéo . x . x Aceso quando a alimentacéo
3 de Controle Aceso quando a ahm«/ant_agao de Allmentagao de de Controle do drive
. Controle do drive esta ligada. Controle ligada e
ligada esta ligada.
Entrada de Aceso se a referéncia de velocidade
4 Referéncia de entrada ultrapassar o valor Entrada de Pulso Aceso se 0 pulso de
de Velocidade predefinido em Pn503 (a configuracdo | de Referéncia referéncia for inserido.
padrdo é de 20 rpm).
cruange | fenss e inme | Ensa eS| s quandoo sl
5 Referéncia L P . P contador de desvios limpo
de Toraue predefinido (10% do torque nominal Contador de ¢ inserido
d é a configuracdo padrdo). Desvios '
6 Alimentacdo Aceso quando o circuito da fonte de Alimentacgdo 'g‘ﬁgﬂ tzu;:gﬁrﬂ;:gug?
Pronta alimentacdo principal esta normal. Pronta L ) ¢
principal estd normal.
. Aceso se a velocidade do
Deteccéo Aceso se a velocidade do_m_otor x motor ultrapassar o valor
7 de rotacio ultrapassar o valor predefinido Deteccéo de predefinido em Pn503
(TGON) em Pn503 (a configuragdo padréo rotagdo (TGON) (a configuragio padrio

é 20 rpm).

Os significados exibidos do Codigo sdo mostrados na Table 4-2

Table 4-2 Exibicio dos Significados do Codigo

Codigo

Significado

Falha na inicializagdo do servo (verifique a conexdo do encoder)

Servo DESLIGADO (Alimentacdo do Motor DESLIGADA)

Servo pronto
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Significado

Executar
Servo LIGADO (Alimentacdo do Motor LIGADA)

Estado de Parada Rapida

Estado de Alarme do Servo

Estado seguro

Avanco de Movimento Proibido

Movimento Reverso Proibido

(Avanco e Reversdo) Estado de Curso excedido

Display do Nimero de Alarme

Q]
O
Q.
=
aQ
o

OBSERVACAO: Quando o drive estiver no Estado de Alarme do Servo, vocé deve verificar e corrigir a falha de
acordo com a exibi¢do do niimero do alarme e, em seguida, pressionar a tecla [ ] para tentar eliminar o alarme atual.

4.1.4 Modo de Configuracdo de Parametros

As funcdes podem ser selecionadas ou ajustadas pela configuracdo de pardmetros. Existem dois tipos
de parametros:

e Parametros de Fungdo: as fung¢Ges alocadas a cada digito do Painel de Operagdo podem ser selecionadas.

e Parametros de Ajuste: um pardmetro é definido para um valor dentro da faixa especificada do parametro.

Para obter uma descri¢@o das configuracdes do parametro, consulte a se¢do 12.1 Lista de Parametros.

Configuracdo dos Pardmetros de Funcado

O exemplo abaixo mostra como alterar o parametro Pn003 (Sele¢des da Funcao de Aplicacdo 3) de 0000
para 1032.

Etapa1l Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o Modo de Configuragéo de Pardmetros.

Etapa2 Pressione a tecla [A] ou [ ¥] para selecionar o parametro Pn003.
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Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir o valor atual de Pn003.

Etapa4 Pressione e mantenha pressionada a tecla [ ] por 1 segundo ou mais e, em seguida, um ponto decimal
piscando aparecera na parte inferior a direita do 5° digito.

Decimal point is flashing

Etapa5 Pressione a tecla [ A ] duas vezes, alterando o valor do 5° digito de 0 para 2.

Etapa 6 Pressione a tecla [ €] uma vez, movendo o ponto decimal piscando para o 4° digito.

Etapa7 Pressione a tecla [ A ] trés vezes, alterando o valor do 4° digito de O para 3.

Etapa 8 Pressione a tecla [ €] duas vezes, movendo o ponto decimal piscando para o 2° digito.

Etapa 9 Pressione a tecla [ A ] uma vez, alterando o valor do 2° digito de O para 1.

Etapa 10 Pressione e mantenha pressionada a tecla [ €] por 1 segundo ou mais para retornar & visualizagdo do valor
do parametro Pn003 ou pressione a tecla [M] para retornar a visualizagdo do Pn003.

I_!!] Apods completar a configuragao dos parametros de fungdo, reinicie o drive
NOTE para que efetivar a configuracao.

Configuracdo dos Pardmetros de Ajuste

O exemplo abaixo mostra como alterar o pardmetro Pn102 (Ganho de Loop de Velocidade) de 100 para 85.

Etapa1l Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o Modo de Configuragéo de Pardmetros.

Etapa 2 Pressione a tecla [A ] ou [ V] para selecionar o pardmetro Pn102.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir o valor atual de Pn102.
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Etapa4 Pressione as teclas [ A] ou [ ¥ ] para alterar o valor para 00085.
Pressione e mantenha pressionada a tecla [ A ] ou [ ¥ ] para saltar rapidamente o valor de configuragao.

Etapa5 Pressione a tecla [ 4] ou a tecla [M] para retornar & visualizagdo do Pn102.

O Painel de Operagdo pode exibir sé 5 digitos. O valor de alguns parametros

de ajuste sera de 6 digitos ou mais. A exibicdo dos valores de parametros é

a seguinte (tome como exemplo a exibicdo do valor de parametro -41943040).
| Sign of top digits | | Sign of middle digits | | Sign of bottom digits|

Top two digits Middle four digits Bottom four digits

Y

IMPORTANT

Only when the value is
with sign or negative
number, "—" is displayed.

Lights when negative number is displayed

O exemplo abaixo mostra como alterar o parametro Pn504 (Alarme de Overflow (Estouro) do Contador
de Desvio) de 41943040 para 42943240.

Etapa1 Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o Modo de Configuracdo de Pardmetros.

Etapa 2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o pardmetro Pn504.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir os quatro digitos inferiores do valor atual de Pn504.

Etapa4 Pressione e mantenha pressionada a tecla [ €] por 1 segundo ou mais e, em seguida, um ponto decimal
piscando aparecera na parte inferior a direita do 5° digito.

Etapa5 Pressione a tecla [ €] duas vezes, movendo o ponto decimal piscando para o 3° digito.

Etapa 6 Pressione a tecla [ A ] duas vezes, alterando o valor do 3° digito de O para 2.

Etapa 7 Pressione a tecla [ €] quatro vezes, movendo o ponto decimal piscando para o 3° do meio com quatro digitos.
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Etapa 8 Pressione a tecla [ A ] uma vez, alterando o valor do 3° digito de 1 para 2.

Etapa 9 Pressione e mantenha pressionada a tecla [ ] por 1 segundo ou mais para retornar a visualizagdo do valor
do parametro Pn504 ou pressione a tecla [M] para retornar a visualizacdo do Pn504.

4.1.5 Modo de Monitoramento

O modo de monitoramento pode ser usado para monitorar os valores de referéncia, o status do sinal
de E/S e o status interno do drive.

O Modo de Monitoramento pode ser selecionado durante a operagdo do motor.

Selecione o Modo de Monitoramento

O exemplo abaixo mostra como exibir o conteudo do monitoramento do numero Un000 (quando o motor
gira a 1500 rpm).

Etapa1 Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o Modo de Monitoramento.

Etapa 2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o nimero de monitoramento Un000.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir os dados de Un000.

Etapa4 Pressione a tecla [ ] para retornar a visualizacdo do Un000.

Contetdo da Tela do Modo de Monitoramento

Numerc? Contetido da tela Unidade
do monitor
Un000 Velocidade do motor rpm
Un001 Reservado -
Un002 Reservado -
Un003 Referéncia de torque interno (em porcentagem em relacéo %
ao torque nominal)
Un004 NUmero de pulsos do angulo de rota¢do do encoder 1 pulso
Un005 Monitoramento do sinal de entrada (aceso para nivel baixo) -
Monitoramento do sinal de entrada da sonda de toque, sinais
Un006 de entrada do encoder externo (A, B, C), monitoramento do sinal -
de entrada STO
Un007 Monitoramento do sinal de saida -
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2212:3 - Conteddo da tela Unidade
Un008 Reservado -
un009 Contador da entrada de pulsos de referéncia 1 pulso
un010 Reservado -
un011 Contador de desvios de pulso 1 pulso
un012 Reservado -
un013 Pulso de referéncia 1 pulso
uno014 Reservado -
Un015 Porcentagem de Inércia da Carga %
Un016 Relacdo de sobrecarga do motor %
uno017 Reservado -
un018 Reservado -
Un019 Tenséo do barramento \Y
Un020 Reservado -
Un021 Temperatura do encoder °C
Un022 Temperatura da placa principal °C
Un023 Contador de pulsos de feedback totalmente fechado 1 pulso

E exibido o status (nivel baixo ou alto) do sinal de entrada alocado a cada terminal de entrada.

Diagrama de N°do

. . Significado
Monitoramento monitor g

: CN1-14 (aceso para nivel baixo, ndo aceso para nivel alto)
: CN1-15 (aceso para nivel baixo, ndo aceso para nivel alto)
: CN1-16 (aceso para nivel baixo, ndo aceso para nivel alto)
: CN1-17 (aceso para nivel baixo, ndo aceso para nivel alto)
: CN1-18 (aceso para nivel baixo, ndo aceso para nivel alto)

Un005

: HWBB1

HWBB2

: Sinal C de entrada do encoder externo
: Sinal B de entrada do encoder externo
: Sinal A de entrada do encoder externo
: EXT1 (Entrada da sonda de toque 1)

: EXT2 (Entrada da sonda de toque 2)

76 543210

Un006

:CN1-6, 7
:CN1-8,9
:CN1-10, 11
:CN1-12, 13

Un007

WNPRPO | NourwrRro|rwnwro

OBSERVACAO: Un007 representa o estado do sinal de saida. O estado dos optoacopladores de LIGADO e DESLIGADO
em cada sinal de saida depende se o sinal de saida esta invertido:
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Se o sinal ndo estiver invertido, estara aceso para LIGAR o optoacoplador, e ndo aceso para DESLIGAR o optoacoplador.
Se o sinal estiver invertido, estard aceso para DESLIGAR o optoacoplador e ndo aceso para LIGAR o optoacoplador.

4.1.6 Modo de Funcao de Utilidade

Esta secéo descreve como aplicar as operagdes basicas utilizando o Painel de Operagao para operar
e ajustar o motor.

A tabela a seguir mostra os pardmetros no Modo de Fungao de Utilidade.

Numero da

funcéo Nome

Fn0oO0 Exibicdo de dados de rastreamento de alarme

Fn001 Inicializar programac@es de parametros

Fn002 Operagdo JOG

Fnoo5 Ajuste automatico de offset (desnivel) do sinal de detecgdo da corrente
do motor

Fn006 Ajuste manual de offset do sinal de deteccéo da corrente do motor

Fn007 Exibicdo da versdo do software

Fn009 Identificacdo de inércia da carga

Fn010 Reset do contador de multivoltas do encoder absoluto

Fn011 Reset do alarme do encoder absoluto

Fn017 Ferramenta de Auto-tuning

Fn018 Operac¢do PJOG
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Fn000 (Exibicdo de dados de rastreamento de alarme)

A exibigao dos dados de rastreamento de alarmes pode exibir até dez alarmes ocorridos anteriormente.
As etapas a seguir sdo exibidas para visualizar os dados de rastreamento do alarme.

Etapa1 Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o0 Modo de Fungéo de Utilidade.

Etapa2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o nimero da fungdo Fn000.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir o ultimo nimero de alarme.

| T
Sequence Alarm No.
Number

Etapa4 Pressione atecla [A] ou [ V] para visualizar os outros dados do alarme.

[[’-
_

|

[V]
\-

Etapa5 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn000.
Pressione e mantenha pressionada a tecla [ 4] por 1 segundo ou mais para limpar todos os dados
de rastreamento de alarmes.

Fn001 (Inicializar programacdes de pardmetros)

A seguir estdo as etapas para inicializar as programagdes de parametros.

Etapa1l Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o Modo de Fungéo de Utilidade.

Etapa2 Pressione a tecla [ A] ou [ ¥] para selecionar o nimero da fungao Fn0O1.

Etapa 3 Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operagéo ¢ exibido como mostrado abaixo.
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Etapa4 Pressione e mantenha pressionada a tecla [ ] por 1 segundo para inicializar a programagéo de
parametros, até que o Painel de Operacao exiba e pisque em Concluido, o que indica que a inicializagdo
da configuracdo do parametro foi concluida.

-<—Press and hold [ «] key for 1 second

Etapa5 Solte a tecla [ ] para retornar a tela da Fn0O1.

Fn002 (operacao JOG)

Esta fun¢do de utilidade ¢ frequentemente usada para operacao de teste; consulte a se¢do
8.3.3 Operacio JOG.

Fn005 (Ajuste automatico de offset do sinal de deteccdo da corrente do motor)

O ajuste do offset de detecgdo da corrente do motor foi realizado na ALTRA BRASIL antes do envio
do produto. Basicamente, o usudrio ndo precisa executar este ajuste.

torque for muito grande quando comparado com o de outros drives.

= Execute o ajuste de compensacdo automatica no estado de
IMPORTANT servo DESLIGADO.

@ = Execute o ajuste de compensacdo automatico se a oscilagdo de

A seguir estdo os passos para executar o ajuste de compensacgio automatica.

Etapa1l Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o0 Modo de Funcéo de Utilidade.

Etapa2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o nimero da fungido Fn005.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] e o Painel de Operagdo ¢ exibido como mostrado abaixo.

Etapa4 Pressione a tecla [M] para executar o ajuste de compensagao automatica.
O Painel de Operacéo exibe e pisca Concluido, e 2 segundos depois, ele retornara a tela anterior.

2 seconds later

Etapa 5 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn005.
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Fn006 (Ajuste manual de compensacido do sinal de deteccdo da corrente do motor)

Etapa 1

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Etapa 5

Etapa 6

Etapa 7

Etapa 8

Para ajustar a compensagdo, execute o ajuste automatico (Fn005) primeiro. E se a oscilagdo de torque
ainda for grande apds o ajuste automatico, realize o ajuste de compensagdo manual da seguinte forma.

= Realize cuidadosamente o ajuste de compensagao manual, caso piorem
as caracteristicas do motor.
@ = Ao executar o ajuste de compensagdo manual, opere o motor a uma
velocidade de aproximadamente 100 rpm e ajuste as compensagoes
IMPORTANT da fase U e fase V alternadamente varias vezes até que a oscilacdo
de torque seja minimizada.

Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o Modo de Funcéo de Utilidade.

Pressione a tecla [ A ] ou [ ¥] para selecionar o nimero da fung¢@o Fn006.

Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operagéo € exibido como mostrado abaixo.

Pressione a tecla [M] para alternar a tela entre 0_CuA (fase-U) e 1_Cub (fase-V).

Selecione uma exibi¢do de fase (por exemplo, 1_Cub, fase-V) e pressione e mantenha pressionada a tecla
[ ] por 1 segundo ou mais. O Painel de Operagio exibira o valor de compensagao atual.

Pressione as teclas [ A] ou [ ¥ ] para alterar o valor de compensagao.

Press and hold [ «] key

| — -
for 1 second or more

[A]

(V]
\>
OBSERVACAO: a compensagio pode ser ajustada de -1024 a 1024.

Pressione e mantenha pressionada a tecla [ ] por 1 segundo ou mais para retornar a tela da fase.

Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn006.
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Fn007 (Exibicdo da versdo do software)

As etapas a seguir sdo as etapas para exibir as versdes do software.

Etapa1 Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o0 Modo de Fungéo de Utilidade.

Etapa2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o nimero da fungdo Fn007.

Etapa 3 Pressione a tecla [ ] para exibir as versdes do software.

Etapa4 Pressione [M] para exibir entre a versdo DSP, a versdo FPGA/CPLD, a classe de tensdo e o cddigo
da estrutura.

DSP version FPGA/CPLD version
[t] [M]
B
Structure cod

Etapa5 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn007.

Voltage class

Fn009 (Identificacao da inércia da carga)

Essa func@o de utilidade é frequentemente usada para Tuning; consulte a se¢do 9.7.1 Identificacio de

Inércia da Carga.
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Fn010 (Reset de multivoltas do encoder absoluto)

Etapal

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Etapa 5

A seguir estdo as etapas para redefinir os dados absolutos de multivoltas do encoder.

Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o Modo de Funcéo de Utilidade.

Pressione a tecla [ A ] ou [ ¥] para selecionar o numero da fungdo Fn010.

Pressione a tecla [ ] e o Painel de Operagao ¢ exibido como mostrado abaixo.

Pressione a tecla [M] para reinicializar os dados absolutos de multivoltas do encoder.

Pressione a tecla [ ] para retornar a tela de Fn010.

Fn011 (Redefinicdo do alarme do encoder absoluto)

Etapa 1

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Etapa 5

As etapas a seguir so as etapas para redefinir o alarme do encoder absoluto.

Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o Modo de Funcéo de Utilidade.

Pressione a tecla [ A ] ou [ ¥] para selecionar o numero da fungdo Fn011.

Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operagéo € exibido como mostrado abaixo.

Pressione a tecla [M] para reinicializar os dados absolutos de multivoltas do encoder.

Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da FnO11.

Fn017 (Ferramenta de auto-tuning)

Essa funcdo de utilidade ¢ frequentemente usada para ajuste; consulte a se¢do 9.3.1 Ferramenta
de Auto-Tuning.

Fn018 (operacdo PJOG)

Esta fun¢do de utilidade ¢ frequentemente usada para operacao de teste, consulte a secao 8.5 Jogging
Programado (PJOG).
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4.2 ABView

4.2.1 Instalacao

Requisitos do sistema

Tenha certeza de que seu computador atenda aos seguintes requisitos basicos de hardware.

Item Descrigao

Windows 7 (32 bits ou 64 bits)
0sS Windows 10 (32 bits ou 64 bits)
Versdo em inglés (EUA), chinés (simples) do OS acima.

CPU Processador de 1,6 GHz ou mais
- Memoéria do sistema de 1 GB ou mais
Memodria e .
Memodria grafica de 64 MB ou mais
Disco rigido Espaco livre de 1GB ou mais
Comunicacao USB; RJ45
1.024 x 768 pixels ou mais
Tela

Cor de 24 bits (TrueColor) ou mais

Preparacdo

Prepare o sistema operacional Windows, o cabo de comunicagio e uma ferramenta de descompressao
de arquivos com antecedéncia.

e Ligue a fonte de alimentacgdo do PC e inicie o Windows. (Feche outro software em execugio.)
e Copie o arquivo compactado 4B View.zip para uma pasta apropriada.

o Desconecte se o drive estiver conectado ao PC com o cabo.

Instalar o software

Feche outros softwares em execu¢do antes de instalar o software ABView e confirme se o usuario
de Windows tem direitos de administrador.

Etapa1l Extraia o arquivo compactado ABView.zip em um diretorio apropriado do seu PC.

Etapa 2 Clique duas vezes no programa de instalacdo do ABView.
O programa de instalagdo serd iniciado automaticamente, como mostrado na Figure 4-3.
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Figure 4-3 Inicie a instalagdo do software ABView

<o) - S

)

The Setup Wizard will install on your compu
Click Next to continue or Cancel to exit the

Welcome to the Setup Wizard

ter.
Setup Wizard.

h Jack Next ]

[ Cancel

Etapa 3 Siga as instrucdes do assistente de instalagéo para instalar o ABView no seu PC.

Instalar Driver USB

Apos a instalagdo bem-sucedida do software ABView, podera ser necessario instalar também o driver
USB. Se vocé tiver instalado com sucesso uma unidade USB, vocé pode ignorar o que esta descrito nesta

secdo. Caso contrario, siga as etapas abaixo para instalar o driver USB.
Como o Driver USB pode suportar apenas uma porta designada. Vocé deve
reinstalar o Driver USB se vocé conectou o cabo do ABD a outra porta USB

IMPORTANT

do PC, ou vocé pode usar a porta anterior.

Etapal ApOs a instalagdo bem-sucedida do software ABView, conecte a unidade ao PC usando o cabo de

conexdao USB.

Etapa 2 Abra o diretorio principal do software ABView (o local padréo é C:\ABView V4\) e extraia o arquivo

compactado USB Drivers.rar para um diretério apropriado do seu PC.

Etapa3 Abra o Administrador de dispositivos.

e Para Win7 OS, selecione Iniciar > Painel de controle.

Clique em Administrador de dispositivos em Todos os Itens do Painel de Controle.

e Para o sistema operacional Win10, basta clicar com o botao direito em Iniciar e selecionar

Administrador de dispositivos no menu pop-up.

Etapa4 Um sinal de exclamacdo é anexado a opc¢do Outros dispositivos > ALTRA BRASIL USB COMM na
janela do Gerenciador de Dispositivos, que indica que um erro ocorre no driver e precisa ser atualizado,

como mostrado na Figure 4-4.
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Figure 4-4 Ocorreu um erro no driver

_.‘.. Device Manager
File Action View Help
e« m Hdm =

v & DESKTOP-K3A78BJ7
» iy Audio inputs and outputs
> 3 Batteries
> 0 Bluetooth
> @ Cameras
» Computer
> wm Disk drives
» @l Display adapters
> @9 Human Interface Devices
» "= |DE ATA/ATAPI controllers
» & Keyboards
> 0 Mice and other pointing devices
» [ Monitors
> I? Network adapters
v R” Other devi
B& UsB coMM
B4 Unknown device

Portable Devices
» = Print queues
> D Processors

Etapa 5 Clique com o bot&o direito do mouse em ALTRA BRASIL USB COMM e selecione Atualizar driver
no menu pop-up.

Figure 4-5 Atualizar driver
v K Other devices
B4 UsB comn-
iA URERown ¢ Update driver
» B Portable Devic Disable device
» ™= Print queues Uninstall device
> D Processors
> I SD host adapt

> B9 Security device Properties
> B Software devic

Scan for hardware changes

Etapa 6 Clique em Procurar driver no meu computador na caixa de didlogo Atualizar drivers.

Figure 4-6 Procurar driver no meu computador

B Update Drivers - USB COMM

How do you want to search for drivers?

4

v

Browse my computer for driver software

Locate and install driver software manually

Cancel

Etapa 7 Clique em Permitir que eu escolha de uma lista de drivers disponiveis em meu computador.
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Figure 4-7 Permitir que eu escolha de uma lista de drivers disponiveis em meu computador
X

« l Update Drivers - USB COMM

Browse for drivers on your computer

Search for drivers in this location:

Ch\Users\l\Documents N Browse..

Hlindude subfolders

- Let me pick from a list of available drivers on my computer
This list will show available drivers compatible with the device, and all drivers in the same

category as the e,

Etapa 8 Clique em Avancar.

Figure 4-8 Selecione o tipo do seu dispositivo na lista abaixo
X

« | Update Drivers - USB COMM

Select your device's type from the list below.

Comman hardware types:

@ 61883 devices

ﬂ' Audio inputs and outputs

& Audio Processing Objects (APOs)
i Audiopideo control devices

P Botteries

& Biometric devices

0 Bluetooth

@ Cameras

@ Computer

= Digital Media Devices

wm Disk drives
T Display adapters v

Etapa9 Clique em Com Disco.

Figure 4-9 Disco

¢ 1 Update Drivers - USB COMM
Select the device driver you want to install for this hardware.

.’? Select the manufacturer and model of your hardware device and then dick Next. If you have
disk that contains the driver you vant to install, click Have Disk.

Manufacturer ~ || Model

(Generic USB Audio) 154 UsB Audio Device
{Generic USB Hub) 2 USB Audio OEM Device

(IEEE 1667 Compatible ACTs)

(IEEE 1667 Compatible Silos) v
< >

4 This driver is digitally signed.

Tell me why driver signing is important
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Etapa 10 Clique em Procurar na caixa de didlogo Instalar do disco.

Figure 4-10 Instalar do disco

Install Frem Disk X

H Insert the manufacturers installation disk, and then

-~ make sure that the comect drive is selected below.

Copy manufacturer's files from:

Etapa 11 Defina o diretério na barra superior Examinar como o diretdrio do arquivo descompactado
ABView \USB Drivers\windows_drivers na caixa de dialogo Localizar o Arquivo.

Etapa 12 Escolha usb_dev_bulk.infe, em seguida, clique em Abrir.

Figure 4-11 Escolha o arquivo do driver

& Locate File X
Leok in: windows_drivers | @ F 2 E-
* Mame Date madified Type
amded 4/25/2019 09:54 File folder
Quick access i386 4725/2019 0954 File folder
43| boot_demo_ush 3/26/2018 0233 Setup Infe
- ] 3/26/2018 0233 Setup Infc
Desktop [+ ush_dev_bulk 3/26/2018 0233 Setup Infc
2| usb_dew_chidcd 3/26/2018 0233 Setup Infc
(m | 5| usb_dev_cserial 3/26/20n8 0233 Setup Infc
Libraries 15| ush_dev_logger 3/26/2018 0233 Setup Infc
Q 25| usb_dew_serial 3/26/2018 0233 Setup Infc
This PC
@
Metwork
Fie name: ush_dev_buk
Fias of type: Setup Information (*.inf) Cancal

Etapa 13 Clique em OK na caixa de dialogo Instalar do Disco.

Etapa 14 Escolha Dispositivo em massa genérico e clique em Préoximo.
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Figure 4-12 Selecione o driver que deseja instalar para este hardware

& B Update Drivars - ESTUR USE CORM
Select the device driver vou want ta install far this hardware,

7 sedect the manufacturer and model of your hardware device and then dick Nest. If you have a
!f' disk that contains the driver you want to install, click Hawe Disk,

Manufacturer badel

Ganeric Bulk Davic
|24 TivatWare Device Rjrrware Upgrade
[ TivaWare Devics Firg

Texas Instruments Inc.
Texas Instruments, Inc
are Upgrade [runtime mode)

I ] This driver has an Authenticodeltr) signature. Hawe Disk_

Tall me whiy driver signing is important

Etapa 15 Clique em Sim na caixa de didlogo Aviso de atualizagéo de driver.

Figure 4-13 Confirmar a atualizagio do driver

Update Driver Warning

Installing this device driver is not recommended because Windows

! cannot verify that it is compatible with your hardware. If the driver is
not compatible, your hardware will not work correctly and your
computer might become unstable ar stop working completely. Do
you want to continue installing this driver?

Etapa 16 Aguarde um pouco e clique em Instalar na caixa de Didlogo Seguranca do Windows.

Figure 4-14 Confirmar a instalacdo
E=| Windaws Security o

Would you like to install this device software?

Marne: Texas Instrurments Inc.
Publisher: Texas Instruments Incorparated

] Always trust software from “Texas Instruments Dop't Install

Incorporated”,

U You sheuld enly install driver software from publishers you trust. How ean | decide which devics
software is safe to install?

Etapa 17 O driver serd instalado automaticamente no seu PC e, em seguida, o resultado da instalacdo serd exibido.
Clique em Fechar para concluir a instalagdo do driver USB.
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Figure 4-15 Concluir a instalagdo do driver USB

B Update Drivars - Genaric Bulk Device

Windaws has successfully updated your drivers
Windaws has finished installing the drivers for this device:

['; Generic Bulk Device

4.2.2 Iniciar o ABView

Operacdao On-line

Os parametros s6 podem ser gravados ou lidos no drive na operagdo Online. E recomendavel executar
uma operagdo On-line pela primeira vez para programar o drive.

Vocé precisa conectar o drive ao PC usando o cabo de conexdo USB antes da operac@o on-line.
Etapa1l Conecte o drive ao PC usando o cabo de conexdo USB.

Etapa 2 Selecione Programas > ABView > ABView no menu Iniciar do Windows.
Vocé também pode encontrar e clicar no atalho ABView na area de trabalho do Windows.

Etapa 3 A caixa de dialogo Conectar sera exibida.
Se vocé iniciou o ABView, selecione Inicio > Conectar na barra de Menus.

Etapa4 Selecionar USB.

Figure 4-16 Selecione um método de conexio
Connect x

Cormmunication Parameters

Serial

Port COM1 ~
EtherCAT = Address 1 n 1
Offline Baud Rate 9600 =

Address Mame Software Version

Etapa5 Clique em Pesquisar.
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Figure 4-17 Pesquisar o dispositivo conectado

Connect X
Serial Communication Parameters

@ use Port com1  ~
EtherCAT = Address 1 ~ 1
Offline Baud Rate 9600 =

Address MName Software Version

Etapa 6 Selecione o dispositivo encontrado.

Figure 4-18 Selecione o dispositivo

Connect b 4
Serial Communication Parameters

® UsB Port COM1 v
EtherCAT  Address 12 -~ 12
Offine g, dRate 9600 ~

Address Name Software Version ‘

Etapa 7 Clique em Conectar

Etapa 8 O dispositivo conectado ser4 exibido na lista de Dispositivos a esquerda das janelas principais do ABView.

Figure 4-19 Dispositivo conectado na lista

Functions Parameters Monitor Tuning Advance
8 @ @
Connect Language Administrator Help About
Home
evice >0

Status | Main | Alarm | Overtravel
Power

DIS ON —_ P/N OT

1

Agora, vocé pode fazer as configuracdes necessarias para o drive ou motor em tempo real.

A lista de Dispositivos pode exibir todos os dispositivos que vocé conectou
L.!I ou criou (incluindo online e offline) e seu status basico.

NOTE Se quiser deletar um dispositivo da Lista de Dispositivos, clique em X na
parte superior direita e, em seguida, clique em OK na caixa de aviso pop-up.
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Operacdo offline

Vocé deve escolher um drive para utilizar no computador sob a operagao offline.
Como ndo ha uma conex@o on-line com um drive, as fun¢des que vocé pode usar sio restritas.

Etapa1l Selecione Programas > ABView > ABView no menu Iniciar do Windows.
Vocé também pode encontrar e clicar no atalho ABView na area de trabalho do Windows.

Etapa 2 A caixa de didlogo Conectar sera exibida.
Se vocé iniciou 0 ABView, selecione Inicio > Conectar na barra de Menus.

Etapa 3 Selecione Offline.

Etapa4 Selecione o Tipo de dispositivo desejado, por exemplo, ABD.

Etapa5 Clique em Conectar.

Etapa 6 O dispositivo criado sera exibido na lista de Dispositivos a esquerda das janelas principais do ABView.

Figure 4-20 Dispositivo offline na lista

Home Functions Parameters Run Monitor Tuning Advance Alarm
8 @ a
Connect Language Administrator Help About
Device !
N3

e Como ndo ha uma conexdo on-line com um drive, as fungdes que vocé
pode usar sado restritas.
I_!!] e A lista de Dispositivos pode exibir todos os dispositivos que vocé
conectou ou criou (incluindo online e offline) e seu status basico.
Se quiser deletar um dispositivo da lista de Dispositivos, clique em 5‘\]} na
parte superior direita e, em seguida, clique em OK na caixa de aviso pop-up.
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4.2.3 Editar parametros

Vocé pode executar as seguintes fungdes na jancla Editar parametros.

e Upload de pardmetros

e Modificar parametros

e Pesquisar pardmetros

e Download de pardmetros
e Restaurar pardmetros

e Salvar parametros
Siga o procedimento abaixo para abrir a janela Editar parametros.
Etapal Selecione Parametros > Editar parametros na barra de Menu das janelas principais do ABView.

Figure 4-21 Selecione Editar Parametros

Functions Monitor Tuning Advance

Edit Compare Import
Parameters

Parameters

Etapa2 A janela Editar parametros sera exibida na Area de exibig&o da fungéo.

Figure 4-22 Janela Editar parametros

.
Search Upload All | Expond Groups || Difference Only ] Sub-pavameters [
NO. Name Value Range Default Authority({RDebug’ Address({XDebug® Base (Debug Only) Unit

() Function Switch

Pn0000 Serve ON 0~1 0 Common 496 Binary
Pn000.1 Forward Drive Prohibit Input (P-OT) 0~1 0 Comman 496 Binary
n0002 Reverse Drive Prohibit Input (N-OT) 0~1 ) Common 496 Binary
n0003 Reserved parameter (Do not change.) 0~0 [ Common 496 Binary

Pnool  Basic Function Selections 1 0000 ~ 0001, 0000 Common 498 Binary

Pn0OLD |COW,CW 0~1 0 Common 498 Binary
Pn00L1 Reserved parameter (Do not change.) 0~0 [} Common a8 Binary
Pn 0012 Reserved parameter (Do not change.) 0~0 0 Common 498 Binary
Pn00L3 Reserved parameter (Do not change.) 0~0 0 Common a8 Binary
Pnoo2  Application Function Selections 2 0000 ~ 0100 0000 Commen 500 Binary
Pn0020 Reserved parameter (Do not change.) 0~0 [} Common 500 Binary
Pn0021 Reserved parameter (Do not change.) 0-~0 [} Common 500 Binary
Pn0022 Encoder Usage 0~1 [ Common 500 Binary
Pn0023 Reserved parameter (Do not change.) 0-0 0 Common 500 Binary -

Pn000  Basic Function Selections 0 Validate After Restart -

Upload de pardmetros

e Fazer upload de todos

Para ler todos os pardmetros do drive e preenché-los na coluna Valor da lista de pardmetros,
vocé pode:

- Clicar em Fazer upload de todos na janela Editar parimetros.

Search - Download All
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- Clique com o botdo direito na lista de parametros onde ndo pode ser editado e selecione
Fazer upload de todos no menu pop-up.
NO. Name

Pn000.0 Servo ON

Upload the selected

Pn000.1 Forward Drive Prohibit I Download the Selected

Upload All

Download All

Pn000.2 Reverse Drive Prohibit I

Pn000.3 Reserved parameter (Do

Pn 001 Basic Function Selectiol
Pnool0o (COW, CW

e Faca upload da selecdo
Arraste 0 mouse para selecionar os pardmetros desejados, ou vocé pode manter a tecla Ctrl
pressionada e clicar no parametro desejado e, em seguida, clique com o botdo direito em um
parametro selecionado e selecione Fazer upload da sele¢ao no menu pop-up.
NO. MName

[ pescRmctiagaietionso ]

Pn 0000 Servo ON

 rewdoderekweon
 eohemshbmacon

Pn 0003 |Reserved parameter (Do not change.)

Pn 001 Basic Function Selections 1

Pn 001.0

Pn 0012 Reserved parameter (Do not chang

[U pload the selected ]

Download the Selected

Pn 0012 Reserved parameter (Do not chang Upload All
Pn 002 Application Function Selections 2 Download All

Vocé sé pode utilizar a funcdo Upload de parametros na operagdo on-line.
Se for exibida uma caixa de didlogo de aviso Nao é possivel carregar os
CAUTION parametros, verifique a conexdo entre o PC e o Drive.

Modificar pardmetros

Quando os parametros tiverem sido carregados a partir do dispositivo, vocé podera modifica-los na
coluna Valor. Se um valor tiver sido modificado, o fundo da caixa de texto aparecera alterado, como
mostrado na Figure 4-23.

Figure 4-23 Exibir apds a edi¢do de pardmetros

(*) Function Switch

Pn 000 Basic Function Selections 0
Pn 0000 Serve ON
Pn000.1 |Forward Drive Prohibit Input (P-OT)
Pn000.2 |Reverse Drive Prohibit Input (N-OT)
Pn000.3 Reserved parameter (Do not change.)
Pn 001 Basic Function Selections 1

Vocé pode consultar a descri¢do exibida na parte inferior da lista de pardmetros para a alteragao
do parametro.
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Figure 4-24 Descrigdo detalhada do pardmetro

NO. Name Value Range

Pn 000 Basic Function Selections 0 0100 0000 ~ 0111
Pn000.0 Serve ON 0 0~1
Pn 000l [Forward Drive Prohibit Input (P-OT) 0 0~1

Reverse Drive Prohibit Input (N-OT) D_

Pn000.3 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0

Pn 001 Basic Function Selections 1 0001 0000 ~ 0001
Pn0010 CCW CW 1 0~1
Pn00L1 |Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0
Pn00L2 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0
Pn0013 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0

Pn 002 Application Functi lections 2 0100 0000 ~ 0100
Pn002.0 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0
Pn0022 Encoder Usage 1 0~1
Pn002.3 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0

Pn 003 Application Functi lections 3 0000 0000 ~ 1032

4

"Pn000.2 Reverse Drive Prohibit Input (N-OT)
[0] Enabled. The motor is stopped according to the setting of Pn003.1 when the overtravel occurs.
[1] Disabled.

Pesquisar pardmetros

Clique na caixa de digitacdo Pesquisar na janela Editar parametros e digite a palavra-chave que deseja
pesquisar. A palavra-chave, incluindo N°, Nome, Valor, Intervalo, Padrao, Unidade, bem como a
descricdo de cada parametro.

Para pesquisar varios itens de uma vez, adicione um ou mais espagos entre as palavras-chave que listam
todos os parametros que correspondem a qualquer uma das palavras-chave.

Figure 4-25 Pesquisar um parametro desejado

[ Encoder Pn001 ] Upload All Download All

NO. Name Value Range

-!:E:' Function Switch

Pn 001 Basic Function Selections 1 0001 0000 ~ 0001

Pn00L0O CCW,CW 1 0~1
Pn00Ll.l |Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0
Pn 0012 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0
pn 0012 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0

o022 | s 0 |

I!i_“_,,' Gain

Pn 162 Speed Feedback Selection 0 0~1

'::E:| Position Loop

Pn 200 Pulse Numbers for PG Frequency Division 16384 16 ~ 16384

Pn 210 2nd Encoder Functions 1 0000 0000 ~ 1111
Pn210.0 |2nd Encoder Selection 0 0-1
Pn210.1 |2nd Encoder Output Pulse Setting 0 D~1
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Download de pardmetros

e Fazer download de todos
Para gravar todos os pardmetros da lista de pardmetros no drive, vocé pode:

- Clicar em Fazer download de todos na janela Editar parametros.

[ |

NO. Mame Value Range

Pn 000 Basic Function Selections 0 0100 0000 ~ 0111
Pn000.0 Servo ON 0 0~1
Pn 0001 |Forward Drive Prohibit Input (P-OT) 0 0~1
pn 0002 Reverse Drive Prohibit Input (N-OT) 1 0~1
Pn 0003 Reserved parameter (Do not change.) 0 0~0

Pn 001 Basic Function Selections 1 0001 0000 ~ 0001
Pn 0010 |CCW, CW 1 0~1

- Clique com o botdo direito na lista de parametros onde ndo pode ser realizada edigo e selecione
Fazer download de todos no menu pop-up.

Search Upload All Download All Range Check (Debug O

NO. MName Value

r.é) Function Switch

Pn 0000 Servo ON Upload the selected
n .

0
Pr 0001 |Forward Drive P Download the Selected 0
pn 0002 Reverse Drive Pr Upload All E
R d
Pn000.3 Reserved param | Download All | °
Pn 001 Easic Function Serectons T 0001
Pn00L0 CCW, CW :

e Fazer download da selegdo

Arraste o mouse para selecionar os parametros desejados, ou vocé pode manter a tecla Ctrl
pressionada e clicar no parametro desejado e, em seguida, clique com o botéo direito em um
arametro selecionado e selecione Fazer download da sele¢cio no menu pop-up.

Search Upload All Download All Range Check (Debug O

MO, MName Value

(») Function Switch

Upload the selected

Pn000.0 Servo ON 0
Pn000.1 |Forward Drive Prohibit Input (P-OT) [ Download the Selected ] 0
Pn 0002 Reverse Drive Prohibit Input (N-OT) Upload All 1
pn000.2 Reserved parameter (Do not change.) Download All 0

Pn 001 Basic Function Selections 1 0001
Pn 0010 (CCW, CW 1

Vocé s6 pode executar a fungao Fazer download do Parémetro na Operagao
On-line. Se for exibida uma caixa de didlogo de aviso Nao é possivel fazer
CAUTION download dos parametros, verifique a conexao entre o PC e o drive.
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Restaurar pardmetros

Certifique-se de que seja necessario restaurar os pardmetros como

configuragdo padrdo antes de executar a funcdo Restaurar parametros.

CAUTION

Etapal Clique em Restaurar na janela Editar parametros.

Figure 4-26 Clique em Restaurar

Search Upload All Download All

NO. MName

"EJ Function Switch

Etapa2 Leia o contetdo na caixa de dialogo de aviso e clique em OK.

Figure 4-27 Confirmar o pardmetro restaurado
Edit Parameters
A Are you sure to restore all the parameters?

Etapa 3 OABDView enviard o comando Restaurar Parametros para o Drive e, em seguida, o Drive executara
Restaurar parametros.

Salvar pardmetros

Siga o procedimento abaixo para salvar as configuragdes atuais como um arquivo offline no PC.

1]
Etapa1l Clique em na janela Editar parametros.

Figure 4-28 Salvar os pardmetros

Upload All [l Download All | Expand Groups | | Difference Only |+ Sub-paramete

nge Default Authority({¥Debug  Address({XDebug® Base (Debug Only) Unit
0 Common 502 Hex

Name Value
) Motor Stopping Methods for Servo OFF, STO, and Gr.1 Alarms 0

R:
0~2

_ Overtravel Stopping Method 0 0~3 0 Common 502 Hex
0~0

; Reserved parameter (Do not change.) 0 0 Common 502 Hex

Etapa 2 Escolha os arquivos desejados na caixa de didlogo Salvar como.

Etapa 3 Clique em Salvar.

[
B
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4.2.4 Monitor

Status do dispositivo

A lista de Dispositivos pode exibir todos os dispositivos que vocé conectou ou criou (incluindo online

e offline) e seu status basico.

The blue side indicates this
device is under performing.

Monitor de E/S

Device

> q
ABD0406-EC-00 5 This drive is an online device.
sEnE g""i“ Alarm | Overtravel | Hare shows the status of the
ower )
device.
ROY | ON — —
.ﬁjﬂ ABM23 This shows the motor to
which the drive is connected
X3

This drive is an offline device.

Offline - No Communication

Eﬂ OfflineMotor

Use a fungdo Monitor para exibir os parametros principais do dispositivo e as informagdes do sinal de E/S.

Etapa1l Selecione Monitor > Monitor na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Figure 4-29 Selecionar Monitor

Functions Parameters

Monitor

Tuning

OBSERVACAO: Vocé também pode mover o cursor sobre Monitor a direita da janela principal do ABView
e permanecer por um tempo; a Lista de monitores sera exibida.
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Etapa 2 A Lista de Monitores exibira as informagdes do MONITOR DE DADOS e do MONITOR DE E/S.

Figure 4-30 Lista de monitores

DATA MONITOR E

MName

P2
mP1

Speed Feedback
Internal Torgue Reference 0
Rotation Pulses

Setting Pulse Counter
Encoder Multi-turn
Encoder Single-turn
Load Inertia Percentage
Overload Ratio

Present Location

Error Pulse Counter

Second Encoder A
Second Encoder B
Second Encoder C
STO HWBB2

STO HWEBB1

Busbar Voltage
Encoder Temperature

Value
0

364882
70232817
8
2042604

0
0
0
0
0
0
0
0
0
1
1

313
33

Power Plate Temperature 33
External Feedback Count |0

Unit
r/min
%
1Pulse
1Pulse

%
%
1Pulse
1Pulse

°C

I/O MONITOR

MName

CN1_14
CN1_15
CN1_16
CN1_17
CN1_18

Unit

# | Input Signal State

0
0
0
0
0

# | Output Signal State

CN1_06/07 0
CN1_08/09 1
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Chapter 5 Comunicacoes EtherCAT

5.1 Introducao

5.1.1 Visao Geral do Protocolo

EtherCAT ¢ uma rede aberta baseada em Ethernet para obter controle em tempo real. Ela pode suportar
controle de alta velocidade e sincronizado. Utilizando uma topologia de rede eficiente, a estrutura da rede
evita excesso de concentragdes e conexdes complicadas. E muito adequado usar este protocolo em
Controle de Movimento e outras aplicacdes de automacao de fabricas.

EtherCAT ¢é uma marca registrada e tecnologia patenteada, licenciada pela Beckhoff Automation GmbH,
Alemanbha.

A tecnologia EtherCAT quebra os limites da solugdo normal de Internet. Por meio dessa tecnologia, ndo
precisamos receber dados de Ethernet, decodificar os dados e, em seguida, copiar os dados do processo
para diferentes dispositivos. O dispositivo Seguidor (slave) EtherCAT pode ler os dados marcados com
as informagoes de enderego deste dispositivo quando o frame passa por este dispositivo. Da mesma
forma, alguns dados serdo gravados no frame quando passarem pelo dispositivo. Desta forma, a leitura
de dados e a gravac@o de dados podem ser realizadas dentro de varios nanossegundos.

EtherCAT utiliza a tecnologia Ethernet padrio e suporta quase todos os tipos de topologias, incluindo
o tipo de linha, tipo de arvore, tipo estrela e assim por diante. Sua camada fisica pode ser de cabo de
par trancado 100 BASE-TXI, fibra 100BASE-FX ou LVDS (sinalizagdo diferencial de baixa tensio).
Isso também pode ser feito através switches de rede ou conversores de midia para obter a combinagdo
de diferentes estruturas de Ethernet.

Confiando nos ASICs para EtherCAT na tecnologia de Seguidor (slave) e DMA que 1€ os dados da
interface da rede, o processamento do protocolo ¢ feito no hardware. O sistema EtherCAT pode atualizar
as informagdes de mil E/S em 30 ps. Poderia transmitir um frame tio grande quanto 1486 bytes dentro de
300 ps. Isso é similar a 12000 saidas ou entradas digitais. O controle de um servo com dados de cem E/S
de 8 bytes demora apenas 100 ps. Dentro desse periodo, o sistema pode atualizar as posi¢des reais € 0s
estados apresentados pelo valor de comando e dados de controle. A tecnologia de clock distribuido
poderia tornar o erro sincrono ciclico menor que 1 ps.

5.1.2 Especificacdo

As especificagdes para a comunicacio EtherCAT sdo as seguintes.

Item Especificacoes

Normas de comunicacao aplicaveis | IEC 61158 Tipol2, Perfil do Drive IEC 61800-7 CiA402

Protocolo 100BASE-TX (IEEE802.3)

CN3-IN (RJ45): Conector de entrada de sinal EtherCAT

Conectores de comunicacdo . )
CN4-0OUT (RJ45): Conector de saida de sinal EtherCAT

Cabo Categoria 5, 4 cabos de pares trangados blindados

SMO: Saida da caixa de correio, SM1: Entrada da caixa de
Gerenciador de Sincronizagdo correio, SM2: Saida de dados do processo, e SM3: Entrada
de dados do processo
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Item Especificagoes
FMMU 0: Mapeada na area de saida de dados do processo
(RXPDO).

FMMU FMMU 1: Mapeada na area de entrada de dados do processo

(TxPDO).
FMMU 2: Mapeada para o status da caixa de correio.

Comandos EtherCAT
(Camada do Link de Dados)

Os comandos APRD, FPRD, BRD, LRD, APWR, FPWR,
BWR, LWR, ARMW, FRMW (APRW, FPRW, BRW e LRW
n&do sdo suportados).

Dados do processo

As atribuicfes podem ser alteradas com o0 mapeamento de PDO.

MailBox (CoE)

Mensagens de emergéncia, solicitacdes SDO, respostas SDO e
informagdes SDO (TxPDO/RxPDO e TxPDO/RxPDO remoto
n&do sdo suportados.)

Clocks distribuidos

Modo de livre execucdo e modo CC (pode ser comutados), SM2
(sincronizagdo de evento SM2)

Ciclos CC aplicaveis: 125 pus a 8 ms em incrementos de 125 pus

Interface de informagdes
dos Seguidores

256 bytes (somente leitura)

Perfil do drive CiA402

* Modo Homing

* Modo de Posicdo do Perfil

* Modo de Velocidade do Perfil

* Modo de Torque do Perfil

* Modo de Posicdo Interpolada

* Modo de Posicdo Sincrona Ciclica

* Modo de Velocidade Sincrona Ciclica
* Modo de Torque Sincrono Ciclico

® Funcdo da Sonda de Toque

¢ Funcéo de Limite de Torque

5.2 Configuragdes relevantes

Se a rede EtherCAT nao puder se comunicar, verifique as configuragdes dos parametros Pn006 e Pn704.

Pardmetro | Nome

Configuracdo | Significado

Quando
habilitado

Selecdo do

Pn006.0
barramento

Na&o use o barramento.
Selecione o método de controle L
pela configuragdo de Pn005.1. Ap0s reiniciar

Use EtherCAT. [Padréao]

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao nggdo
habilitado
Pn704 NUmero de n6 do dispositivo | 0a 127 - 1 Apos reiniciar

Versdao do documento: V1.023
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5.3 Base EtherCAT
5.3.1 Modelo de Referéncia CANopen sobre EtherCAT

O modelo de referéncia CANopen sobre EtherCAT (CoE) ¢ como mostrado na Figure 5-1.
Figure 5-1 Modelo de Referéncia CoE

ED3S Application

CANopen Service (CoE)

Object Dictionary Application Layer
EtherCAT (CANopen

Sta'ge D bi DS402)
Machine Service Data Object PDO Mapping

Register Mailbox Process Data

FMUU 2 FMUU 0 FMUU 1 Data Link Layer
(EtherCAT)

SyncMan 0 SyncMan 1 SyncMan 2 SyncMan 3

EtherCAT Physical Layer

O modelo de referéncia coe inclui principalmente duas partes: a Camada de Link de Dados e a Camada
de Aplicag@o. A Camada de Link de Dados ¢ responsavel principalmente pelo protocolo de comunicagio
EtherCAT, e a Camada de Aplicaco incorpora o protocolo de comunicacdo do perfil do drive CANopen
(DS402). O Dicionario de Objetos na Camada de Aplicagdo contém paradmetros, dados do aplicativo

e informagdes de mapeamento de PDO.

O Objeto de Dados de Processo (PDO) consiste em objetos no dicionario de objeto que podem ser
mapeados para o PDO. O conteudo dos dados do processo é definido pelo mapeamento de PDO.
A comunicagdo de dados do processo 1€ ciclicamente o PDO.

A Comunicagao por Caixa de Correio (SDO) usa comunicagdes de mensagem assincrona onde todos
os objetos no dicionario dos objetos podem ser lidos e gravados.

5.3.2 Informacdes do Seguidor (slave) EtherCAT

Vocé pode usar arquivos de informagdes do Seguidor ou slave EtherCAT (formato XML) para configurar
0 Mestre EtherCAT.

O arquivo XML contém as configura¢des de comunicagio EtherCAT padrio para o drive. O seguinte
arquivo ¢ fornecido para a unidade:

ABD_ALTRA_BRASIL _DRIVE.xml

OBSERVACAO: Os asteriscos (***) indicam o ntimero da versao.

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 5-3
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5.3.3 Maquina de estado EtherCAT

A maquina de estado EtherCAT ¢ usada para gerenciar os estados de comunicagdo entre as aplicagdes
Mestre e Seguidor (slave) quando as comunicagdes EtherCAT sao iniciadas e durante a operagdo, como
mostrado na Figure 5-2. Normalmente, o estado muda para solicitagdes do Mestre.

Figure 5-2 Maquina de estado EtherCAT

Power ON ——»
A A

(1) (P
¥

Q1)

Pre-Operational (SI)

A
(PS) (SP)
¥

Safe-Operational

A
(S0) (0S)
¥

Operational

Table 5-1 lista a transigdo de estado e o processo de inicializago.

Table 5-1 Descrigao do estado ou transi¢ao

Estado ou transicao

Operacao

Init (1)

® As comunicacOes da caixa de correio ndo estdo disponiveis.
® As comunicacOes de dados do processo ndo estdo disponiveis.

Init para pré-operacional (IP)

® O Mestre define o endereco DL e os canais do gerenciador
de sincronizacdo para comunicagdes da caixa de correio.

® O Mestre inicializa a sincronizagao do clock CC.
¢ O Mestre solicita o estado pré-operacional.
® O Mestre define o registro de controle de AL.

e Os Seguidores (slaves) verificam se a caixa de correio
foi inicializada corretamente.

Pré-operacional (P)

® As comunicagdes da caixa de correio estdo disponiveis.
® As comunicacdes de dados do processo ndo estdo disponiveis.

De pré-operacional para
operacional seguro (PS)

® O Mestre define os canais do Gerenciador de Sincronizago
e 0s canais FMMU para os dados do processo.

® O Mestre usa SDOs para definir os mapeamentos de PDO e 0s
pardmetros de Atribuicdo de PDO do Gerenciador de Sincronizacao.

¢ O Mestre solicita o estado Operacional seguro.

¢ Os seguidores verificam se os canais do Gerenciador de Sincronizagao
para as comunicacdes de dados do processo e, se Nnecessario, se as
configuragdes dos clocks distribuidos estéo corretas.

Operacional seguro (S)

As comunicagBes de dados do processo sdo possiveis. No entanto,
apenas os dados de entrada estdo disponiveis. Os dados de saida
continuam indisponiveis.

De operacional seguro
para Operacional (SO)

® O Mestre envia dados de saida disponiveis.
® O Mestre solicita o Estado operacional.

Operacional (O)

As comunicagdes de dados do processo estdo disponiveis.

Versdo do documento: V1.023
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5.3.4 Objeto de Dados do Processo (PDO)

O ABD fornece 4 RxPDOs e 4 TxPDOs, todos compativeis com o mapeamento dinamico. Os objetos
de mapeamento sdo mostrados na Tabela 5-2.

Table 5-2 Mapeamento de dados do processo

PDOs Objetos de mapeamento
RxPDO 1 a RxPDO 4 1600h a 1603h
TxPDO 1a TxPDO 4 1A00h a 1A03h
OBSERVACAO: Cada Mapeamento de PDO pode ser atribuido a até 8 objetos, e a atribuigdo total ndo é maior
que 32 bytes.
Atribuicdo de PDO

O Gerenciador de canais de sincronizagao SM2 é responsavel por receber os dados do RxPDO,
e 0 Gerenciador de canais de sincronizacdo SM3 ¢ responsavel por transmitir os dados no TxPDO.

Os objetos de atribui¢do do Gerenciador de Sincronizagdo PDO (1C12h e 1C13h) estabelecem a relagio
entre esses PDOs e os Gerenciadores de sincronizagdo. A figura a seguir mostra um exemplo de como
definir a relag@o entre SM3 e TxPDO através do objeto 1C13h.

8 8 Object Dictionary
a A Index Subindex Object Contents
oo | 1c13n 01 1A00h
§g| 1c13h 02 1A01h
Q % | | SM3 Channels Data
FEI ! TXPDO 1 | TxPDO 2 |
| I A
1))
B
Q 1A00h TXPDO 1
Na]
° 1A01h TXPDO 2
= 1A02h TXPDO 3
g 1A03h TxPDO 4

Mapeamento PDO

Mapeamentos de POD sdo defini¢des dos objetos de aplicagdes que sdo enviadas com PDOs
(RxPDOs e TxPDOs).

As tabelas de mapeamento de PDO estdo nos indices 1600h a 1603h e 1610h a 1613h para os

RxPDOs (RxPDO 1 a RxPDO 4) e os indices 1A00h a 1A03h e 1A10h a 1A13h para os TxPDOs
(TxPDO 1 a TxPDO 4) no dicionario do objeto.

Cada objeto de mapeamento PDO pode ser adicionado a até 10 objetos, € a atribuigdo total ndo

¢ maior que 32 bytes. A figura a seguir mostra um exemplo de mapeamento do TxPDO 1. O objeto
de mapeamento ¢ 1 AOOh.
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Object Dictionary

1?(: Index Subindex Object Contents

5| 1A00h 01 6TTT TTh 8

@ 1A00h 02 6UUU UUh 8

&| 1Ao00h 03 6YYY YYh 16 |

2 | TXPDO 1 Data
: PDO length: 32 bits ! T - §
| | | Object A [ Object B | Object D

S VN
6TTTh TTh Object A

9]

g 6UUUNh Uuh Object B

S 6wvh Wh Object C

5| 6YYYh YYh Object D

8| 6zzzn zzh Object E

a

Q

<

Tendo o canal SM2 e RxPDO 1 como exemplo, as etapas do mapeamento de PDO sfo as seguintes:

1.

Desativar a atribuicdo entre SM2 e RxPDO 1:
Defina o sub-indice 00h no objeto 1C12h para 0.

Desative as atribuices de RxPDO 1:
Defina o sub-indice 00h no objeto 1600h para O.

Defina todas as entradas de mapeamento (indice e sub-indice) para os objetos de mapeamento RxPDO 1.
Grave os valores do indice da entidade de mapeamento e do sub-indice no sub-indice correspondente
de 1600h.

Defina o nimero de entradas de mapeamento para os objetos de mapeamento RxPDO 1:
Grave 0 nimero de entradas de mapeamento no sub-indice 00h de 1600h.

Defina as atribuicdes entre SM2 e RxPDO 1:
Defina o sub-indice 01h no objeto 1C12h para 0x1600.

Habilite as atribui¢Bes entre o Gerenciador de sincronizacéo e o RxPDO 1:
Defina o sub-indice 00h no objeto 1C12h para 1.

I_!!] Os objetos de mapeamento PDO (indices 1600h a 1603h, 1A00h a 1A03h) e
os objetos de atribuicdo do Gerenciador de sincronizacdo PDO (indice 1C12h
NOTE e 1C13h) podem ser escritos apenas no estado de Pré-operacao.

Mapeamentos de PDO Padréao

A tabela a seguir mostra os mapeamentos PDO padrao do drive. Essas configuracdes iniciais também sao
definidas no arquivo de informagdes do Seguidor ou slave EtherCAT (formato XML).

Modo | PDO Padrao

Word de controle (6040h)

RxPDO (1600n) Velocidade alvo (60FFh)

PV Word de status (6041h)
TxPDO (1A00h) Valor real de velocidade (606Ch)
Valor real de torque (6077h)
pp RxPDO (1601h) Word de controle (6040h)

Posicdo alvo (607Ah)
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Modo | PDO Padrao

Word de status (6041h)
TxPDO (1AQ1h) Valor real da posi¢éo (6064h)
Valor real de torque (6077h)

Word de controle (6040h)
RxPDO (1602h) Posicdo alvo (607Ah)
Funcéo da Sonda de Toque (60B8h)

Word de status (6041h)

Valor real da posicéo (6064h)

Valor real de torque (6077h)

Valor Real de Erro de Seguimento (60F4h)
Status da Sonda de Toque (60B9h)

Valor pos.1 da sonda de toque (60BAh)
Valor pos.2 da sonda de toque (60BCh)
Entradas fisicas (60FDh)

CSP

TXPDO (1A02h)

RxPDO (1603h) Word de controle (6040h)

INIiClO
TxPDO (1AQ3h) Word de status (6041h)

5.3.5 Objeto de Dados de Servigo (SDO)

O SDO ¢ usado para transferir dados néo ciclicos, como a configuragido de parametros de comunicagio
e a configurac@o de pardmetros do servo em execucdo. O tipo de servico CoE inclui Mensagem de
Emergéncia, solicitacdo SDO e resposta SDO.

5.3.6 Mensagem de Emergéncia

Quando ocorre um alarme no drive, o servico CoE pode acionar uma mensagem de emergéncia para
informar o usuario sobre o codigo de erro.

Uma mensagem de emergéncia consiste em oito bytes de dados, conforme mostrado na descricéo a seguir.

Emergency Message Structure

6 bytes 2 bytes 2 bytes 1 bytes 5 bytes
Mailbox Header | CoE Header | Error Code| Error Register | Data |
N N
Data frame header CANopen emergency message
Byte0 Bytel Byte2 Byte3 Byte4 | Byteb | Byte6 | Byte7
Cadigo de erro Registro de erro Numero
de emergéncia (1001h) Reservado do alarme Reservado

OBSERVACAO: Byte4 e Byte5 sio os niimeros do alarme do drive e o nimero do alarme é um valor hexadecimal.

5.3.7 Clock distribuido (CC)

A sincronizagdo das comunicagdes EtherCAT ¢é baseada em um mecanismo chamado Clock Distribuido.
Com o Clock Distribuido, todos os dispositivos sdo sincronizados entre si compartilhando o mesmo clock
de referéncia. Os dispositivos Seguidores (slaves) sincronizam as aplicagdes internas com os eventos
Sync0 que sdo gerados de acordo com o clock de referéncia.

Vocé pode usar os seguintes modos de sincronizagdo com EtherCAT (CoE). Vocé pode alterar o modo
de sincronizacdo nos registros do Controle de Sincronizagao (registros ESC 0x980 e 0x981).
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e Funcionamento livre (registro ESC 0x981: 0x980 = 0x0000)
No modo Funcionamento livre, o ciclo local ¢ independente do ciclo de comunicagdo e do ciclo Mestre.

e Modo CC (registro ESC 0x981: 0x980 = 0x0300)

Neste modo, o drive ¢ sincronizado com o controlador do host (Mestre) no evento SyncO0.

A figura a seguir fornece um grafico de temporizacao para a sincronizagdo CC.

Master | Master application task | Master application task | Master application task
Master user
hift ti
Network Y Shitt time A Y
Frame U Frame U Frame U
Slave Sync 0 shift time
Sync 0 Sync 0 Sync 0
ync ync ync
U_|event U | event U | event v
» Cycle time (1C32-02h) P Cycle time (1C32-02h) . Cycle time (1C32-02h) _
Shift time (1C33-03h) Shift time (1C33-03h)
Y A\ Y A\
Input Latch Output Valid

OBSERVACAO: Apenas o objeto 1C33-03h pode ser definido.

5.4 Indicacdao de comunicacao

5.4.1 Luzes indicadoras no Painel de Operacédo

Ha 3 luzes indicadoras no Painel de Operacéo da unidade para indicar o status de comunicagio
de EtherCAT: SYS, RUN e ERR.

| |
(| LA SO R

Lo Jla v L]

SYS: System indicator lamp
SYS RUN ERR RUN: Running indicator lamp
(] ERR: Error indicator lamp

POWER
|
- J/

Indicador SYS

O indicador SY'S mostra o status do sistema de comunicagdes EtherCAT.

Indicador

Descricao
Estado Padrao

Sem energia fornecida ou EtherCAT

Desligado | Nunca aceso PR
esta reinicializando

ON
Piscando Jelsﬂrlse EtherCAT estd inicializando
OFF
Ligada Sempre aceso A inicializacdo esta completa e o sistema

EtherCAT est4 operando normalmente
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Indicador RUN

O indicador RUN mostra o status das comunicagoes EtherCAT.

Indicador
Descricao
Estado Padrao
Desligado | Nunca aceso EtherCAT esta
no estado Init
ON EtherCAT
Piscando Jeo.m’eo.zse esta no estado
OFF Pré-operacional
. ON EtherCAT estd em
Pisca .
0.2s 1s estado operacional
uma vez
OFF seguro
. EtherCAT estd em
Ligada Sempre aceso -
estado operacional
Indicador ERR

O indicador ERR mostra o status de erro das comunicagdes EtherCAT.

Indicador
Descricao
Estado Padrao
Desligado Nunca aceso Sem erro
N&o foi possivel realizar
ON uma alteracéo no estado
Piscando ieo.ZS*o.ZSe solicitado pelo Mestre
OFF devido as configuragdes
do registro ou objeto.
oN Ocorreu um erro de
Pisca uma sincronizacdo e o EtherCAT
0.2s 1ls— .
vez OFF passou automaticamente para

0 estado Operacional seguro

Ocorreu um erro de Tempo

Pisca duas ON Limite (time—out) do_

Vezes Jeo.2s+0.2s*0.2= 1s Watchdo_g do aplicativo
OFF (Gerenciador de

sincronizacao)

HSO ms

x ON Ocorreu um erro
Fragmentacéo o
de inicializacdo
OFF

Ocorreu um erro de Tempo
Ligada Sempre aceso Limite (time-out) de
watchdog de PDI
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5.4.2 Luzes indicadoras no RJ45

Os indicadores de Link/Atividade mostram se os Cabos de Comunicagao estdo conectados aos conectores
CN3-IN e CN3-OUT e se as comunicagdes estdo ativas.

Indicador

Descrigao
Estado Padrao

Um Cabo de Comunicagéo ndo esta
Desligado Nunca aceso conectado e o controlador EtherCAT néo
esta funcionando

}4—4»50 ms

x ON As comunicagdes de dados estdo
Fragmentacéo
em andamento
OFF

Um cabo de comunicagdo esta conectado,
Ligada Sempre aceso mas as comunicacdes de dados ndo estdo
sendo executadas
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Chapter 6 Perfil do drive CiA402

6.1 Configuracao do Fator de Conversao

Relacdo de Transmissdo (6093h)

A Relagdo de Transmissdo indica o deslocamento do motor (na unidade do encoder) que corresponde ao
deslocamento do eixo de acionamento de uma unidade de referéncia.

A Relag@o de Transmissdo € definida pelo numerador (6091-01h) e denominador (6091-02h). Determina
arelagdo entre o deslocamento do eixo de acionamento (na unidade de referéncia) e o deslocamento
do motor (na unidade do encoder):

Deslocamento do motor
= Deslocamento do eixo de acionamento X Relagdo da engrenagem

O motor ¢é conectado com a carga através do redutor e outros mecanismos de transmissdo mecanica.
A Relagdo de Transmissdo € calculada com base em pardmetros como a relagdo de redugdo mecanica,
o tamanho mecéanico e as resolu¢des do motor:

Resolu¢do do motor

Relagdo de Transmissdo = — - -
Resolu¢do do eixo de acionamento

@ Esta secdo usa o encoder do motor como exemplo.

A configuracdo do encoder externo é a mesma do encoder do motor.
IMPORTANT

£l Tipo Mapeamento Modo

liglice | e de dados AAEEEED PDO relacionado
Relagdo de UINT32 RW Nao PP, HM, IP, CSP
Transmissdo

Ele define a relagéo entre 0 nimero de rotagdes do eixo do motor e 0 nimero de rotagdes
do eixo de acionamento.

Para encoders de motor com bits diferentes, as faixas de configuragdo da Relacdo de
Transmisséo s&o as seguintes:

¢ Bit do encoder do motor < 20, a faixa de configuragéo é de 0,001 a 4000

¢ Bit do encoder do motor = 21, a faixa de configuragéo é de 0,001 a 8000

¢ Bit do encoder do motor = 22, a faixa de configuragéo é de 0,001 a 16000

¢ Bit do encoder do motor = 23, a faixa de configuragéo é de 0,001 a 32000

¢ Bit do encoder do motor = 24, a faixa de configuragéo é de 0,001 a 64000

Se 0 ajuste exceder a faixa acima, ocorrerd o alarme AQ7 (Erro de engrenagem eletronica).

O feedback da posicdo do motor (unidade do encoder) e o feedback da posicéo do eixo
de acionamento (unidade de referéncia) estdo na seguinte relacao:

6093

Feedback da posicdo do motor
= Feedback da posicao do eixo de acionamento
X Relacdo de transmissdo
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e Tipo Mapeamento .
Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Modo relacionado
Sub-indice mais x
00 alto suportado UINT32 RW Nao
01 Numerador UINT32 RW Nao PP, HM, IP, CSP
02 Denominador UINT32 RW Nao

As resolucdes do encoder do motor com bits diferentes sdo as seguintes:

e Os encoders incrementais, em geral, emitem 10.000 pulsos por 1 revolucao
e O resolver produz 65536 pulsos por 1 revolugdo

e O encoder de 17 bits produz 131072 pulsos por 1 revolucao

e O encoder de 20 bits produz 1048576 pulsos por 1 revolugdo

e O encoder de 23 bits produz 8388608 pulsos por 1 revolugdo

Exemplo de configuracdo

Tome o fuso de esferas como exemplo: Unidade de referéncia minima fc=1 mm, chumbo pB=10 mm/r,
rela¢do de reducdo n=5:1, resolugdo incremental do encoder de 20 bits P=1048576;

A relagdo de transmissdo € calculada da seguinte forma:

. L Resolug¢do do motor Pxn 1048576 x5
Relagdo de transmissio = PB = 10 < 524288

Portanto, 6093-01h=524288, 6093-01h=1, o que significa que quando o deslocamento do eixo
de acionamento € 1, o deslocamento do motor € 524288.

@ A relacao de 6093-01h e 6093-02h deve ser reduzida sem divisor comum.
IMPORTANT
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6.2 Controle do dispositivo

6.2.1 Estado da Maquina CiA402

O drive funcionara no status especificado somente quando for instruido de acordo com o fluxograma

definido em CiA402.

I
13
A 4

Stop at Fault

Os estados sdo descritos na tabela a seguir.

Estado Descricao
Iniciar A inicializacdo do drive e a autoverificacdo foram feitas.
Programacdes de pardmetros ou fungdes do drive ndo podem ser implementadas.
N&o existe nenhuma falha no drive ou a falha foi eliminada.
Sem falhas . ~ A L .
As configuracdes de pardmetros do drive sdo permitidas.
O drive esta pronto.
Pronto

As configuracdes de pardmetros do drive sdo permitidas.

Aguarde até LIGAR

O drive aguarda para ligar.
As configuragdes de pardmetros do drive sdo permitidas.

Em funcionamento

O drive esta no estado de funcionamento normal; um determinado modo de
drive esté ativado; o motor esta energizado e gira quando a referéncia néo é 0.

As configuracdes de pardmetros do drive sdo permitidas.

Parada Réapida

A funcdo de parada rapida esté ativada e o drive executa uma parada rapida.
As configuracdes de pardmetros do drive sdo permitidas.

Parada por falha

Uma falha ocorre € o drive para.
As configuracdes de parametros do drive sdo permitidas.

Falha

O processo de parada estd concluido e todas as fun¢des do drive estdo inibidas.
A programacdo de pardmetros é permitida para os usuarios eliminarem falhas.
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Os comandos de controle e a comutacdo de estado sdo descritos como a seguir:

~ . Word de
Comutacao de estado CiA402 Word de controle (6040h) status (6041h)
0 | Partida — Inicializaciio Transicao natural, nenhum | 4,55
comando de controle é necessario.
Transicdo natural, nenhum
comando de controle é necessario.
1 Inicializaqﬁo — Sem falha Se ocorrer um erro durante a 0x0250
inicializacgdo, o drive entrara
diretamente no estado 13.
2 | Sem Falha — Pronto 0x0006 0x0231
3 | Pronto — Aguarde para ligar 0x0007 0x0233
4 | Aguarde para ligar — Em funcionamento | 0x000F 0x0237
5 | Em funcionamento — Aguarde para ligar | 0x0007 0x0233
6 | Aguarde para ligar — Pronto 0x0006 0x0231
7 | Pronto — Sem Falha 0x0000 0x0250
8 | Em funcionamento — Pronto 0x0006 0x0231
9 | Pronto — Sem Falha 0x0000 0x0250
10 | Aguarde para ligar — Sem falha 0x0000 0x0250
11 | Em funcionamento — Parada rapida 0x0002 0x0217
Defina 605Ah para um valor
entreOe 2.
12 | Parada réplda — Sem falha A transigﬁo natural é realizada 0x0250
apos a parada, e nenhum comando
de controle é necessério.
Quando uma falha ocorre
em qualquer estado que néo
13 | Parada por falha seja Em.Ftha, o Drive alterna OX021E
automaticamente para a parada
em estado de falha, sem comando
de controle.
Transicdo natural apds a parada
14 | Parada por falha — Falha por falha e nenhum comando 0x0218
de controle é necessério.
15 | Falha — Sem falha 0x80 0x0250
Defina 605Ah para um valor
entre 5 e 6. Apds a conclusdo
16 | Parada rapida — Em funcionamento do processo de parada, OxOF 0x0237
é enviado ap6s 0 processo
de parada concluir.
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6.2.2 Modos de parada

O Drive suporta 5 modos de parada descritos como nas se¢oes a seguir.

Codigo Opcional de Parada Rapida (605 Ah)

Este objeto determina qual operacéo serd realizada se uma Parada Rapida for executada.

£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Codigo da Opcéo x 0,1,2,56
605Ah 1 0 de Parada Répida INT16 RW Nao Padréo: 2
Os significados do Valor sdo os seguintes:

Valor | Descri¢ao

0 Desativa o Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuracédo
de Pn003.0)

1 Diminui de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e vai para 0 estado Sem Falha

2 Diminui de acordo com a Desaceleracdo de parada rapida (6085h) para desacelerar até uma
parada e vai para o estado Sem Falha

5 Diminui de acordo com a Desaceleracéo do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e permanece no estado de Parada Rapida

6 Diminui de acordo com a Desaceleracéo de parada rapida (6085h) para desacelerar até uma
parada e permanece no estado de Parada Rapida

605Bh (Codigo da Opcdo de Desligamento)

Este objeto define a operacdo que serd realizada se houver um movimento do estado de Ativacao da Operaco
para o estado Pronto.

g o Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Cadigo da Opcéo x 0,1
6058h | 0 de Desligamento INT16 RW Nao Padréo: 0
Os significados do Valor sdo os seguintes:
Valor | Descricdo
0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragéo
de Pn003.0)
1 Diminui de acordo com a Desaceleracéo do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e vai para o estado Sem Falha
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605Ch: Desativar cédigo da opcdo de operacao

Este objeto define a operacdo que é realizada se houver um movimento do estado de Ativacdo da Operagao
para o estado LIGADO.

8 a0 g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Cadigo da Opcéo x 0,1
605Ch 1 0 de Desligamento INT16 RW Nao Padrdo: 0
Os significados do Valor sdo os seguintes:
Valor | Descricdo
0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragéo de Pn004.0)
1 Diminui de acordo com a Desaceleracéo do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e vai para o estado Sem Falha

605Dh: Codigo da Opcao de Parada

Este objeto define a operagdo que sera executada se o bit 8 (Halt) estiver ativo na Word de controle.

T 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Cadigo da Opcéao x 1,2
605D | 0 de Parada INT16 RW Nao Padrdo: 1
Os significados do Valor s@o os seguintes:
Valor | Descri¢do
1 Desacelera de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
2 Desaceleracgdo de acordo com a Parada Répida de Desaceleracéo (6085h) para desacelerar
até uma parada

605Eh: Cédigo da Opcdo de Reacdo a Falha

Este objeto define a operacdo que ¢ realizada quando um alarme ¢ detectado no sistema Servo.

a_ oo oS Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

605Eh | 0 Codigo da Opgao | 714 RW | Ndo 0

de Parada
O significado do Valor ¢ o seguinte:

Valor | Descrigdo

0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragdo de Pn003.0)
Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil
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6.3 Modos de controle

O drive suporta 8 modos de controle, conforme definido em 6502h.

Indice | Sub-indice | Nome gi:pél)a dos Acesso ll\j/Iggeamento Valor
65020 | 0 F':’;fg%sris\ipo”ados UINT32 |RO | Néo OX03ED
Bit Modo suportado Definicao

0 Posicéao do perfil 1: Suporta

1 VI (Modo de velocidade) 0: Nao suportado

2 PV (Modo de velocidade do perfil) 1: Suporta

3 TQ (Modo de perfil de torque) 1: Suporta

4 Reservado 0

5 HM (Modo Homing) 1: Suporta

6 IP (Modo de posic¢éo interpolada) 1: Suporta

7 CSP (Modo de Posicao de Sincronizacdo Ciclica) 1: Suporta

8 CSV (Modo de Velocidade de Sincronizagao Ciclica) | 1: Suporta

9 CST (Modo de Torque Sincrono Ciclico) 1: Suporta

10a31 | Reservado 0

6.3.1 Modos de Operagao

Este objeto € usado para selecionar o modo de operagdo. O sistema Servo fornece o modo de operagdo
real no objeto Tela de Modos de Operagdo.

Indice | Sub-indice | Nome ginga dos Acesso II\J/IDa(]:;eamento Valor
6060h | 0 g"ggr‘;z d UINT8  |RW  |Sim 0210
Valor | Descrigdo

0 N&o ha alteragdo de modo ou nenhum modo atribuido

1 Modo de Posic¢ao do Perfil

2 -

3 Modo de Velocidade do Perfil

4 Modo de Torque do Perfil

5 .
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Valor | Descricao

6 Modo Homing

7 Modo de Posi¢éo Interpolada

8 Modo de Posig¢do de Sincronizacéo Ciclica

9 Modo de Velocidade de Sincronizacéo Ciclica
10 Modo de Torque de Sincronizagao Ciclica

6.3.2 Exibicdo dos Modos de Operacao

Este objeto fornece o modo de operagao atual.

£ 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Exibicéo dos

6061h 0 Modos de UINTS8 RO Sim Padréo: 0
Operagdo

6.3.3 Mudanca de modo

Observe o seguinte ao mudar o modo de controle.

Apos a alteragdo do Modo de Controle de Posi¢do (modo PP ou modo CSP) para outros modos,
o comando de posi¢do ndo-executado sera descartado.

Um comando de parada de rampa ¢ executado ao mudar do Modo de Controle de Velocidade (modo
PV ou CSV) ou Modo de Controle de Torque (modo PT ou modo CST) para outros modos. E depois,
muda para outros modos apoés a parada ser concluida.

Nio pode se mudar para outros modos quando o Servo estiver operando no Modo Homing, exceto que
a operacgdo de homing tenha sido concluida ou interrompida (Falha ou desativada).

No estado de funcionamento do servo, apos a mudar de outros modos para o modo CSP, modo CSV ou
modo CST, envie o comando com pelo menos 1 ms de intervalo para evitar a perda de instrugéo ou erro.

Depois de alterar os modos para o Modo Sincronia Ciclica (modo CSP, modo CSV ou modo CST),
aguarde 1 ms ou mais antes de enviar os comandos, caso tenha ocorrido perda ou erro de comando.

6.3.4 Ciclo de Comunicacao

O Tempo do Ciclo de comunicag¢io de todos os Modos de Controle (PP, PV, PT, HM, IP, CSP, CSV

€

CST) suporta um multiplo inteiro de 125us (por exemplo, 125us, 250us, 500us, 1ms etc.).

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 6-8
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6.4 Controle de Posicao

6.4.1 Modo de Posicao do perfil (PP)

Nesse modo de operagdo, o controle do host usa o gerador de trajetoria (uma fungdo de calculo do perfil
de operagdo) dentro do drive para executar a operagdo de posicionamento do PTP. Ele executa o gerador
de trajetoria, controle de posicdo, controle de velocidade e controle de torque com base na posigdo-alvo,

velocidade do perfil, acelerac@o do perfil, desaceleragdo do perfil e outras informagdes.

Diagrama de Blocos

Target position (607Ah) -
Poli;it:?n [Pos. unit] _ | Position gear ratio finc]
functi | 6093-01h:6093-02h “
Software position limit (607Dh) | Unction
Profile velocity (6081h) _
Velilrc;ciitty [Vel. unit] _ | Velocity gear ratio [inc/s] TeeliEn
function "| 6094-01h:6094-02h = demand
Max profile velocity (607Fh) > e
value
Position (60FCh) -
3 o | Position Speed Torque
Profile acceleration (6083h . trajectory T | control control control
generator |
Profile deceleration (6084h) o Amﬁ,ﬁm” [Acc. unit] | Accderation gear ratio [10* [inc/s?] |
= function | 6097-01h:6097-02h =
Quick stop deceleration (6085h) : X Y T
|
| |
| |
Controlword (6040h) ». | | Encoder]
Quick stop option code (605Ah) - | |
Motion profile type (6086h) — : :
Profile jerk (60A4h) - | |
| |
+ |
aToraveadualvalue 0770) _ _ _ _ _ _ _ _ _ N N N ——
|
o Velocity actual value (606Ch) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ ] Velocity gearratio | _ _ _ _,I_ — e e e — —
6094-02h:6094-01h |
|
- Position actual value (6064h) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _| Positiongearratio | o _ _ _ _ _ _,:_ —
T 7] 6093-021:6093-01h [® pozition actunt
Position window (6067h) | Position | internal value |
* imit output | (6063h) |
Target reached in Position + | :
@ Statusword (6041h) _ _| Position window || reached | 4 -t
time (6068h) window | |
comparator
- Position demand :
o Folowing error actual value (60F4h) _ _ _ _ _ _ _ _ _ y2lue (6062h) | Position gear ratio |
?_ + 6093-01h:6093-02h
Following error window (6065h) |
v |
Following error in i Followin: !
Following 9
~«Sfatvsword (60410) _ _f \yindow time out [a— SO e -
(6066h) comparator
Limite de Velocidade
O limite de velocidade é determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.
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Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tenséo —
1 Habilitado Se do Bit0 a Bit3 estiverem todos
0 Desativado | €M 1, 0 drive comeca a funcionar.
2 Parada rapida
1 Habilitado
0 Desativado
Word de | 3 Habilitar operacio
Controle 1 Habilitado
6040h
Inicia o posicionamento na borda ascendente de O
4 2‘::% gtc;nto 0 — 1 | aldossinais. Com esta temporiza¢do, sdo obtidos
! os valores de 607Ah, 6081h, 6083h e 6084h.
_ 0 Inicia o préximo posicionamento apds o
5 Alterar ajuste posicionamento atual ser concluido (alvo alcangado)
imediatamente
1 Inicia o préximo posicionamento imediatamente
0 Trata a posi¢do alvo como um valor absoluto.
6 abs/rel
1 Trata a posicdo alvo como valor relativo.
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0:
0 Posicédo alvo ndo alcancada
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1.
. Eixo desacelera
10 Destino alcancado -
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0:
1 Posicdo alvo atingida
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1.
A velocidade do eixo é 0
Word de 0 Ponto de ajuste anterior ja processado,
gat;lﬁ 1 Reconhecime_nto aguardando novo ponto de ajuste
do ponto de ajuste 1 Ponto de ajuste anterior ainda em processo, a
substituicdo do ponto de ajuste deve ser aceita
0 Nenhum erro de seguimento
13 Erro de seguimento
1 Erro de seguimento
5 Sinalizacdo 0 Homing nédo concluido
de Home 1 Homing concluido

OBSERVACAO: O bit10 da Word de Status é programado para 1 apés a Parada Rapida ser concluida e o Servo
estiver no estado de Parada.
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso Uizt Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OXFFFF 0
6060 00 Modos de Operacdo | RW INT8 - 0alo 0
Exibicdo dos
6061 00 Modos de Operacio RO INT8 - 0al0 0
Valor da Demanda Unidade -2147483648 a
6062 00 de Posicdo RO INT32 de referéncia 2147483647 )
Valor Interno Real Unidade -2147483648 a
6063 00 da Posigdo RO INT32 do encoder 2147483647 )
Valor Real Unidade -2147483648 a
6064 00 da Posic¢do RO INT32 de referéncia 2147483647 )
Janela de Erro Unidade -2147483648 a
6065 00 de Seguimento RW INT32 de referéncia 2147483647 1048576
- Unidade Oa
6067 00 Janela de Posicdo RW UINT32 do encoder 4294967295 734
6068 | 00 Tempodalanela | pwy | yiNT16 | ms 0 a 65535 ]
de Posicdo
Valor Real Unidade de
606C | 00 de Velocidade RO INT32 referéncia B B
6077 | 00 Valor Real RO INT16 0.1% 1500025000 | 0
de Torque
- Unidade de -2147483648 a
607A | 00 Posicdo Alvo RW INT32 referéncia 147483647 0
Perfil de Unidade(s) Oa
6083 | 00 Aceleracdo RW UDINT32 de referéncia® | 4294967295 200000
Perfil de Unidade(s) Oa
6084 | 00 Desaceleracdo RW UDINT32 de referéncia 2 | 4294967295 200000
01 numerador RW UINT32 - Oa 1
4294967295
6093
. Oa
02 divisor RW UINT32 - 4294967295 1
60E0 | 00 Valor Limite de RW | UINT16 | 0.1% 0.a 65535 ;
Torque Positivo
60E1 | 00 Valor Limite de RW | UINT16 | 0.1% 0 a 65535 ;
Torque Negativo
. Unidade de -2147483648 a
60F4 00 Erro de Seguimento | RO INT32 referéncia 2147483647 -
Valor Interno .
Unidade -2147483648 a
60FC 100 da Demanda RO INT32 do encoder 2147483647 | ~
de Posi¢do
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Indice

Sub-indice

Nome

Acesso

Tipo
de dados

Unidade

Faixa

Padrao

31CD

00

Tempo de Filtro
de Comando de
Torque

RW

INT32

0,01 ms

0a 2500

50

31CA

00

Ganho do Loop
de Velocidade

RW

INT32

rad/s

1 a 10000

500

31CB

00

Tempo Total do
Loop de Velocidade

RW

INT32

0,1 ms

1a 5000

125

31CC

00

Ganho do Loop
de Posicdo

RW

INT32

1/s

04a1000

40

31D4

00

Feedforward
(previsor) de
Velocidade

RW

INT32

%

0a100

31D5

00

Tempo do Filtro
do Feedforward
de Velocidade

RW

INT32

0,1 ms

0a 640

31D6

00

Feedforward
(previsor)
de Torque

RW

INT32

%

0a100

31D7

00

Tempo de
Filtragem do
Feedforward
de Torque

RW

INT32

0,1ms

0a640

31FC

00

Correc¢do de Ganho
do Controle

de Seguimento

de Modelo

RW

INT32

%

20 a 500

100

31FE

00

Torque de
Feedforward
no Controle

de Seguimento
de Modelo

RW

INT32

%

0a 200

100

3201

00

Limite para
Supressao de
Oscilacdo da Carga

RW

INT32

rpm

0a 1000

100

3169

00

Método de
Feedforward de
Torque Interno

RW

INT32

0a3

02

Método de
Feedforward
de Torque

RW

INT32

0a3

03

Método de
Feedforward
de Velocidade

RW

INT32

0a3
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Configuracdo Recomendada

RPDO TPDO Comentarios
6040h: Word de Controle 6041h: Word de Status Obrigatorio
607Ah: Posicédo alvo 6064h: Valor Real da Posi¢édo Obrigatério
6081h: velocidade do perfil - Obrigatorio

6083h: aceleragdo do perfil - Opcional (ndo pode ser 0)

6084h: desaceleragéo do perfil | - Opcional (ndo pode ser 0)

6060h: modo de operacéo

6061h: Exibicdo dos modos de operacdo | Configuracdo

6.4.2 Modo de Posigao Interpolada (IP)

O Modo de Posi¢ao Interpolada ¢ usado para controlar multiplos eixos coordenados ou para controlar
um Unico eixo que requer interpolagdo do tempo dos dados do ponto de ajuste.

Este modo normalmente usa um mecanismo de sincronizacgdo de tempo (comunicagdo) para sincronizar
os Servo-drives. O Periodo de Tempo de Interpolagdo define o ciclo de atualiza¢do dos Dados de
Interpolagdo (ou seja, a posigdo de interpolagdo). O processamento da interpolagdo no drive é baseado
nesta configuracdo. Os Dados de Interpolagdo sdo interpretados como um valor absoluto.

Diagrama de Blocos

time (6068h) window

_| reached | ‘_+

comparator

Interpolation data (60C1h;
Input 1 ol position
Interpo lation time Period (60C2h) buffer limit [Pos. unit] | Position gear ratio [inc]
— function 6093-01h:6093-02h Position
Software pasition limit (607Dh) demand
internal
value
it 60FCh
Controlword (6040h) - t:;?;'t%?y ( ) o | Position Speed Torque
Quick stop deceleration (6085h) ) ) generator T contrel contrel contrel
(or profile deceleration (6084h)) [Acc. unit] | Acceleration gear ratio |10* [inc/s*] |
6097-01h:6097-02h
: X Y T
|
Quick stop option code (605Ah) - | |
| |
| Encoder]
|
| |
aJtorque actual value (60770) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ ___________ | PSR U P ———
|
|
4_VglogtLagua_l value (606Ch) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ __ Velocity g.Jear ratio | _ _ _ _ _ A — o — _ _
6094-02h:6094-01h |
<_Pgsi'@n_aguﬂ value (6064h) __ _ _ _ __ _ _ _ _ _ _ _ _ _ - Position gear ratio Po_siti_on_acEJaT I‘_ -0~
6093-02h:6093-01h | oo ooie |
Position window (6067h) Position | (6063h) |
‘ limit output | |
Target reached in Posttion + | |
- Statusword (6041h) __ _| Position window |
|
|

- Position demand
aFollowingerror actual value (60F4h). _ _ _ _ _ _ _ _ _ yalue (6062h) _| Position gear ratio | J
- i 6093-01h:6093-02h

Following error window (6065h)

Following error in " Following
Following
~aStatusword (60410 _ _{ yindow time out [a— S |a- —
(6066h) comparator
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Limite de Velocidade

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descrigao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tensdo —
1 Habilitado Se do Bit0 a Bit3 estiverem todos
0 Desativado | €M 1, 0 drive comeca a funcionar.
2 Parada rapida —
Word de 1 Habilitado
Controle .
6040h 3 Habilitar 0 Desativado
Operacao 1 Habilitado
. Habilitar 0 Desabilita a interpolacéo.
interpolacao 1 Habilita a interpolacéo.
0 Ativa Bit4
8 Parar 1 Para o eixo de acordo com o Cédigo da Opcéo
de Parada (605Dh)
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0:
0 Posicédo alvo ndo alcancada
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1.
10 Destino Eixo desacelera
alcancado Parada (Bit 8 na Word de Controle) = O:
1 Posicdo alvo atingida.
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1.
A velocidade do eixo é 0.
Word de
Status 0 Interpolacéo inativa
6041h 12 modo ip ativo
1 Interpolacéo ativa
13 Erro de 0 Nenhum erro de seguimento
seguimento 1 Erro de seguimento
5 Sinalizacio 0 Homing néo concluido
de Home 1 Homing concluido
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso g;%%ge Unidade Faixa Padrao
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OXFFFF 0
6060 00 Modos de Operacéo RW INT8 - 0alo 0
6061 | 00 Exibicao dos Modos | g INT8 ; 0a10 0
de Operacdo
Valor da Demanda Unidade de -2147483648 a
6062 00 de Posicdo RO INT32 referéncia 2147483647 )
Valor Interno Real Unidade -2147483648 a
6063 00 da Posigdo RO INT32 do encoder 2147483647 )
. Unidade de -2147483648 a
6064 00 Valor Real da Posi¢do | RO INT32 referéncia 2147483647 -
Janela de Erro Unidade de -2147483648 a
6065 00 de Seguimento RW INT32 referéncia 2147483647 1048576
6067 | 00 Janela de Posicio RW UINT32 | Unidade 024294967295 | 734
do encoder
6068 | 00 Tempo da Janela RW UINT16 | ms 0 a 65535 _
de Posicdo
606C | 00 Vanr_ReaI de RO INT32 UnldadeA(s). ) )
Velocidade de referéncia
6077 | 00 Valor Atual RO INT16 | 0.1% 1500025000 | 0
de Torque
01 numerador RW UINT32 - Oa 1
4294967295
6093
. Oa
02 divisor RW UINT32 - 4294967295 1
. Unidade(s) -2147483648 a
60B1 00 Offset de velocidade RW INT32 de referéncia | 2147483647 0
60B2 | 00 Offset de torque RW INT16 0.1% -32768 a 32767 | O
Valor do periodo
01 de Tempo de RwW UINTS - 1~250 -
60C2 Interpolacéo
02 Indice de Tempo RW INTS s 6~-3 3
de Interpolagéo
. Unidade -2147483648 a
60F4 | 00 Erro de Seguimento RO INT32 de referéncia | 2147483647 -
Valor Interno da Unidade -2147483648 a
60FC | 00 Demanda de Posicédo RO INT32 do encoder 2147483647 )
31CD | 00 Tempo de Filtrode | INT32 | 0,01ms 0 a 2500 50
Comando de Torque
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Indice

Sub-indice | Nome

Tipo de

A
Cesso | 4 dos

Unidade Faixa Padrao

31CA

00

Ganho do Loop
de Velocidade

RwW INT32 rad/s 1 a 10000 500

31CB

00

Tempo Total do Loop
de Velocidade

RwW INT32 0,1ms 1a 5000 125

31CC

00

Ganho do Loop
de Posicéo

RwW INT32 1/s 04a1000 40

31D4

00

Feedforward
(previsor) de
Velocidade

RW INT32 % 0a100 0

31D5

00

Tempo do Filtro
do Feedforward
de Velocidade

RW INT32 0,1ms 0a640 0

31D6

00

Feedforward
(previsor) de Torque

RW INT32 % 0a100 0

31D7

00

Tempo de Filtragem
do Feedforward
de Torque

RW INT32 0,1ms 0a 640 0

31FC

00

Correc¢do de Ganho
do Controle

de Seguimento

de Modelo

RW INT32 % 20 a 500 100

31FE

00

Torque de
Feedforward
no Controle

de Seguimento
de Modelo

RW INT32 % 0a200 100

3201

00

Limite para Supressao
de Oscilagéo da Carga

RW INT32 rpm 0a 1000 100

3169

00

Método de
Feedforward de
Torque Interno

RW INT32 - 0a3

02

Método de
Feedforward
de Torque

RW INT32 - 0a3

03

Método de
Feedforward
de Velocidade

RW INT32 - 0a3

Configuracdo Recomendada

RPDO

TPDO

Comentarios

6040h: Word de Controle

6041h: Word de Status

Obrigatério

60C1-01h: 1° ponto de ajuste

6064h: Valor Real da Posicéo

Obrigatério

6060h: Modo de Operagao

6061h: Exibi¢do dos Modos de Operacao

Configuragdo
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6.4.3 Modo de Posigao Sincrona Ciclica (CSP)

Neste modo de operagao, o controlador do host gera as referéncias de posigao e fornece a posigao alvo
em 607Ah ao drive usando a sincronizagao ciclica. O controle de posigdo, o controle de velocidade
e o controle de torque sdo executados pelo drive.

Diagrama de Blocos

Torque offset (60B2h)

Velocity offset (60B1h) [Vel. unit] | Velocity gear ratio |[inc/s]
6094-01h:6094-02h
Target position (607Ah
Position i . N i
Jimit [Pos. unit] _ Poswtlonhgear rat\oh [incl Position
L function 6093-01h:6093-02 demand
Software position limit (607Dh) 5
internal
value + Y+
t:ng%n (60FCh) | Position| + Speed | Torque
Quick stop deceleration (6085h) [Acc. unit] | Acceleration gear ratio [10° [inc/s?] | TStV t control control control
6097-01h:6097-02h g |
Quick stop option code (605Ah) |
(or profile deceleration (6084h)) [ A A T
| |
Interpolation time period (60C2h) - | |
| |
T | Encoder
< Toraue actual value (6077h) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ __ _ ________ I N N N I
|
|
<_Vglogty_aguglv_aILE (6osech) _ _ _ _ _ Velocity gear ratio l— — — — — — A A ___
6094-02h:6094-01h |
Position actual |
internal value
a-Position actual value (6064h) Position gear ratio | o (6063h) _ __ _J_ —

Following error window (6065h)

Following error in

<itatuswc:r'd (6041h) _

6093-02h:6093-01h

- Position demand
_________ value (6062h) |
r +

Position gear ratio
6093-01h:6093-02h

[

Following
window time out
(6066h)

Lt —|

Following
error
window
comparator

Limite de Velocidade

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tensdo —
1 Habilitado | g6 44 Bitg a Bit3 estiverem todos
Word de . 0 Desativado | €M 1, 0 drive comega a funcionar.
Controle 2 Parada rapida —
1 Habilitado
6040h
2 Habilitar 0 Desativado
Operacao 1 Habilitado
0 Executa ou continua a operacao.
8 Parar 1 Para 0 eixo de acordo com o Cédigo da Opgio
de Parada (605Dh)
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Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
10 Destino 0 Reservado
alcancado
_ 0 O drive ndo segue o valor-alvo (posicéo,
O drive segue velocidade ou torque)
12 o valor de
Word comando 1 O drive segue o valor-alvo (posic¢éo, velocidade
de Status ou torque)
6041h 13 Erro de 0 Nenhum erro de seguimento
seguimento 1 Erro de seguimento
L5 Sinalizagdo 0 Homing ndo concluido
de Home 1 Homing concluido
OBSERVACAO: Apenas a referéncia da posicio absoluta é suportada no modo CSP.
£l 1 Tipo . . ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 | 00 Word de RW | UINTI6 | - 0 a 65535 0
Controle
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OxFFFF 0
6060 | 00 Modos de RW | INT8 ; 0a10 0
Operacdo
Exibicdo
6061 00 dos Modos RO INT8 - 0al0 0
de Operagéo
Valor da .
Unidade de -2147483648 a
6062 | 00 Demar!dg RO INT32 referéncia 2147483647 )
de Posicdo
Valor Interno Unidade -2147483648 a
6063 00 Real da Posicéo RO INT32 do encoder 2147483647 )
Valor Real Unidade de -2147483648 a
6064 1 00 da Posicdo RO INT32 referéncia 2147483647 )
Janela de Erro Unidade -2147483648 a
6065 00 de Seguimento RW INT32 de referéncia 2147483647 1048576
Janela de Unidade Oa
6067 00 Posicédo RW UINT32 do encoder 4294967295 734
6068 | 00 Tempodajanela | vy | yiNT16 | ms 0 a 65535 ;
de Posi¢do
Valor Real Unidade(s)
606C | 00 de Velocidade RO INT32 de referéncia ) )
6077 | 00 Valor Real RO INT16 0.1% -500025000 | 0
de Torque
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso Uizt Unidade Faixa Padrao
de dados
- Unidade de -2147483648 a
607A | 00 Posicdo Alvo RW INT32 referéncia 2147483647 0
6083 | 00 Perfil de RW | UDINT32 | Unidade(s) o, 4504967295 | 200000
Aceleracdo de referéncia
Perfil de Unidade(s)
6084 00 Desaceleragio RW UDINT32 de referéncia 2 0a 4294967295 | 200000
01 numerador RW UINT32 - 024294967295 | 1
6093
02 divisor RW UINT32 - 0a 4294967295 | 1
Offset de Unidade(s) -2147483648 a
60B1 00 velocidade RW INT32 de referéncia 2147483647 0
60B2 | 00 Offset de torque | RW INT16 0.1% -32768 a 32767 | 0
Erro de Unidade de -2147483648 a
60F4 00 Seguimento RO INT32 referéncia 2147483647 -
Valor Interno .
Unidade -2147483648 a
60FC | 00 da Den_wa~nda RO INT32 do encoder 2147483647 -
de Posicdo
Tempo de Filtro
31CD | 00 de Comando RW INT32 0,01 ms 0a 2500 50
de Torque
31CA | 00 GanhodoLoop | oy | |NT32 radls 1 10000 500
de Velocidade
Tempo Total
31CB | 00 do Loop de RW INT32 0,1 ms 1 a 5000 125
Velocidade
31CC | 00 GanhodoLoop | oy | NT32 1s 021000 40
de Posicéo
Feedforward
31D4 | 00 (previsor) de RW INT32 % 0a100 0
Velocidade
Tempo do Filtro
31D5 | 00 do Feedforward | RW INT32 0,1 ms 0a640 0
de Velocidade
Feedforward
31D6 | 00 (previsor) de RW INT32 % 0a100 0
Torque
Tempo de
3107 | 00 Filragemdo | oy | nT32 0,1 ms 0 a 640 0
Feedforward
de Torque
Corregdo
de Ganho
31FC | 00 do Controle RW INT32 % 20 a 500 100
de Seguimento
de Modelo
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso Tipo Unidade Faixa Padrao
de dados
Torque de
Feedforward
31FE | 00 no Controle RW INT32 % 0a200 100
de Seguimento
de Modelo
Limite para
3201 | 00 Supressdo RW INT32 rpm 021000 100
de Oscilagdo
da Carga
Método de
00 Feedforward de | RW INT32 - 0a3 0
Torque Interno
Método de
3169 02 Feedforward RW INT32 - 0a3 0
de Torque
Método de
03 Feedforward RW INT32 - 0a3 0
de Velocidade
Configuracao Recomendada
RPDO TPDO Comentarios
6040h: Word de Controle 6041h: Word de Status Obrigatério
607Ah: Posicdo Alvo 6064h: Valor Real da Posicdo Obrigatério
6060h: Modo de Operagdo 6061h: Exibicdo dos Modos de Operacdo | Configuracéo
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6.5 Homing

6.5.1 Modo Homing (HM)

Este modo procura a posigdo Home e determina a relagao de posi¢@o entre o inicio e o zero.

e Home: ponto de referéncia inicial mecanico, ou seja, o pulso C do encoder.

e Zero: ponto zero absoluto na maquina.

Depois que o retorno a posi¢do de Home estiver concluido, o motor se detém nesta posigdo. A relagdo
entre a posigao inicial e o zero ¢ definida em 607Ch.

Home =

Zero +

607Ch (Offset de Home)

Quando 607Ch = 0, o zero é o mesmo que a posi¢do de Home.

Diagrama de Blocos

Controlword (6040h)

Homing method (6098h)

A

Homing speeds (6099h)

Homing acceleration (609Ah)

Homing offset (607Ch)

Limite de Velocidade

Homing
method

Statusword (6041h)

Position demand internal value (60FCh)
or position demand value (6062h)

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tenséo —
! Habilitado | ¢ 44 Bit0 a Bit3 estiverem todos
0 Desativado | €M 1, o drive comega a funcionar.
2 Parada rapida —
Word de 1 Habilitado
Controle i
6040h 3 Habilitar 0 Desativado
operagao 1 Habilitado
Inicio da 0 N&o inicia 0 Homing
4 operagdo de
Homing 1 Inicia ou continua o Homing
0 Ativa Bit4
8 Parar 1 Para o eixo de acordo com o Codigo da Opcéo
de Parada (605Dh)
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Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
10 Destino 0 Posicéo alvo ndo alcangada
alcancado 1 Posicéo alvo atingida
0 Homing falhou
12 Homing obtido Homing bem-sucedido
1 Este bit de sinalizacéo esta disponivel quando o drive
Word esta no modo de Homing no estado de funcionamento
de Status e o sinal de destino alcangado esta ativo.
6041h 0 Sem erro de Homing
13 | Erro de Homing 1 Tempo Limite (time-out) de Homing
ou desvio excessivo
0 Homing néo concluido
15 | Sinalizagao Homing concluido
de Home 1 T e .
Este bit sinalizador é definido quando o sinal
de Homing é alcangado.
£l o 1 Tipo . . ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OXFFFF 0
6060 | 00 Modos de Operagdo | RW INT8 - 0al0 0
Exibicdo dos
6061 | 00 Modos de Operacio RO INTS8 - 0al0 0
Valor da Demanda Unidade -2147483648 a
6062 | 00 de Posicdo RO INT32 de referéncia 2147483647 )
Valor Real da Unidade -2147483648 a
6064 | 00 Posicdo RO INT32 de referéncia 2147483647 )
6067 | 00 Janelade Posicio | RW | UINT32 | Unidade 024294967295 | 734
do encoder
6068 | 00 TempodaJanela | oy | yINTL6 | ms 0265535 ;
de Posi¢do
Valor Real Unidade(s)
606C | 00 de Velocidade RO INT32 de referéncia ) )
6077 | 00 Valor Real RO |INTI6 | 0.1% 500025000 | 0
de Torque
6098 | 00 Método de Homing | RW INT8 - 1a35 1
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso 100 Unidade Faixa Padrao
de dados
Velocidade durante .
01 a busca por uma RW | uINT32 | Unidade(s) 0a 4294967295 | 5000
. de referéncia
6099 chave de limite
02 Velocidade durante | oy | yy\rap | UNdade(s) g4 4504967205 | 100
a busca pelo zero de referéncia
609A | 00 Aceleragdo RW | UINT32 | Unidade(s) g 0 4594967205 | 1000000
de Homing de referéncia
. Unidade de -2147483648 a
60F4 | 00 Erro de Seguimento | RO INT32 referéncia 2147483647 -
Configuracdo Recomendada
RPDO TPDO Comentarios
6040h: Word de Controle 6041h: Word de Status Obrigatorio

6098h: Método de Homing

Configuracéo

6099-01h: Velocidade durante a busca
por uma chave de limite

Configuracéo

6099-02h: Velocidade durante a busca
pelo zero

Configuracdo

609A: Aceleracdo de Homing

Configuracdo

6064h: Valor Real da Posi¢do

Configuracdo

6060h: Modos de Operacéo

6061h: Exibicdo dos Modos
de Operagéo

Configuragéo
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6.5.2 Métodos de Homing

I_!!] Em todos os diagramas desta secao, H significa alta velocidade (6099-01h)
NOTE e L significa baixa velocidade (6099-02h).

6098h =1
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: interruptor de fim de curso negativo (N-OT)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Negative limit switch

O \
| C—

(I 2 (L A

1

!

i |
Motion Profile (G L |

C-pulse signal

-

1
]
1
1
1
]
1
i
1
Negative limit switch

O sinal N-OT esta inativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido negativo em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal N-OT, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal N-OT, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo ativo no inicio do Homing
Negative limit switch

C—— 1

| (2222222227222

Motion Profile I

C-pulse signal

Negative limit switch

O sinal N-OT esta ativo inicialmente, € o0 motor inicia diretamente o Homing no sentido positivo em
baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal N-OT, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h = 2
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleracdo: chave de limite positivo (P-OT)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing
Positive limit switch

C—

(@/’ VIS (22224

l
Motion Profile I L)

C-pulse signal |_|

Positive limit switch

O sinal P-OT esta inativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido positivo em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal P-OT, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal P-OT, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo ativo no inicio do Homing
Positive limit switch

C_— 1

@W s ()
Motion Profile A—‘;I

i
C-pulse signal |_|

Positive limit switch

O sinal P-OT esta ativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido negativo em baixa velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal P-OT, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =3
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

C—1
@ L (2 L A)

1

!

1

Motion Profile = :
_|_| )

C-pulse signal |_| i
|

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal Hmref, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

O—
C@’ s s ( A)

Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

—1__

Apds atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h = 4
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

A
|
Gl C/////ﬁff//{///f///ﬁ/ffﬁ)

Motion Profile I

C-pulse signal

-

—
e

1

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

C—1
@ L L ( A)

Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia o retorno & Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apds atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h = 5
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

A

Coiiiii /’/’ i, 7 A)

Motion Profile

o |

-

C-pulse signal

Home switch

Inicialmente, o sinal HmRef esta inativo. O motor inicia o retorno no sentido negativo em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
positivo em baixa velocidade.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

C-pulse signal

1
1
1
1
1
!
1
i L
Motion Profile i I—v—h
1
1
1
1
1
]
[]
1
1
1

Home switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h = 6
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

A
@//’///////}//fff///////ﬁ

C—

)

«

A

Motion Profile

— 1

C-pulse signal

1

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

A
Ve 77 20

|

Motion Profile

C-pulse signal

— 1

]

Home switch

O sinal HmRef est4 ativo inicialmente e 0 motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =7
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desacelerago inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
' =
1 J

C— |

(77220720

Motion Profile I L)

: |
! i
C-pulse signal |_| |
Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e mudara para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:
Home switch

CR) Positive limit switch

Y

C—/—

@” AT II SIS IS f”i,f”,f’//ff”;//”' (EZ »:V’;//”' )

Motion Profile -L

i
C-pulse signal |_|

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.
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Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
negativo em baixa velocidade.
Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragio ativo no inicio do Homing;:

Home switch
[ [
O

C—

a —
(ezzzz A Wz

Motion Profile A——'LI

C-pulse signal

e

—1__

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

6098h = 8
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleracdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracio inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
R Positive limit switch
)
i
| 1

L 7770

J

« o

Motion Profile -L

-

C-pulse signal

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

l

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e mudara para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.
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Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
R Positive limit switch
)
i
| 1

C_— 1

e (e »f’/x”' )

Motion Profile

C-pulse signal

-

]
RE

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

CR) Positive limit switch

C—
@f///ﬁ///ﬁ///ﬁ///ﬁxi” (22

Motion Profile C;—'Ll
1

C-pulse signal : |_|
!
Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.
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Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

6098h =9
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
v L=]
| Y

C_— 1

( i?”///z”/i/’//{//ﬁ///ﬁ///ﬁf///ﬁ/ﬂ()

| H
Motion Profile |

-

t S

C-pulse signal

— 1

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido positivo
em alta velocidade.

i

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e continuara a funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
5 o Positive limit switch
Al
] 1 “.;

C—

@” YA /"’;//’/JE///’ (EZ /A:V’//’ )

Motion Profile -L

L

C-pulse signal

Home switch

Positive limit switch

I

L

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno @ Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e retoma o funcionamento
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
CR) Positive limit switch
1 1
i lnj | O
| | i
; i
]

A
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Motion Profile

C-pulse signal

— 1

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente 8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =10
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragao inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
)
A =l
| v O

C— L

(pzzrzzzzzzz272:077)

Motion Profile |

C-pulse signal

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

-

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e continuara a funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor continua funcionando no sentido positivo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
)
'
| 1

C_— 1

@" T (B »f’/x”' A

Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 6-35



Manual do usuario Servodrive ABD

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor desacelera e retoma o funcionamento
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
CR) Positive limit switch
)
i
!

]
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Motion Profile é I—Lihi
-,

C-pulse signal

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente a Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

6098h =11
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleracdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracfo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch CR)
|
— o

O (A

Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerard e mudara para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda do sinal HmRef.
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Ap6s atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch CR)
|
— o

C_— 1

O (i )

]

|

]

I -H
Motion Profile G H I

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch 5 o
S
[OJ i i
i | |
i .

I (B )

Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef estd ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente 8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apds atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =12
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desacelerago inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch CR)
|

I 7 ()

Motion Profile

— 1

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e 0 motor inicia o retorno @ Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e mudara para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch RG]
|
o o

—a

I (i )

[}

|

I -H
Motion Profile LH

—

C-pulse signal

— 1

Home switch

Negative limit switch

l
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O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch 5 o
] S
(O : :
1
1
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Motion Profile

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € 0 motor inicia o retorno diretamente & Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =13
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desacelerago inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|
o o

C_— 1
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Motion Profile i
1

an

S

C-pulse signal

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo e o motor inicia o retorno & Home no sentido negativo em alta velocidade.

[ ]

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelera e continua funcionando no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch CR)
|

(7, 7z %)

1

1

1

]

I -H
Motion Profile i H

Home switch

C-pulse signal i

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.
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Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Negative limit switch CR)
S
O :_Llnr_:
! C—

O s, %

Motion Profile

I
i

C-pulse signal

il

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =14
Home: o sinal de pulso C do motor
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|

I T ()

Motion Profile

C-pulse signal

e Y W

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelera e continua funcionando no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor continua funcionando no sentido negativo
em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|

C_— 1

T (i 7

Motion Profile

‘.;Q

C-pulse signal

— 1

o

Home switch

i

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.
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Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.
Apds atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|
[OJ i

Y
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I 7 (77 7

Motion Profile

C-pulse signal

e

—1__

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para no primeiro sinal de pulso C do motor.
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6098h =17

Home: chave de limite negativo (N-OT)
Ponto de desaceleragdo: interruptor de fim de curso negativo (N-OT)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Negative limit switch

J

« o

Vi A

@” .

Motion Profile

Negative limit switch

O sinal N-OT esta inativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido negativo em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal N-OT, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal N-OT, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleracdo ativo no inicio do Homing:
Negative limit switch

C_— 1

e (22 L A

Motion Profile

/]

Negative limit switch

O sinal N-OT esta ativo inicialmente, € o motor inicia diretamente o Homing no sentido positivo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal N-OT, o motor para.
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6098h =18

Home: chave de limite positivo (P-OT)
Ponto de desaceleracdo: chave de limite positivo (P-OT)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Positive limit switch

C_— 1

@”// T (s

Motion Profile |

T

B
Positive limit switch

O sinal P-OT esta inativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido positivo em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal P-OT, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal P-OT, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Positive limit switch

e
e

(@” L L (D

Motion Profile

I

Positive limit switch

O sinal P-OT esta ativo inicialmente e o motor inicia 0 Homing no sentido negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal P-OT, o motor para.
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6098h =19
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

'

C— L

ol C’Y//J/ﬁﬁﬁﬂf{///{f/ﬁ/xﬁﬂ)

Motion Profile = H

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente € 0 motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

A
|
@%ﬁ’f////fffﬁ/ff////fﬁ’ff@f A

Motion Profile

Home switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

N

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 20
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

'

C— L
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Motion Profile I

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente ¢ o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em baixa velocidade.

—
. AN

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

.

C— 1
@’” L L A

Motion Profile

Home switch

O sinal HmRef est4 ativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 21
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

o

C—— 1
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Motion Profile

Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno @ Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Motion Profile

o o

ﬁf@

1

G ()

=

Motion Profile

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente 8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Motion Profile

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 22
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing:
Home switch

o o
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1
1 1
1 1
1 1
. ) i i -L |
Motion Profile ! - l
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Home switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

o o

A
|
@” L (pz o A)

Motion Profile

s

Home switch

O sinal HmRef est4 ativo inicialmente e o motor inicia o retorno & Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para funcionar
no sentido negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 23
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
GRS Positive limit switch
Al
| | O
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| H
Motion Profile |

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno @ Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e mudara para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CH) Positive limit switch
)
'
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Motion Profile
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Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Ap0s atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
CR) Positive limit switch
=l
O

—
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Motion Profile

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

A

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

6098h = 24
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleracdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
5 © Positive limit switch
N =
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Motion Profile I L
«

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno 8 Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor nao atingir a chave de limite, ele desacelera e muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade apds atingir a borda ascendente do sinal HW.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 6-51



Manual do usuario Servodrive ABD

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
)
'
| 1

C_— 1

(v fi//”/}”//” (2 »f’/x”' )

Motion Profile -L

G

Home switch

Positive limit switch

|

O sinal HmRef esta inativo inicialmente ¢ o motor inicia o retorno & Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
GRS Positive limit switch
i O

.

C—
@’ﬁ//ﬁf//ﬁf//ﬁf//fﬁfﬁ {ﬁﬁf/ﬁff/ﬁf{/ﬁfxﬁ)

Motion Profile

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esté ativo inicialmente e o motor inicia o retorno & Home no sentido negativo
em baixa velocidade.

Y

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 25
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desacelerago inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
GRS Positive limit switch
Al
| | O

C— L

(zzzzzzzzzZzZZZZZZ20

| H

Motion Profile

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno @ Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e continuara a funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CH) Positive limit switch
Al
1 1 “.:

C—

@////%@Cﬂww

Motion Profile

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno 8 Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e retoma o funcionamento
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
GRS Positive limit switch
Sl
i i i O
1 1
1 1
i

(A

((zzzzzzzzzzzzzz)

Motion Profile

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente 8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.

6098h = 26
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleracdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracéo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
CR) Positive limit switch
Al
| | @)

C— |

(pzzzzzzzzzzzza

I—;

Motion Profile [

Home switch
Positive limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

T

Se o motor nao atingir a chave de limite, ele desacelerard e continuara a funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apds atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite positivo:

Home switch
5 o Positive limit switch
Al
1 1 .

C—

@” A /"’;//’/JE///’ 2z /A:V’//" )

Motion Profile

(_\

|

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido positivo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido negativo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e retoma o funcionamento
no sentido positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
CR) Positive limit switch
1 1
| |'|:|'| ' —o
: i i
i i
]

(A

( o’f////f///f///f///ﬂ)

Motion Profile

Home switch

Positive limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, e 0 motor inicia o retorno diretamente a8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Aps atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 27
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desacelerago inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch R
|
AT

C_— 1

@",f”/"/’///}”’/’f/fff/ﬁff/f//,z////’/ 1 (222

Motion Profile

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta inativo inicialmente e o motor inicia o retorno @ Home no sentido negativo
em alta velocidade.

[ ]

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelerara e mudara para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleracgdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|
5 o

(Ezizzzzzzzz2222222270)

1
i
-H i
Motion Profile ( H I L
! i
i i
1
Home switch :
i
]
Negative limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno & Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Ap0s atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:
Home switch

Negative limit switch 5 o

W

C——

@ﬁﬁ’//k/fffffffﬂ (Zzzzzzzzzzz220)

Motion Profile

—

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, € o motor inicia o retorno diretamente 8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

6098h = 28
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleracdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracéo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|

7z I ()

Motion Profile

—

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e o motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor nao atingir a chave de limite, ele desacelerarad e mudara para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade apds atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:
Home switch

Negative limit switch 5 o

Y

= |
— L

v )
Motion Profile dH—_HI ? L

1
1
|
1
i
1
Home switch E
[]
!
Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e 0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e continua funcionando no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch R
O i i
i i |
i C—1

@?f/’///k’/’f/fff/ﬁﬁ} Cc’i"//////’ff//’ffff/’//,()

Motion Profile

[ ]

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente, e 0 motor inicia o retorno diretamente a8 Home no sentido
positivo em baixa velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 29
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch R
|
AT

C_— 1
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-H l

1
1
1
1
L
Motion Profile i
1

“

[ ]

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e 0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor ndo atingir a chave de limite, ele desacelera e continua funcionando no sentido negativo
em baixa velocidade apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HmRef.

e Sinal do ponto de desaceleracdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|
AT

Gz sz 0

1

1

1

]

' -H
Motion Profile iH

1

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade e para na borda ascendente do sinal HW.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch R
O

'

@?f/’///k’/’f/fff/ﬁﬁ? ()

[ ]

Motion Profile

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor muda para funcionar no sentido positivo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor para.

6098h = 30
Home: chave de Home (HmRef)
Ponto de desaceleragdo: chave de Home (HmRef)

e Sinal do ponto de desaceleracéo inativo no inicio do Homing, ndo atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch R
|
AT

o s )

-H l

-
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[

1
!
1
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Motion Profile ;
1
1
1

Home switch

Negative limit switch

O sinal HmRef esté inativo inicialmente e o motor inicia o retorno a Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor nao atingir a chave de limite, ele desacelera e continua funcionando no sentido negativo
em baixa velocidade apds atingir a borda ascendente do sinal HmRef.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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e Sinal do ponto de desaceleragdo inativo no inicio do Homing, atingindo a chave de limite negativo:

Home switch
Negative limit switch 5 o
|

—a |

) (i 7\

Motion Profile

)

—

Home switch

Negative limit switch

i

O sinal HmRef est4 inativo inicialmente e 0 motor inicia o retorno 8 Home no sentido negativo
em alta velocidade.

Se o motor atingir a chave de limite, ele muda automaticamente para funcionar no sentido positivo
em alta velocidade.

Apos atingir a borda ascendente do sinal HmRef, o motor desacelera e muda para o sentido negativo
em baixa velocidade.

Apos atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.

e Sinal do ponto de desaceleragdo ativo no inicio do Homing:

Home switch
Negative limit switch PR
e
(OB i i
i : i
i

@’ff/’///xﬁ’//’/’/’/’/’ffff& (2222227

Motion Profile

Home switch

|t

Negative limit switch

O sinal HmRef esta ativo inicialmente e o motor inicia diretamente o referenciamento no sentido
negativo em baixa velocidade.

Apbs atingir a borda descendente do sinal HmRef, o motor para.
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6098h = 33

Home: o sinal de pulso C do motor

Ponto de desaceleragdo: Nenhum

C— 1
@” . 72 . A
Motion Profile im'—l‘l
1

C-pulse signal

O motor funciona no sentido negativo em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

6098h = 34

Home: o sinal de pulso C do motor

Ponto de desaceleragdo: Nenhum

Vi A

@ i, 2

C— 1
Motion Profile I'—th
I

C-pulse signal

O motor funciona no sentido positivo em baixa velocidade e para no primeiro sinal de pulso C do motor.

6098h = 35

Home: a posigao atual

Ponto de desacelera¢do: Nenhum

C_ 1
@” S 7 ( i, A

Motion Profile

A posi¢do atual ¢ a posicdo Home. O motor inicia o retorno a Home apds o sinal de retorno ser acionado.
(Word de controle 6040h: 0xOF — Ox1F)
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6.6 Controle de velocidade

6.6.1 Modo Velocidade do Perfil (PV)

Neste modo de operagdo, o controlador do host fornece a velocidade, a aceleracdo e a desaceleragdo
desejadas para o drive. O controle de velocidade e o controle de torque sdo executados pelo drive.

Diagrama de Blocos

Target velocity (60FFh)
V?ill(;ciitty [Vel. unit] .| Velocity gear ratio [inc/s]
function "] 6094-01h:6094-02h
Max profile velocity (607Fh) -
Profile acceleration (6083h) ::Ilzlrzcalr%
" . Accderation , . . 4 o 2 value
Profile deceleration (6084h) limit [Acc. unlt]= Acce\eratlon. gear ratio |10° [inc/s ]= Position (606Dh)
function 6097-01h:6097-02h traiecto o | Speed Torque
Quick stop deceleration (6085h) ) M | control control
> generator
Controlword (6040h) > A T
- |
Quick stop option code (605Ah) > |
Motion profile type (6086h) - : @
Profile jerk (60A4h) > |
|
|
«'orque actual value (60770)  _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ o __ N —— I
Velocity actual value (606Ch) _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ _ | Speedgearratio |4 _ _ _ _ _ _ _
- * 7 6094-02h:6004-01h [* -

Velocity window (606Dh)

Position |

* limit output |

Target reached in
«Statusword (6041h) _ _|

Velocity window
time (606Eh)

Velocity +
reached |
window

comparator

|
A

Limite de Velocidade

Position actual

Position gear ratio
6093-01h:6093-02h

| (60630

internal value

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tensdo —
Word de ! Habilitado | s¢ 44 Bito a Bit3 estiverem todos
Controle 0 Desativado | €M 1, 0 drive comega a funcionar.
6040h 2 Parada répida
1 Habilitado
3 Habilitar 0 Desativado
Operagao 1 Habilitado
8 Parar 0 Executa ou continua a operacao.
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Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
1 Para o eixo de acordo com o Codigo da Opgéo
de Parada (605Dh)
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0:
0 Posicéo alvo ndo alcangada
¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1:
10 Destino Eixo desacelera
alcancado * Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0:
1 Posicéo alvo atingida
Word e Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1:
de Status A velocidade do eixo é 0
6041h
0 A velocidade ndo é igual a 0
12 Velocidade
1 A velocidade é iguala 0
5 Sinalizagio 0 Homing ndo concluido
de Home 1 Homing concluido
P e Tipo . . ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OxFFFF 0
6060 00 Modos de Operacéo RW INT8 - 0alo0 0
6061 | 00 Exibigdo dos Modos | oy | T8 ; 0a10 0
de Operagéo
Velocidade Max. Unidade(s) Oa
607F | 00 do Perfil RW UINTS32 de referéncia | 4294967295 )
Valor Interno Real Unidade -2147483648 a
6063 | 00 da Posicdo RO INT32 doencoder | 2147483647 )
- Unidade de -2147483648 a
6064 | 00 Valor Real da Posicéo RO INT32 referéncia 2147483647 -
. Unidade(s) -2147483648 a
60FF | 00 Velocidade alvo RW INT32 de referéncia | 2147483647 0
606C | 00 Vanr_ReaI de RO INT32 Unldadg(s)_ ) )
Velocidade de referéncia
6077 | 00 Valor Real de Torque RO INT16 0.1% -5000 a 5000 0
60E0 | 00 Valor Limite de Torque | oy | yiNT16 | 0.1% 0 a 65535 .
Positivo
60EL | 00 Valor Limite de Torque | oy | yiNT16 | 0.1% 0 a 65535 ;
Negativo
31CD | 00 Tempo de Filtro de RW | INT32 | 0,01ms 0a 2500 50
Comando de Torque
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso T Unidade Faixa Padrao
de dados
Ganho do Loop
31CA | 00 de Velocidade RW INT32 rad/s 1 a 10000 500
31CB | 00 Tempo TotaldoLoop | oy | |NT32 | 0,1 ms 125000 125
de Velocidade
31D4 | 00 Feedforward (previsor) | oy | nT32 | 06 0100 0
de Velocidade
Tempo do Filtro
31D5 | 00 do Feedforward RW INT32 0,1ms 0a640 0
de Velocidade
31D6 | 00 Feedforward (previsor) | py, INT32 % 02100 0
de Torque
31D7 | 00 Tempo de Filtragemdo | oy | N30 | 0,4 ms 02640 0
Feedforward de Torque
Correc¢do de Ganho
31FC | 00 do Controle de RW INT32 % 20 a 500 100
Seguimento de Modelo
Torque de Feedforward
31FE | 00 no Controle de RW INT32 % 0a 200 100
Seguimento de Modelo
3201 | 00 Limite para Supressao | o\ | NT32 | rpm 021000 100
de Oscilacdo da Carga
00 Método de Feedforward RW INT32 . 0a3 0
de Torque Interno
3169 02 Método de Feedforward RW INT32 . 0a3 0
de Torque
Método de Feedforward
03 de Velocidade RW INT32 - 0a3 0
Configuracdo Recomendada
RPDO TPDO Comentarios
6040h: Word de Controle 6041h: Word de Status Obrigatério
60FF: Velocidade alvo - Obrigatério

6064h: Valor Real da Posicéo

Configuragéo

606Ch: Valor Real de Velocidade

Configuragéo

6083h: Perfil de Aceleracao

Configuragéo

6084h: Desaceleragéo do perfil

Configuragdo

6060h: Modos de Operacao

6061h: Exibi¢do dos Modos de Operagao

Configuragdo
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6.6.2 Modo de Velocidade Sincrona Ciclica (CSV)

Neste modo de operagao, o controlador do host fornece a velocidade alvo em 60FFh para o drive usando
a sincronizagdo ciclica. O controle de velocidade e o controle de torque sdo executados pelo drive.

Diagrama de Blocos

Torgue offset (60B2h)

Velocity offset (60B1h)

Target velocity (60FFh)

Quick stop deceleration (6085h)
(or profile deceleration (6084h))

+
+‘ [Vel. unit]

Quick stop option code (605Ah)

al value (606Ch)

4_Vglog ty actu

Velocity window (606Dh)

Target reached in
<itagjslvoLd (6041h) __ _| Velocity window

time (606Eh)

window

comparator

Limite de Velocidade

Velocity gear ratio [inc/s] q
7 N - Velocity
6094-01h:6094-02h demand
value +
Position 606Dh
trajectory ( ) o | Speed + Torque
t control control
[Acc. unit] | Accderation gear ratio |10* [inc/s?]_ | 9&nerator
"] 6097-01h:6097-02h o
A I
I
|
|
___________________________________ —_ D —————— _I
Velocity gearratio | _ _ _ _ __ -
6094-02h:6094-01h [ *
Target |
* velocity |
Velocity + |
reached le |

Position actual

Position gear ratio
6093-01h:6093-02h

internal value
| (60630 _ _ _

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Obijetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descrigao
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
0 Desativado
1 Habilitar tensdo —
1 Habilitado | g6 4 Bjto a Bit3 estiverem todos
Word de . 0 Desativado | €M 1, o drive comega a funcionar.
Controle 2 Parada rapida —
1 Habilitado
6040h
2 Habilitar 0 Desativado
Operacao 1 Habilitado
0 Executa ou continua a operacao.
8 Parar 1 Para 0 eixo de acordo com o Cédigo da Opcao
de Parada (605Dh)
10 Destino 0 Reservado
alcangado
Word L . .
de Status _ 0 @] drlye ndo segue o valor-alvo (posicao,
soath O drive segue velocidade ou torque)
12 o valor de
comando 1 O drive segue o valor-alvo (posi¢do, velocidade
ou torque)
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Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
Erro de 0 Nenhum erro de seguimento
13 .
seguimento 1 Erro de seguimento
Sinalizagio 0 Homing néo concluido
15
de Home 1 Homing concluido
£ 1 Tipo . . ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso de dados Unidade Faixa Padrao
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OxFFFF 0
6060 00 Modos de Operacéo RW INT8 - 0alo0 0
6061 | 00 Exibicdo dos Modos | oy | \7g ; 0a10 0
de Operacdo
Velocidade Max. Unidade(s) Oa
607F 1 00 do Perfil RW UINT32 de referéncia 4294967295 )
Valor Interno Real Unidade -2147483648 a
6063 | 00 da Posicio RO INT32 do encoder 2147483647 )
Valor Real Unidade de -2147483648 a
6064 | 00 da Posicio RO INT32 referéncia 2147483647 )
. Unidade(s) -2147483648 a
60FF | 00 Velocidade alvo RW INT32 de referéncia 2147483647 0
Valor Real Unidade(s)
606C | 00 de Velocidade RO INT32 de referéncia ) )
6077 00 Valor Real de Torque | RO INT16 0.1% -5000 a 5000 0
6083 | 00 Perfil de Aceleragio | RW | UINT32 é’e”:g?gree(nsgla , | 024294967295 | 0
6084 | 00 Perfil de Desaceleracio | RW | UINT32 é’e”:g?gree(nsgla , | 024294967295 | 0
. Unidade(s) -2147483648 a
60B1 | 00 Offset de velocidade | RW INT32 de referéncia 147483647 0
-32768 a
0
60B2 | 00 Offset de torque RW INT16 0.1% 130767 0
60E0 | 00 Valor Limite de RW | UINT16 | 0.1% 0 a 65535 ;
Torque Positivo
60EL | 00 Valor Limite de RW | UINT16 | 0.1% 0a 65535 ;
Torque Negativo
31CD | 00 TempodeFilrode | oy | \NT32 | 0,01 ms 0 a 2500 50
Comando de Torque
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Indice

Sub-indice

Nome

Acesso

Tipo

de dados Umidese

Faixa

Padrao

31CA

00

Ganho do Loop
de Velocidade

RW

INT32 rad/s

1 a 10000

500

31CB

00

Tempo Total do
Loop de Velocidade

RW

INT32 0,1ms

1a 5000

125

31D4

00

Feedforward
(previsor) de
Velocidade

RW

INT32 %

0a100

31D5

00

Tempo do Filtro
do Feedforward
de Velocidade

RW

INT32 0,1ms

0a 640

31D6

00

Feedforward
(previsor) de Torque

RW

INT32 %

0a100

31D7

00

Tempo de Filtragem
do Feedforward
de Torque

RW

INT32 0,1ms

0a640

31FC

00

Correc¢do de Ganho
do Controle

de Seguimento

de Modelo

RW

INT32 %

20 a 500

100

31FE

00

Torque de
Feedforward
no Controle

de Seguimento
de Modelo

RW

INT32 %

0a200

100

3201

00

Limite para
Supressdo de
Oscilacdo da Carga

RW

INT32 rpm

0a 1000

100

3169

00

Método de
Feedforward de
Torque Interno

RW

INT32 -

0a3

02

Método de
Feedforward
de Torque

RW

INT32 -

0a3

03

Método de
Feedforward
de Velocidade

RW

INT32 -

0a3

Configuracdo Recomendada

RPDO

TPDO

Comentarios

6040h: Word de Controle

6041h: Word de Status

Obrigatério

60FFh: Velocidade alvo

Obrigatério

6064h: Valor Real da Posicéo

Configuragdo
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RPDO TPDO Comentarios
- 606Ch: Valor Real de Velocidade Configuracéo
6060h: Modos de Operagdo 6061h: Exibicdo dos Modos de Operacéo Configuracgéo
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6.7 Controle de torque

6.7.1 Modo de Torque do perfil (PT)

Nesse modo de operacdo, o controlador do host fornece o torque alvo em 6071h e a rampa de torque

em 6087h para o drive. O controle de torque ¢ realizado pelo drive. O drive regula a velocidade quando

ela atinge o limite.

Diagrama de Blocos

Target torque (6071h)

Torgue slope (6087h)

Max torque (6072h)

- Torque
demand
- value
Torque (6074h)
: o | Torque
trajectory - conc'!rol
generator

Torque limit values (60EOh and 60E1h)

Limite de Velocidade

Velocity gear ratio

| 6094-02h:6094-01h [

Position actual

_| Position gear ratio
6093-01h:6093-02h

internal value

| (60630) _ _ _

—_——

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto | Bit | Nome Valor | Descrigdo
0 Desativado
0 Ligar
1 Habilitado
. Habilitar 0 Desativado
tensdo .
1 Habilitado Se do Bit0 a Bit3 estiverem todos em 1, o drive
; comeca a funcionar.
Word de 2 Parada 0 Desativado ¢
Controle rapida 1 Habilitado
6040h
2 Habilitar 0 Desativado
operagao | 1 Habilitado
0 Executa ou continua a operacao.
8 | Parar 1 Para o eixo de acordo com 0 Codigo da Opcéo de Parada
(605Dh)
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Objeto | Bit [ Nome Valor | Descricao
® Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicéo alvo ndo
0 alcancada
10 Destino ¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: Eixo desacelera
alcancado ¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicdo alvo atingida
1 ¢ Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: A velocidade
Word doeixoé0
de Status
6041h 12 | - 0 Reservado
13 | - 0 Reservado
5 Sinalizacdo 0 Homing néo concluido
de Home | 4 Homing concluido
c o . Tipo . . <
Indice | Sub-indice | Nome Acesso Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 | 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OxFFFF 0
6060 | 00 Modos de RW | INT8 ] 0a10 0
Operacdo
Exibicdo dos
6061 | 00 Modos de RO INT8 - 0alo 0
Operacéo
6071 00 Torque alvo RW INT16 0.1% -32768 a +32768 | O
6072 | 00 Valor-alvo RO | INT16 0.1% ; ;
da Demanda
6074 | 00 Valor-alvo RO | INTI6 0.1% ; ;
da Demanda
6077 | 00 Valor Real RO | INTI6 0.1% 15000 a 5000 0
de Torque
607F | 00 Velocidade Max. | gy | yyTaz | UNidade(s) | o 4094967205 | -
do Perfil de referéncia
6087 | 00 Vanr_ReaI de RO INT32 Unldadg(s)_ ) )
Velocidade de referéncia
Tempo de Filtro
31CD | 00 de Comando RW INT32 0,01 ms 0 a 2500 50
de Torque
31CA | 00 Ganho do Loop RW INT32 rad/s 1210000 500
de Velocidade
Tempo Total
31CB | 00 do Loop de RW INT32 0,1 ms 1 a 5000 125
Velocidade
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Configuracdo Recomendada

RPDO TPDO Comentarios
6040h: Word de Controle 6041h: Word de Status Obrigatorio
6071h: Torque alvo - Obrigatério
6087h: Rampa Alvo - Configuracgéo
- 6064h: Valor Real da Posigdo Configuracgéo
- 606Ch: Valor Real de Velocidade Configuracgéo
- 6077h: Valor Real de Torque Configuracgéo
6060h: Modos de Operacéo 6061h: Exibicdo dos Modos de Operagdo | Configuracdo

6.7.2 Modo de Torque Sincrono Ciclico (CST)

Nesse modo de operagao, o controlador do host fornece o torque alvo em 6071h ao drive usando
a sincronizagdo ciclica. O controle de torque € realizado pelo drive. O drive regula a velocidade
quando ela atinge o limite.

Diagrama de Blocos

Torque offset (60B2h)

+
Target torque (6071h) t gz:ﬁ:ﬁd
value
Torque (6074h) Torque
Max torgue (6072h) limit > limit
- function
Torque limit values (60EOh and 60E1h)

_, Torque actual value (6077h) @

<_VglogtLagua_l\@Iug (606Ch) _ _ _ _| \Velocity gearratio |
6094-02h:6094-01h [

Position actual
internal value
<_Pgsit_ion_a<1ua_lvglug (6064h) __ __ __ _| Position gear ratio la (6063h) __ __
6093-01h:6093-02h

——— — =

Limite de Velocidade

O limite de velocidade ¢ determinado pelo menor valor de 6080h e pelo valor 607F.

Objetos relevantes

Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
Word de 0 Lioar 0 Desativado Se do Bit0 a Bit3 estiverem todos em 1,
Controle g 1 Habilitado | © drive comeca a funcionar.
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Objeto Bit | Nome Valor | Descricao
6040h 0 Desativado
1 Habilitar tenséo
1 Habilitado
0 Desativado
2 Parada rapida
1 Habilitado
0 Desativado
3 Habilitar operacéo
1 Habilitado
0 Executa ou continua a operacao.
8 Parar 1 Para o eixo de acordo com o Codigo da Opgéo
de Parada (605Dh)
10 Destino alcangado 0 Reservado
0 O drive ndo segue o valor-alvo (posi¢éo, velocidade
1, | O drive segue o valor ou torque)
de comando 1 O drive segue o valor-alvo (posico, velocidade
Word ou torque)
de Status
6041h 0 Nenhum erro de seguimento
13 Erro de seguimento
1 Erro de seguimento
0 Homing nédo concluido
15 Sinalizacdo de Home
1 Homing concluido
£l o 1 Tipo . . ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso Unidade Faixa Padrao
de dados
603F 00 Cadigo de Erros RO UINT16 - 0 a 65535 0
6040 00 Word de Controle RW UINT16 - 0 a 65535 0
6041 00 Word de Status RO UINT16 - 0 a OXFFFF 0
6060 | 00 Modos de Operagdo | RW INT8 - 0al0 0
6061 | 00 Exibicdo dos Modos | oy | |nTg ; 0a10 0
de Operacéo
Valor Real Unidade(s)
606C | 00 de Velocidade RO INT32 de referéncia | ~ )
6071 00 Torque alvo RW INT16 0.1% -32768 a+32768 | 0
6074 | 00 Valor-alvo RO | INTI6 | o01% ; -
da Demanda
6077 | 00 Valor Real RO INT16 0.1% -5000 a 5000 0
de Torque
60B2 00 Offset de torque RW INT16 0.1% -32768 a +32767 | 0
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Indice | Sub-indice | Nome Acesso Uizt Unidade Faixa Padrao
de dados

Valor Limite de o

60EO 00 Torque Positivo RwW UINT16 0.1% 0 a 65535 -

60E1 | 00 Valor Limite de RW | UINT16 | 0.1% 0 a 65535 _
Torque Negativo

31¢D | 00 Tempo de Filtrode | o | |32 | 0,01 ms 0.2 2500 50
Comando de Torque

31CA | 00 Ganho do Loop RW | INT32 | radis 1 a 10000 500
de Velocidade

31CB | 00 Tempo Total do RW [ INT32 | 01ms 1 25000 125
Loop de Velocidade

Configuracao Recomendada

RPDO TPDO Comentarios

6040h: Word de Controle

6041h: Word de Status

Obrigatério

6071h: Torque alvo

Obrigatério

6064h: Valor Real da Posi¢do

Configuracdo

606Ch: Valor Real de Velocidade

Configuracdo

6077h: Valor Real de Torque

Configuracdo

6060h: Modos de Operacéo

6061h: Exibi¢do dos Modos de Operacéo

Configuragéo

6.8 Limites de torque

A figura a seguir mostra o diagrama dos blocos dos limites de torque. O torque ¢ limitado pelos objetos
60EOh e 60E1h.

Torque —

Torque limits

-

‘ Torque offset
60EOh 60E1h
Positive Torque Negative Torque
Limit Value Limit Value

Position demand value—

Valor do Limite de Torque Positivo (60EOh)

- . +
Position Ly Velocity
control control

Torque
control

Este objeto define o limite de torque positivo. Defina o valor em incrementos de 0,1% do torque nominal
do motor.
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O valor limite de torque positivo ¢ o menor entre 6072h e 60EOh.

Indice | Sub-indice | Nome Acesso | Tipo de dados | Unidade | Faixa Padrdo

60E0 | 00 PosTorLimit | RW UINT16 - 0a3000 | 3000

Valor do limite de torque negativo (60E1h)

Este objeto define o limite de torque negativo. Defina o valor em incrementos de 0,1% do torque nominal
do motor.

O valor limite negativo do torque € o menor entre 6072h ¢ 60E 1h.

Indice | Sub-indice | Nome Acesso | Tipo de dados | Unidade | Faixa Padrao

60E1 | 00 NegTorLimit | RW UINT16 - 0a 3000 | 3000

6.9 Sinais de E/S Digitais e Remotos

Entradas Digitais (60FDh)

Este objeto fornece o estado das entradas digitais para CN1 no drive.

Indice | Sub-indice | Nome giep:;a dos Acesso Ilidsgeamento Valor
60FDh | 0 Eglrt?ﬁss UNT32 |RO  |Sim .
Bit Sinal Descrigao

0 NOT 0: Desligado; 1: Ligado

1 POT 0: Desligado; 1: Ligado

2 Chave de Home 0: Desligado; 1: Ligado

3als - Reservado

16 CN1-14 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)

17 CN1-15 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)

18 CN1-16 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)

19 CN1-17 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)

20 CN1-18 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)

21a35 | — Reservado
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L[]

NOTE

Se o bit correspondente de Pn509 e Pn510 tiver sido definido como Remoto,
o sinal de entrada no terminal CN1 sera usado s6 como entrada de E/S
remota e o drive ignorara seu status.

Saidas Digitais (60FEh)

Este objeto controla o status dos sinais de saida de uso geral e dos sinais de saida remotos do CN1 no
drive. 60FE-O1h ¢ usado para controlar o status dos sinais de saida. 60FE-02h determina quais sinais
de saida no sub-indice 1 estdo ativados.

Os Bitl6 a Bit19 em 60FE-01h podem ser atribuidos somente aos sinais de saida de propdsito geral
em CNI1 e definir Mascara de Bits (60EF-02h) para 1 para ativa-los. E depois, de acordo com as
configuragdes de Pn509 e Pn510 para alocar os sinais desejados, vocé também pode escolher se

quer reverté-los pela configuragdo de Pn516 e Pn517.

Para os bits transmitidos no barramento, também ¢ necessario definir Pn512 e Pn513 para ativa-lo.

Os Bit 24 a Bit 27 em 60FE-01h podem ser atribuidos aos sinais de saida remotos no CN1, e de acordo com a
configuragdo do Pn511 para alocar os sinais desejados, usando como uma E/S remota para a estagdo Mestre.

Indice | Sub-indice | Nome zlpga dos Acesso II\)/[Sgeamento Valor
0 Saidas digitais | UINT8 RO Né&o 2

60FEh 1 Saidas fisicas | UINT32 RW Sim g:d?;;FOFFFFFF
2 Mascara de bit | UINT32 RW Sim Oa OZ(EFFFFFFF

Padrédo: 0

Bit Sinal Descricao

0al5 - Reservado

16 CN1-14 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)

17 CN1-15 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)

18 CN1-16 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)

19 CN1-17 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)

20 CN1-18 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)

21a23 - Reservado

24 CN1-6,7 Remote0

25 CN1-8,9 Remotel

26 CN1-10, 11 Remote2

27 CN1-12, 13 Remote3

28a31 - Reservado
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6.10 Sonda de toque

Vocé pode travar a posigdo de feedback com os seguintes eventos acionadores.

e Gatilho (trigger) com a Entrada da Sonda de Toque 1 (sinal EXT1)
e Gatilho (trigger) com a Entrada da Sonda de Toque 2 (sinal EXT2)

e Gatilho com sinal zero do encoder (fase C)

Os dois sinais de travamento (latch) da sonda de toque a seguir podem ser usados ao mesmo tempo.

e Entrada 1 da sonda de toque
- Objeto de controle de travamento (latch): 60B8h (bits 0 a 7)
- Objeto do status de travamento (latch): 60B9h (bits 0 a 7)

- A posicdo travada (latched) ¢ sempre armazenada no valor da posi¢ao da sonda de toque 1
(60BAh e 60BBh).

- Sinal de gatilho (trigger): Sinal zero do encoder ou sinal EXT1

e Entrada 2 da sonda de toque
- Objeto de controle de travamento (latch): 60B8h (bits 8 a 15)
- Objeto do status de travamento (latch): 60B%h (bits 8 a 15)

- A posicdo travada (latched) é sempre armazenada no valor da posi¢do da sonda de toque 2
(60BCh e 60BDh).

- Sinal de gatilho (trigger): Sinal zero do encoder ou sinal EXT2

Os objetos relevantes usados nesta funcdo sdo os seguintes:

£ 1 Tipo Mapeamento ~
Indice | Sub-indice | Nome Acesso de dados PDO Padrao
60B8 | 00 Fungdo da Sonda RW | UINT16 sim ]
de Toque
60B9 | 00 Status da sonda RO UINT16 sim ;
de toque
60BA | 00 ValordePos. 1da | o INT32 Sim ;
Sonda de Soque
Valor Neg. de Pos. 1 .
60BB 00 da Sonda de Toque RO INT32 Sim -
Valor de Pos. 2 .
60BC | 00 da Sonda de Soque RO INT32 Sim -
Valor Neg. de Pos. 2 .
60BD | 00 da Sonda de Toque RO INT32 Sim -

Os exemplos do procedimento de execucdo para uma sonda de toque sdo os seguintes:
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e Modo de Gatilho (trigger) Unico (60B8h bit1=0, ou bit9=0)

60B8h bit0
(bit8)

60B8h bit4 |
(bit12) :

Latch start

\ Latch start

60B9h bit0
(bit8)

60B9h bitl
(bit9)

|
I
T
'
I

h

|
]

F

J
/
I

60BAh
(60BCh)

Latched position 1

! >< Latched position 3

Probe input |_|

E

7
/

o]

e Modo de Gatilho (trigger) Continuo (60B8h bit1=1, ou bit9=1)

60B8h bit0
(bit8) /

60B8h bit4 |
(bit12) 1

Latch start

60B9h bit0
(bit8)

60B9h bitl
(bit9)

60BAh
(60BCh)

7
Latched position 1>< Latched position 2>< Latchléd position 3

60B9h bit7
(bit15)

hd
7
/
/
4
7
/
-
1
i
b

Probe input |_|

/
1

7

1
' !
' h
i, i,
[
7

60B8h: Funcdo da Sonda de Toque

Este objeto define as sondas de toque.

Indice | Sub-indice | Nome Acesso Tipo Unidade | Faixa Padrao
de dados
60B8 | 00 Fungdoda Sonda | pyy | yiNT1e | - 0 a OXFFFF | 0
de Toque
A descricdo dos dados ¢é a seguinte:
Bit Valor | Definicado
0 Desativa a sonda de toque 1.
0
1 Ativa a sonda de toque 1.
0 Modo de Gatilho Unico (trava a posi¢&o no primeiro evento acionador).
1
1 Modo de Gatilho Continuo (trava a posicao a cada evento acionador).
0 Aciona a entrada da sonda 1 (sinal CN1-1, EXT1).
2
1 Aciona o sinal zero do encoder (fase C).
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Bit Valor | Definicao
3 0 Reservado

0 Desativa a amostragem na borda ascendente da entrada da sonda de toque 1
) 1 Ativa a amostragem na borda ascendente da entrada da sonda de toque 1

0 Desativa a amostragem na borda descendente da entrada da sonda de toque 1
° 1 Ativa a amostragem na borda descendente da entrada da sonda de toque 1
6, 7 0 Reservado

0 Desativa a sonda de toque 1.
° 1 Ativa a sonda de toque 1.

0 Modo de Gatilho Unico (trava a posi¢io no primeiro evento acionador).
° 1 Modo de Gatilho Continuo (trava a posicao a cada evento acionador).

0 Aciona a entrada da sonda 2 (sinal CN1-3, EXT2).
10 1 Aciona o sinal zero do encoder (fase C).
11 0 Reservado

0 Desativa a amostragem na borda ascendente da entrada da sonda de toque 2
. 1 Ativa a amostragem na borda ascendente da entrada da sonda de toque 2

0 Desativa a amostragem na borda descendente da entrada da sonda de toque 2
s 1 Ativa a amostragem na borda descendente da entrada da sonda de toque 2
14,15 | 0 Reservado

60B9h: Status da Sonda de Toque

Este objeto fornece o status das sondas de toque.

Indice | Sub-indice | Nome Acesso Tipo Unidade | Faixa | Padrao
de dados
60B9 | 00 Stawsdasonda | oy | yiNTL6 i -]
de toque
Bit Valor | Defini¢dao
0 A sonda de toque 1 esta desativada.
0
1 A sonda de toque 1 est4 ativada.
0 Nenhuma posicéo travada (latched) da borda ascendente é armazenada para
a sonda de toque 1.
1
1 Uma posicdo travada (latched) da borda ascendente é armazenada para a sonda
de toque 1.
5 0 Nenhuma posicéo travada (latched) da borda descendente é armazenada para
a sonda de toque 1.
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Bit Valor | Defini¢ao
1 Uma posicdo travada (latched) da borda descendente é armazenada para a sonda
de toque 1.
3ab 0 Reservado
Registre o nimero de execugdes da sonda de toque 1 no Modo de Gatilho
6,7 0a3 h . «
(trigger) Continuo. Os valores séo alternados entre O e 3.
0 A sonda de toque 2 esta desativada.
8
1 A sonda de toque 2 esté ativada.
0 Nenhuma posicéo travada (latched) da borda ascendente é armazenada para
a sonda de toque 2.
9
1 Uma posicdo travada (latched) da borda ascendente é armazenada para a sonda
de toque 2.
0 Nenhuma posicéo travada (latched) da borda descendente é armazenada para
a sonda de toque 2.
10
1 Uma posicdo travada (latched) da borda descendente é armazenada para a sonda
de toque 2.
11a13 0 Reservado
Registre o nimero de execucdes da sonda de toque 2 no Modo de Gatilho
14,15 0 : . «
(trigger) Continuo. Os valores sdo alternados entre O e 3.

60BAh: TouchProbePos1PosValue

Este objeto fornece a posigao travada (latched) da borda ascendente da sonda de toque 1.

Indice ,SUb.— Nome Acesso g Unidade | Faixa | Padrdao
indice de dados
60BA | 00 TouchProbePos1PosValue | RO INT32 - - -

60BBh: TouchProbeNeg1PosValue

Este objeto fornece a posi¢do travada (latched) da borda descendente da sonda de toque 1.

Indice ?Ub.- Nome Acesso Ao Unidade | Faixa | Padrao
indice de dados
60BB | 00 TouchProbeNeglPosValue | RO INT32 - - -

60BCh: TouchProbePos2PosValue

Este objeto fornece a posicao travada (latched) da borda ascendente da sonda de toque 2.
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Indice /Sub: Nome Acesso Tijp Unidade | Faixa | Padrao
indice de dados

60BC | 00 TouchProbePos2PosValue | RO INT32 - - -

60BDh: TouchProbeNeg2PosValue
Este objeto fornece a posicao travada (latched) da borda descendente da sonda de toque 2.

Indice ,Sub._ Nome Acesso ligodle Unidade | Faixa | Padrdo
indice dados

60BD | 00 TouchProbeNeg2PosValue | RO INT32 - - -

Pn331, Pn332

E possivel alocar as fungdes da sonda de toque por Pn331 e definir o Tempo de Filtragem da Entrada
Digital da Sonda de Toque por Pn332. Os parametros relevantes sdo os seguintes:

o . . ~ Quando

N. Nome Faixa Unidade | Padrao habilitado
NUmero do Pino Alocado do

PN33L0 | sinal da Sonda de Toque 1 0a2 ) 0

Ap0s reiniciar

NUmero do Pino Alocado do

PN33L1 | Sinal da Sonda de Toque 2 0a2 ) 1
Tempo de Filtragem da

Pn332 Entrada Digital da Sonda 0a 1000 10 ns 0 Imediatamente
de Toque

Pn333

Vocé pode selecionar se deseja inverter os sinais da Sonda de toque 1 e da Sonda de toque 2 através do
parametro Pn333. Em geral, ele precisa ser configurado de acordo com o nivel do sinal de entrada real.

A . - . g Quando
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado
0 N&o inverte o sinal da Sonda de Toque 1
(é eficaz quando o nivel estiver baixo)
Pn333.0
1 Inverte o sinal da Sonda de Toque 1
(é eficaz quando o nivel estiver alto)
Apos reiniciar
0 N&o inverte o sinal da Sonda de Toque 2
(é eficaz quando o nivel estiver baixo)
Pn333.1
Inverte o sinal da Sonda de Toque 2
1 e . .
(é eficaz quando o nivel estiver alto)
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6.11 Funcao Limite Suave

Este objeto define as posigdes absolutas dos limites para a posi¢ao alvo (valor de demanda da posigao).
Cada posigdo alvo ¢ verificada em relag@o a esses limites.

As posigdes limite sdo especificadas em unidades de referéncia de posi¢ao definidas pelo usuério,
as mesmas que para as posigdes alvo, e sdo sempre relativas a posigdo de Home da maquina.

Os valores limite sdo corrigidos internamente para o offset de Home, conforme indicado abaixo.

As posigdes alvo sdo comparadas com os valores corrigidos.

e Limite de posi¢do minimo corrigido = Limite de posi¢do minimo - Offset inicial (607Ch)

e Limite de posi¢do maximo corrigido = Limite de posi¢do maximo - Offset inicial (607Ch)

Os limites de posigdo do software sdo ativados nos seguintes momentos:

e Quando o homing for concluido

e Quando um encoder absoluto estiver conectado

Os limites do software sdo ativados se o Limite de posi¢do min. < Limite de posigdo max.

Indice | Sub-indice | Nome Acesso e Unidade | Faixa Padrao
de dados
00 Posicdodo | oy UINTS - 0 a 65535 0
software
Limite de -2147483648
607D | 01 posicéo min. RW INT32 ) a 2147483647 |
Limite de -2147483648
02 POSiCA0 MAX. RW INT32 ) a 2147483647 |
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Chapter 7 Funcoes da Aplicacao

7.1 Fonte de alimentacao

O circuito principal e o circuito de controle do drive podem ser operados com entrada de energia CA ou
CC. Quando a entrada de energia CA ¢ selecionada, a entrada de energia monofasica ou trifasica pode ser
usada. Vocé deve configurar o parametro Pn007.1 e Pn007.3 (use a entrada de energia CA) de acordo com
a fonte de alimentagdo aplicavel.

A . - . Quando
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado
Uma fonte de alimentagcdo CA monofasica é
0 usada.
NOTA.: para os drives de ABD-20* e ABD-30%*,
PRO07 1 esta configuragdo ndo esta disponivel.
[Padrio] Uma fonte de alimentacéo CA trifasica € usada. Apos reiniciar
2 Uma fonte de alimentagdo CC é usada.
0 A frequéncia da fonte de alimentacdo CA é 50 Hz.
Pn007.3
1 A frequéncia da fonte de alimentacdo CA é 60 Hz.

Um alarme A.24 (Erro de ligagdo da fonte de alimentagdo do circuito principal) pode ocorrer
se a configuracdo de Pn007.1 ndo corresponder a fonte de alimentagdo aplicavel.

m  Conecte ao terminal especificado para a fonte de alimentacao:
No caso de uma fonte de alimentacao CA, conecte-a aos terminais L1,
L2, L3 e aos terminais L1C, L2C.
No caso de uma fonte de alimentacao CC, conecte o terminal P2 ao polo
positivo e o terminal N ao polo negativo.
s Certifique-se de configurar PNn007.1 = 2 antes de usar uma fonte de
alimentacao CC, ou ha risco de danificacgdo dos componentes internos
do Drive.
Utilize um fusivel na ligacdo da fonte de alimentagdo se usar uma fonte
de alimentagao CC.
m  Como o drive ndo executa o processamento regenerativo ao usar a
entrada de energia CC, realize o processamento de energia regenerativa
junto a fonte de alimentacao.

WARNING
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7.2 Sentido de Rotacdo do Motor

Vocé pode inverter o sentido de rotagdo do motor alterando a configuragdo de Pn001.0.

A configuragdo padrdo da Rotag@o de Avango é no sentido anti-horario (CCW), conforme visto a partir
da extremidade do drive.

Pardmetro | Configuracdo | Referéncia | Diagrama
T f
i orpue reference Encoder pulse division output
Referéncia @ pao 1L
de Avango ML Phases
cow Rotation PBO advanced
i speed
0: Sentido
anti-horario
+,  Torque reference -
i Encoder pulse division output
A s ML Phase A
cl?e];rfnma @ PAO advanced
€ Rretorno
PBO
cw <Rglation JUL
speed
Pn001.0
0T f
i orpue reference Encoder pulse division output
Referéncia @ pao 1L
de Avanco peo 11T Fhese®
cw Rotation speed advanced
1: CW
(Sentido
- +
hOI'aI'IO) i Torque reference Encoder pulse division output
A s Phase A
Referéncia @ PAO T1IIT | qanced
de Retorno PO 11T
CCW Rotation speed

OBSERVACAO: A referéncia de torque e a velocidade do motor na tabela acima indicam a forma de onda
de rastreamento no ABViewV4.
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7.3 Limite de Ultrapassagem de Curso (Overtravel)

7.3.1 Descricao da funcao

A Ultrapassagem de Curso (Overtravel) ¢ uma fungio de seguran¢a do drive que for¢a o motor a parar em
resposta a uma entrada de sinal proveniente de um interruptor de limite, que € ativado quando uma parte
movel da maquina ultrapassa a faixa segura de movimento.

Os sinais de ultrapassagem de curso (overtravel) incluem os sinais P-OT (Proibi¢cdo de Movimento
de Avango) e N-OT (Proibi¢ao de de Movimento Reverso).

Vocé usa os sinais P-OT e N-OT para parar a maquina ao instalar chaves de limite de curso nas posigdes
em que se deseja parar a maquina operada pelo motor.

Um exemplo de ligagdo para o sinal P-OT e o sinal N-OT é mostrado na Figure 7-1.

Figure 7-1 Diagrama da ligagao para o sinal de Ultrapassagem de Curso (overtravel)
-«—Motor forward direction

:[[i II—_:i_I ! Drive

Motor
Limit Limit| N-OT
switch  switch 15

P-OT

16

O uso da fun¢éo de overtravel ndo é necessario para aplicagdes giratorias, como mesas giratorias
e esteiras transportadoras. Nao € necessaria ligacdo para sinais de overtravel.

m  Para evitar acidentes que possam resultar de falhas de contato
ou de ligagdo elétrica, use chaves de limite normalmente fechadas.
Além disso, nunca alterar as configuragdes padrdo da polaridade dos
sinais de overtravel (P-OT e N-OT).

CAUTION m  Quando utilizar o motor em um eixo vertical, a peca de trabalho pode
cair na condicdo de overtravel. Para evitar isso, sempre ajuste a trava
em zero apos parar com Pn003.1=2.

7.3.2 Conexdo do sinal de Ultrapassagem de Curso (overtravel)

Para usar a fun¢io de curso excedido, conecte os seguintes terminais de sinal de entrada da chave de limite
de curso.

Tipo Nome | Pino Configuracdo | Significado

LIGADO Avango de giro permitido. Status de operacdo normal.
P-OT | CN1-16 ; s
DESLIGADO Avanco de giro proibido. Ultrapassagem de Curso
(overtravel) em avanco
Entrada
LIGADO Reversdo de giro permitida. Status de operacdo normal.
N-OT | CN1-15

DESLIGADO Reversdo de giro pr0|b~|da. Ultrapassagem de Curso
(overtravel) em reverséo
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7.3.3 Ativando/desativando o sinal de overtravel

Os parametros podem ser configurados para desativar o sinal de ultrapassagem de curso (overtravel).
Se os parametros estiverem configurados, ndo é necessario de conectar o sinal de entrada de
ultrapassagem de curso.

Parametro | Configuracdo | Significado }?;)aiﬁfa(;o
0 Insere o sinal de Proibi¢cdo de Movimento
de Avanco (P-OT) de CN1-16. [Padréo]
Pn000.1
1 Desativa o sinal de Proibigdo de Movimento de
Avanco (P-OT). (Sempre permite o avango de rotagéo)
Apobs reiniciar
0 Insere o sinal de Proibi¢cdo de Movimento Reverso
(N-OT) do CN1-15. [Padréo]
Pn000.2

1 Desativa o sinal de Proibicdo de Movimento Reverso
(N-QOT). (Sempre permite a rotacao reversa)

Além disso, voc€ pode desativar a fungdo de ultrapassagem de curso por ndo definir os valores 1 e 2 para
o parametro Pn509 (ndo alocando os sinais P-OT e N-OT).

7.4 Métodos de Parada do Motor

Vocé pode usar os métodos a seguir para parar o motor quando o servo estiver DESLIGADO, quando
um alarme (Gr.1 ou Gr.2) ocorrer, no estado de Seguranga ou se ocorrer uma ultrapassagem de curso.

Meétodo de parada Significado

Os circuitos elétricos sdo conectados internamente para parar

Parada por freio dindmico .
0 motor rapidamente.

Parada por inércia O motor para naturalmente devido ao atrito durante a operagao.

O torque da parada de emergéncia € usado para desacelerar

Freio por reversao .
0 motor até parar.

Né&o parar Considera Alarmes como Alertas, e 0 Motor néo sera parado.

Além disso, voc€ pode permitir que o motor entre nos seguintes estados apos o motor parar.

Estado ap6s parada Significado

O drive ndo controla 0 motor (a maquina se movera em resposta a uma

Parada por Inércia forca da carga).

Freio dindmico (DB) Os circuitos elétricos sdo conectados internamente para reter o motor.

Um loop de posi¢do € criado e 0 motor permanece parado em uma

Travamento no Zero referéncia de posicdo de 0. (A posicdo de parada atual é mantida.)

Operacéo O estado em que o drive continua controlando o motor.
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7.4.1 Métodos de parada do motor para alarmes Gr.1, Estado de seguranca

e Servo OFF

Vocé pode selecionar os métodos de parada do motor para Alarmes Gr.1 que ocorrem, no Estado
de seguranga ou Servo DESLIGADO, configurando o pardmetro Pn003.0.

Pardmetro | Configuracdo | Método de parada Ap6s a Parada | Quando habilitado
0 [Padréo] Parada por freio dindmico | Parada por Inércia

Pn003.0 1 Parada por freio dindmico | Freio dindmico Apobs reiniciar
2 Parada por inércia Parada por Inércia

7.4.2 Métodos de Parada do Motor para Ultrapassagem de Curso

Vocé pode selecionar que os métodos de parada do motor para ultrapassagem de curso ocorram definindo
o parametro Pn003.1.

Pardmetro

Configuragao

Meétodo de parada

Ap6s a Parada

Quando
habilitado

Pn003.1

0 [Padréo]

Parada por freio

Parada por Inércia

dindmico
Parada por freio S
1 araca p Freio dindmico
dindmico
2 Freio por reversao Travamento no Zero
3 Freio por reversao Parada por Inércia

Ap0s reiniciar

NOTA: a referéncia de velocidade é definida como 0 durante a frenagem inversa, de modo que a fungéo de partida
suave nao fica disponivel. Além disso, vocé deve definir um torque de freio por reversdo para parar o motor (Pn405).

7.4.3 Métodos de parada do motor para alarmes Gr.2

E possivel selecionar os métodos de parada do motor para Alarmes Gr.2 configurando o parametro Pn004.0.

Parametro | Configuracdo | Método de parada Ap6s a Parada }?;aiﬁfa(z:lo
0 [Padréo] Parada por freio dindmico | Parada por Inércia
1 Parada por freio dindmico | Freio dindmico
2 Parada por inércia Inércia
Pn004.0 3 Freio por reversio Freio dinamico ApGs reiniciar
4 Freio por reversdo Inércia

OBSERVACAO: Mesmo que o pardmetro Pn004.0 tenha sido definido como 5 (N#o parar, considerar como Alerta),
vocé precisara reconfigurar o sistema manualmente ap6s solucionar o problema.
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7.4.4 Configuracdo do Limite de Torque do Freio por Reversao

Se Pn004.0 estiver definido para 3 ou 4, o motor serd desacelerado parar usando o torque definido
em Pn405 como o torque maximo.

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Que}nfdo
habilitado
Pn405 Limite de Eorque do freio 0a350 % 300 Imediatamente
por reversao

e Essa configuragdo é uma porcentagem do torque nominal.
I_!!] e A configuracdo padrdo é 300%. Esta configuragdo é ampla o suficiente para
permitir que vocé opere o motor com o torque maximo. No entanto,
NOTE o torque de parada maximo que vocé realmente pode usar é o torque
maximo do motor.

7.5 Freio de retencao

7.5.1 Descri¢ao da funcao

Um freio de retencéo € usado para manter a posi¢do da parte movel da maquina quando o drive
¢ DESLIGADO, para que a pe¢a ndo se mova devido a gravidade ou a uma forga externa.

Vocé pode usar o freio integrado a um motor com um freio, ou pode fornecer um na maquina.

O freio de retengdo € usado nos seguintes casos.

Shaft with External

Vertical Axis Fores Aot
Motor Moving part of machine
Holding Brake Motor

) External force
Prevents the moving part from

i falling due to gravity when the
power supply is OFF.

Holding Brake

Moving part of machine —

Prevents the moving part from
moving due to an external force.

O freio integrado a um motor com freio é um freio de desenergizacdo. E usado
apenas para reter o motor e nao pode ser usado para frenagem. Use o freio

de retencdo apenas para segurar um motor que ja esteja parado.
IMPORTANT 6a0 apenas para seg quejaestelap
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7.5.2 Sequéncia de operagao do freio

Vocé deve considerar o tempo necessario para ativar o fieio € o necessario para determinar a temporiza¢ao
de operagdo do fireio, conforme descrito abaixo.

’ Servo ON command ‘ Servo OFF Servo ON Servo OFF
P
’ Motor power status ‘ Pslj‘”;,f)rliggt Power supplied ) SOL‘J"erHZZt
e
Y Y
’ /BK (Brake) signal ‘ OFF ON OFF
| |
] »
Brake co!'\t_act section Brake applie ‘1 Brake released. } \| Brake applied.
(lining) - !
»(UF #(DF

’ Speed reference ‘

’ Motor Speed ‘

(1): Os tempos de atraso do freio para motores com freios de retengéo.

(2): Antes de emitir uma referéncia do controlador do host para o drive, aguarde pelo menos 50 ms + o tempo
necessario para ativar o freio apds enviar o comando S-ON.

(3): Use Pn506 (Tempo de espera do servo DESLIGADO), Pn507 (Limite Minimo de Velocidade para Ativagao do
Freio) e Pn508 (Tempo de Espera para Ativagao do Freio) para definir a temporizagdo de quando o freio vai funcionar
e quando o servo sera DESLIGADO.

e Tempo necessario para ativar o freio: O tempo desde quando o sinal /BK

I_!!] (Freio) é LIGADO até o freio ser realmente ativado.

NOTE e Tempo necessario para frear: O tempo desde quando o sinal /BK (Freio)
€ DESLIGADO até o freio realmente operar.

7.5.3 /Sinal BK (Freio)

O sinal /BK é DESLIGADO (para operar o freio) quando o Servo ¢ DESLIGADO ou quando um alarme
¢ detectado. Voc€ pode ajustar a temporizacdo da operagio do freio (ou seja, a temporizagio de DESLIGAR
o sinal /BK) com o Tempo de espera de servo DESLIGADO (Pn506).

Tipo Sinal Pino Status do sinal | Significado
LIGADO Libera o freio.
Saida /BK Alocado em Pn511
DESLIGADO Ativa o freio.

O sinal /BK nao esté alocado na configuragao padrao, defina sua alocagdo em Pn511.

Parametro | Configuracdo | Pino + | Pino- | Significado

Pn511.0 4 CN1-6 | CN1-7 | Osinal /BK €é emitido de CN1-6 e CN1-7.
Pn511.1 4 CN1-10 | CN1-11 | Osinal /BK €é emitido de CN1-10 e CN1-11.
Pn511.2 4 CN1-12 | CN1-13 | Osinal /BK €é emitido de CN1-12 e CN1-13.
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7.5.4 Temporizagao da Saida do Sinal /BK quando o Motor esta Parado

Quando o motor esta parado, o sinal /BK é DESLIGADO assim que o comando S-OFF (Servo DESLIGADO)
¢ recebido. Use o tempo de atraso de desligamento do servo (Pn506) para alterar a temporizagdo para
DESLIGAR a fonte de alimentago para o motor apés o comando S-OFF ser inserido.

’ /S-ON ‘ Servo ON Servo OFF Servo ON

X o 0 o)
’ /BK Slgnal (Brake r(le\:eased) (Brake ?p:)plied) L (Brake rc'a\lleased)
’ Motor power status ‘ P;}"[’)irnggt | Power supplied P;L‘J"'erlizgt
-» Pn506k7 > Pn505}<f
Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua.r}do
habilitado
Tempo de espera do servo ) .
Pn505 LIGADO 200022000 | ms 0 Imediatamente
Pn506 Tempo de espera do servo 0a500 10 ms 0 Imediatamente
DESLIGADO

Defina Pn505 como um valor positivo, quando o comando S-ON for recebido, o sinal /BK sera emitido primeiro e,
em seguida, alimentado ao motor apds aguardar essa configuracéo.

Defina Pn505 como um valor negativo, quando o comando S-ON for recebido, a energia ¢ fornecida ao Motor
imediatamente e, em seguida, o sinal /BK sera emitido apds aguardar essa configuragao.

Quando o motor ¢ usado para controlar um eixo vertical, a peca movel da maquina pode se mover
um pouco devido a gravidade ou a uma forga externa.

Vocé pode eliminar esse movimento configurando o tempo de atraso para DESLIGAR o servo (Pn506)
de modo que a fonte de alimentagdo para o motor seja parada apods a aplicagdo do freio.

ocorrer um alarme, independentemente da configuracdo deste parametro.
A peca mével da maquina pode se mover devido a gravidade ou a uma forga
IMPORTANT externa antes de o freio ser aplicado.

@ A fonte de alimentacdo para o motor serd parada imediatamente quando
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7.5.5 Tempo de Saida do Sinal /BK quando o Motor esta em funcionamento

Se ocorrer um alarme ou um comando S-OFF for recebido enquanto o Motor estiver em funcionamento,

0 motor comegard a parar e o sinal /BK serd DESLIGADO. Vocé pode ajustar a temporizagdo da saida
do sinal /BK ajustando o Tempo de Espera de Ativagdo do Freio (Pn508).

/S-ON, alarm,
or power OFF Servo ON Servo OFF

Motor speed

Motor stopped with dynamic
brake or by coasting

|
; ON OFF
/BK Slgnal (Brake rejeased) (Brake applied)

|
}<~~Pn508~~+
|

O sinal /BK vai para o nivel Alto (freio LIGADO) quando uma das seguintes condi¢des for atendida:

e Quando a velocidade do motor cair abaixo do nivel definido em Pn507 apos a energia do motor
ser DESLIGADA.

e Quando o tempo definido em Pn508 for ultrapassado apos a energia do motor ser DESLIGADA.

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua.r}do
habilitado
Pn507 Limite (Thrszshold) d_e Velocidade 102100 | 1rpm 100 Imediatamente
para Ativacdo do Freio
Pn508 ;jrgrgfec;ge Espera para Ativagdo 10a100 | 10 ms 50 Imediatamente

7.6 Aprimoramento de Sobrecarga

A fung¢io de Aprimoramento de sobrecarga pode subir a carga do motor para uma carga instantanea de

mais de 2 vezes a nominal, que pode ser usada em condi¢des que exigem partidas e paradas frequentes.

Programe Pn003.3=1 para ativar essa funcdo. Ela ¢ eficaz quando a velocidade do motor estiver acima
de 30 rpm.

Quando

Parametro | Configuracdo | Significado habilitado

A funcdo de aprimoramento de sobrecarga
esté desativada.

Pn003.3 Apos reinic
1 A funcdo de aprimoramento de sobrecarga
esta ativada.

iar

OBSERVACAO: Esta fungfio nio é aplicavel aos motores da série EM3A.
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7.7 Configuragao do encoder

7.7.1 Selecao do Encoder Absoluto

O encoder absoluto registra a posigao atual da posi¢ao de parada, mesmo quando a fonte de alimentacgdo
esta DESLIGADA.

Com um sistema que usa um encoder absoluto, o controlador do host pode monitorar a posi¢ao atual.
Portanto, ndo é necessario realizar uma operagdo de retorno a origem quando a fonte de alimentacao
do sistema estiver LIGADA.

Ha dois tipos de encoders para os motores. O uso do encoder ¢ especificado em Pn002.2.

Parametro | Configuracdo | Significado Quando habilitado
0 [Padréo] Usar o encoder como um encoder absoluto.
Pn002.2 Apos reiniciar
1 Usar o encoder como um encoder incremental.
A configuracdo padrdo do drive usa um encoder absoluto. Se o encoder
@ do motor for um encoder incremental, um alarme A47 ou um alarme A48
ocorrera quando o drive for ligado pela primeira vez.

IMPORTANT Neste caso, defina Pn002.2 = 1 e reinicie o drive.

7.7.2 Redefinicao do alarme do encoder

E necessario conectar uma caixa da bateria para o encoder absoluto, consulte a secdo Conexio da caixa
da bateria em 3.5 Ligacio do encoder.

A48 Ocorréncia de alarme

Quando a tensdo da bateria do encoder for inferior a 3V, ocorrera um alarme A48. Neste caso, siga os
métodos abaixo para solucionar o problema.

Ligue apenas a fonte de alimentagdo de controle para o drive e, em seguida, troque a caixa da bateria.
Entre em contato com a ALTRA BRASIL ou com o Distribuidor Autorizado para adquirir uma nova
caixa de bateria, se necessario.

Execute o Fn011 no Painel de Operac@o, consulte a secio Fn011 (Redefini¢io do alarme do encoder
absoluto).

Reenergize o drive e o alarme A48 ndo ocorrera mais, indicando que a falha foi resolvida.

Alarme A47 Ocorrido

Quando a tensdo da bateria do encoder for inferior a 2,45V, ocorrera um alarme A47. Nesse caso, os dados
multivoltas do encoder foram perdidos e vocé deve seguir os métodos abaixo para solucionar o problema.

Ligue apenas a fonte de alimentac@o de controle para o drive e, em seguida, troque a caixa da bateria.
Entre em contato com a ALTRA BRASIL ou com o Distribuidor Autorizado para adquirir uma nova
caixa de bateria, se necessario.

Execute o Fn011 no Painel de Operagao, consulte a secdo Fn011 (Redefinicio do alarme do encoder
absoluto).

Execute o Fn010 no Painel de Operacao, consulte a secdo Fn010 (Reset de multivoltas do encoder
absoluto)

Reenergize o drive e o alarme A48 ou A47 ndo ocorrera mais, indicando que a falha foi resolvida.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 7-10




Manual do usuario Servodrive ABD

7.7.3 Saida de pulso dividido de encoder

Sinais de saida de pulso dividido do encoder

A saida de pulso dividido do encoder é um sinal que ¢ emitido pelo encoder e processado dentro do drive.
Em seguida, ele é emitido externamente na forma de dois sinais de pulso de fase (fases A ¢ B) com um
diferencial de fase de 90°. No controlador do host, ele é usado como o feedback da posigao.

Sinal Pino Nome Comentarios

PAO+ CN1-21 Saida de pulso dividido | Esses pinos de saida de pulso dividido do

do encoder, Fase A encoder produzem o nimero de pulsos de
PAC- CN1-22 acordo com a resolugdo do motor, que é definida
PBO+ CN1-23 . . em Pn200 (Numeros de Pulso para a Diviséo
Saida de pulso dividido | ge Frequéncia PG). A diferenca de faseamento
PBO- CN1-24 do encoder, Fase B elétrico entre a fase A e a fase B é de 90°.

PCO+ CN1-25 Saida de pulso dividido | Esses pinos produzem um pulso a cada rotacdo

PCO- CN1-26 do encoder, Fase C do motor.
Drive Host contoller
CN1
PAO |
Serial data ividi
Creutt "0
PCO )

OBSERVACAO: Mesmo para a operagio inversa (Pn001.0=1), a forma da fase de saida é a mesma que a mostrada acima.
A forma da fase de saida € como mostrada na Figure 7-2.

Figure 7-2 Forma da fase de saida

Forward rotation or movement Reverse rotation or movement
(phase B leads by 90°) (phase A leads by 90°)
}<_> 90° 90°
Phase A Phase A
Phase B _‘ i | L Phase B | | ’7
Phase C Phase C

\/
\/

m Se vocé usar a saida de pulso de fase C do drive para um retorno a
origem, gire o motor duas ou mais rotagdes antes de iniciar um retorno
a origem.
Se um encoder externo for usado para a saida de pulso dividido,

IMPORTANT a configuragdo é a mesma que acima.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 7-11



Manual do usuario Servodrive ABD

Configuracao do pulso dividido

A densidade de pulso definida pelo parametro Pn200 € convertida e a saida ¢ baseada nos dados de pulso
do encoder do motor ou de um encoder externo. A unidade ¢ "pulsos por 1 volta".

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao | Quando habilitado

NUmeros de Pulso para

Pn200 Divisdo de Frequéncia PG

16 216384 | 1 pulso 16384 | Apos reiniciar

Configuracéo de pulso de

Pn210.1 saida do encoder externo ®

0al - 0 Apos reiniciar

(1): Ativa o encoder externo (Pn210.0 =1 ou 2) e, em seguida, usa o encoder externo para a saida de pulso dividido.

O numero de pulsos do encoder por rotagdo é processado dentro do drive, dividido pela configuragédo
de Pn200 e depois pela saida.

Ajuste o numero de pulsos de saida divididos do encoder de acordo com as especificagdes do sistema
da maquina ou do controlador do host.

A configuragdo do niimero de pulsos de saida do encoder ¢ limitada pela resolug@o do encoder.

Um exemplo de saida ¢ dado abaixo para o sinal PAO (Saida de Pulso do Encoder Fase A) e o sinal PBO
(Saida de Pulso do Encoder Fase B) quando Pn200 esta definido para 16 (16 pulsos de saida por revolugio).

Pn200 = 16

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

PAO Signal
PBO Signal

le , |
h 1 revolution *
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7.8 Alocacoes de sinal de E/S

As fungdes sdo alocadas aos pinos no conector de sinal de E/S (CN1) antecipadamente. Vocé pode alterar
as alocacgoes e a polaridade de alguns dos pinos do conector. As alocagdes de funcdo e as configuragoes
de polaridade sdo realizadas com parametros.

7.8.1 Alocacoes do sinal de entrada

Descricao da alocacdo

O conector de sinal de E/S (CN1) no drive fornece cinco pinos (pontos) para alocar os sinais de entrada,
correspondendo aos subparametros de Pn509 e Pn510, conforme mostrado na Table 7-1

Table 7-1 Sinais de entrada alocados

Pardmetro Pino Significado

Pn509.0 CN1-14 Alocacéo do sinal de entrada para CN1-14.
Pn509.1 CN1-15 Alocacéo do sinal de entrada para CN1-15.
Pn509.2 CN1-16 Alocacéo do sinal de entrada para CN1-16.
Pn509.3 CN1-17 Alocacéo do sinal de entrada para CN1-17.
Pn510.0 CN1-18 Alocacéo do sinal de entrada para CN1-18.

m  Se vocé alocar dois ou mais sinais ao mesmo circuito de entrada,
uma OU ldgica das entradas sera usada e todos os sinais alocados
irdo operar de acordo. Isso pode resultar em uma operagao inesperada.
m  Como os pinos tém prioridade, somente o pino de prioridade mais alta
estd em vigor se um sinal for alocado repetidamente a varios pinos.
IMPORTANT A prioridade dos pinos é disposta de alta a baixa da seguinte forma:

ICN1-18 — [CN1-17] —|CN1-16] —|CN1-15] —|CN1-14]

Sinais de entrada padrido

Table 7-2 lista os sinais de entrada que podem ser alocados e seus respectivos valores. Ajuste os
subparametros de Pn509 e Pn510 para usar os seguintes valores, o que significa que eles sdo alocados aos
pinos correspondentes.

Table 7-2 Sinais de entrada padrdo

Sinal Nome Valor
S-ON Sinal de entrada do servo LIGADO 0
P-OT Sinal de Entrada de Proibi¢do de Movimento de Avanco 1
N-OT Sinal de Entrada de Proibi¢do de Movimento Reverso 2
P-CL Sinal de Entrada de Limite de Torque Externo para Avango 3
N-CL Sinal de Entrada de Limite de Torque Externo para Reversdo | 4
G-SEL Sinal de Entrada de Selecéo de Ganho 5
HmRef Sinal de Entrada de Homing 6
Remoto Sinal de Entrada de E/S Remotas 7
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Exemplo de Alocacéo

O exemplo a seguir mostra a reversio do sinal P-OT (Proibi¢do de Movimento de Avango) alocado
a CN1-14 e o sinal N-CL (Limite de Torque Externo para Retroceder) alocado a CN1-18.

Before change Pn509 = H ———1 Pn510 = H —— —4

Y A\
After change Pn509 =H ———4 Pn510 =H ———1

7.8.2 AlocacoOes de Sinais de Saida

Descricao da alocacio

O conector de sinal de E/S (CN1) no drive fornece trés grupos de pinos (pontos) para alocar os sinais
de saida, correspondendo ao parametro Pn511, conforme mostrado na Table 7-3

Table 7-3 Sinais de Saida Alocados

Parametro Pino Significado
Pn511.0 CN1-6, -7 Sinal de saida alocado para CN1-6, 7.
Pn511.1 CN1-10, -11 Sinal de saida alocado para CN1-10, 11.
Pn511.2 CN1-12,-13 Sinal de saida alocado para CN1-12, 13.
@ Se vocé alocar mais de um sinal ao mesmo circuito de saida, uma légica OU
(OR) dos sinais sera emitida.

IMPORTANT

Sinais de Saida Padrido

Table 7-4 lista os sinais de saida que podem ser alocados e seus valores correspondentes. Programe o
pardmetro Pn511 para usar os seguintes valores, o que significa que eles sdo alocados aos respectivos pinos.

Table 7-4 Sinais de saida padrdo

Sinal Nome Valor
COINVCMP | i1 Ge S de Deteogho e Coimeanda de velacidace 0
TGON Sinal de Saida de Deteccédo de Rotacdo 1
S-RDY Sinal de Saida de Servo Pronto 2
CLT Sinal de Saida de Deteccdo de Limite de Torque 3
BK Sinal de Saida do Freio 4
PGC Sinal de Saida de Pulso C do Motor 5
oT Sinal de Saida de Ultrapassagem de Curso 6
RD Sinal de Saida de Energizacéo do Motor 7
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Sinal Nome Valor
TCR Sinal de Saida de Deteccdo de Torque 8
Remote0 Sinal de Saida de E/S Remota 0 9
Remotel Sinal de Saida de E/S Remota 1 A
Remote2 Sinal de Saida de E/S Remota 2 B

Exemplo de Alocacao

O exemplo a seguir mostra a reversdo do sinal S-RDY (Servo Pronto) alocado para CN1-12, 13 ¢ o sinal
TGON (Detecgdo de Rotagdo) alocado para CN1-10, 11.

Before change Pn511 =H—21 —

\ 4
After change Pn509 =H — 12—
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7.9 Limite de torque

Vocé pode limitar o torque que é emitido pelo motor.

Existem quatro maneiras diferentes de limitar o torque. Estas estdo descritas na tabela a seguir.

Meétodo de Limite Descrigao geral Referéncia
Limites de Torque O torque € sempre limitado através da configuracao 791
Internos de um parametro. e
E'm'tes de Torque O torque € limitado com um sinal de entrada da estagdo host. | 7.9.2
xterno

Limitacio de toraue por O torque € limitado com as configuracoes dos objetos 60ECh

¢ gue p (TorLimitPos) e 60E1h (TorLimitNeg) no comando via 6.8
comando em EtherCAT

EtherCAT.

Limitacdo de torque O torque € limitado pelo sinal de saida /CLT (Alocada 793
com sinal de saida /CLT | em Pn511). e

OBSERVACAO: Se vocé definir um valor que ultrapasse o torque maximo do motor, o torque sera limitado ao torque
maximo do motor.

7.9.1 Limites de Torque Internos

Se vocé usar limites de torque internos, o torque de saida maximo sempre sera limitado ao limite de torque
de avango especificado (Pn401) e ao limite de torque de reversao (Pn402).

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua.r}do
habilitado
Pn401 Limite de Torque Interno 0a350 | % 300 Imediatamente
de Avanco
Pn402 Limite de :I'orque Interno 0a350 | % 300 Imediatamente
de Reversdo

Se a configuragdo de Pn401 ou Pn402 for muito baixa, o torque pode ser insuficiente para a aceleragdo
ou desaceleragdo do motor.

Without Internal
Torque Limits

With Internal
Torque Limits

A Maximum Torque A

,—Z Speed Speed
} \ Pn401 }

Torque Limit

i /
i

Pn402f--------------

7.9.2 Limites de Torque Externo

Vocé pode limitar o torque s6 quando necessario pelas condi¢des de operagdo da maquina, ligando
e desligando um sinal.

Vocé pode usa-lo para aplicagdes como parar ap6s contato fisico ou para segurar uma pega com um robo.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 7-16



Manual do usuario Servodrive ABD

Sinal de Referéncia de Limite de Torque Externo

Os sinais /P-CL (Limite de Torque Externo para Avangar) e /N-CL (Limite de Torque Externo para
Retroceder) sdo usados como sinais de referéncia de limite de torque externo. O sinal /P-CL ¢ usado
para o limite de torque de avango e o sinal /N-CL ¢ usado para o limite de torque de reversao.

Tipo Sinal Pino Status do sinal | Significado
Aplica o limite de torque externo de avanco.
LIGADO A .
(fechado) O torque é limitado para o0 menor dos ajustes
/P-CL de Pn401 e Pn403.
DESLIGADO Cancela o limite de torque externo de avango.
Alocado | (aberto) O torque é limitado para o ajuste de Pn403.
Entrada em Pn509
Aplica o limite de torque externo de reverséo.
ou Pn510 LIGADO p fmie q /
(fechado) O torque é limitado para 0 menor dos ajustes
/N-CL de Pn402 e Pn404.
DESLIGADO Cancela o limite de torque externo de reversdo.
(aberto) O torque ¢ limitado para o ajuste de Pn404.

Configuracao dos limites de torque

Se o ajuste de Pn401 (Limite de torque de avanco), Pn402 (Limite de torque de reversdo), Pn403 (Limite

de torque externo de avanco) ou Pn404 (Limite de torque externo de reversdo) for muito baixo, o torque
pode ser insuficiente para a aceleracdo ou desaceleracdo do motor.

Parametro | Nome Faixa [ Unidade | Padrao Qua.r}do
habilitado
Pn401 Limite de Torque Interno de Avanco | 0a 350 | % 300 Imediatamente
Pn402 Limite de Torque Interno de Reversdo | 0a 350 | % 300 Imediatamente
Pn403 Limite de Torque Interno de Avanco | 0a 350 | % 100 Imediatamente
Pn404 Limite de Torque Interno de Reversdo | 0a 350 | % 100 Imediatamente

Alteracdes no Torque de Saida para Limites de Torque Externos

A tabela a seguir mostra as alteragdes no torque de saida quando o limite de torque interno € definido
para 300%. Neste exemplo, o sentido de rotagdo do motor é programado para Pn001.0=0 (Use CCW
como sentido de avango).

/NCL
/PCL
Nivel Alto (H) Nivel Baixo (L)
A A
Pn402 V"""T* 77777777777777 PR404 | _______
orque Torque
| 0 ] 0 N
Nivel Alto (H) > >
— Speed N—
PR401 [----mmmmm oo PR401 [----mmmmm oo
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JPCL

/NCL

Nivel Alto (H)

Nivel Baixo (L)

Nivel Baixo (L)

Pn402

Pn403

A
PN404 |-
orque
0 N
Pn403 1 S, Qe,gq,,

7.9.3 Limitacao de torque com sinal de saida /CLT

A seguir € descrito o sinal /CLT, que indica o status de limitagdo do torque de saida do motor.

Tipo | Sinal | Pino Status do sinal Significado
O torque de saida do motor esta
LIGADO (fechado) sendo limitado.
Saida | /CLT | Alocadoem Pn511

DESLIGADO (aberto)

O torque de saida do motor néo esta
sendo limitado.

7.10 Partida suave

A fungio de partida suave converte a referéncia de velocidade em etapas dentro do Drive em uma taxa
consistente de aceleragdo ¢ desaceleragao.

O perfil de partida suave pode ser selecionado pelo pardmetro Pn310:

[0] Rampa;

[1] Curva-S; [2] Filtragem primaria;

[3] Filtragem secundaria

A fungio de partida suave permite um controle de velocidade suave inserindo etapas de referéncia
de velocidade ou selecionando velocidades definidas internamente. Defina Pn306 e Pn307 para "0"
para o controle da velocidade normal. Defina estes parametros da seguinte forma:

e Pn305: O intervalo de tempo desde 0 momento em que o motor da partida até a velocidade maxima
do motor ser atingida.

e Pn306: O intervalo de tempo desde 0 momento em que o motor esta operando na velocidade méxima
do motor até parar.

Before Soft Start

After Soft Start

Motor max. speed —_—

|

| =

|
| |
| |
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

}*Pn306—>‘ ‘¢Pn3o7ﬂ
Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Quando habilitado
Tempo de Aceleracdo .
Pn306 da Partida Suave 0a10000 | ms 0 Imediatamente
Pn307 Tempo_de Desaceleragdo 0a10000 | ms 0 Imediatamente
da Partida Suave
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7.11 Funcéo SEMI F47

A fungdo SEMI F47 detecta um aviso A.D1 (Aviso de subtensdo) e limita a corrente de saida se a tensdo
de alimentagdo do circuito principal CC para o drive cair para um valor definido ou menor, seja porque
a energia foi momentaneamente interrompida ou porque a tensdo de alimentagdo do circuito principal
foi temporariamente reduzida.

Esta fungfo estd em conformidade com as normas SEMI F47 para equipamentos de fabricagdo
de semicondutores.

Vocé pode combinar essa fungdo com o Tempo de Retencao de Interrupcao da Energia Momentanea
(Pn538) para permitir que o motor continue operando sem parar por um alarme ou sem trabalho
de recuperagdo, mesmo se a tensdo de alimentagdo cair.

Vocé pode ajustar Pn007.2=1 para desacelerar a taxa de rampa da tensdo do barramento quando ocorrer
uma subtensdo, permitindo que o sistema funcione por mais tempo. Além disso, vocé pode ajustar o
Limite de Torque na Queda de Tensdo do Circuito Principal (Pn407), que é uma porcentagem relativa
de Pn401 (Limite de Torque Interno de Avango) ou Pn402 (Limite de Torque Interno de Reversao).

O drive controla o limite de torque durante o tempo definido (Pn407) apds o aviso de subtensao ser eliminado.

}<7Main circuit power interruption time—»{

Main circuit input —I— li

power supply

Main circuit
bus voltage

Undervoltage

The output torque is limited to suppress
the drop in the main circuit bus voltage.

Threshold--------

) The main circuit bus voltage
increases when the main circuit
power supply recovers.

warning (Dl)‘

Torque limit starts.

Torque limit
reference

r Pn407
{ |~ Pn406
0% - -

Pardmetro | Nome Faixa Unidade | Padrdo | Quando habilitado
Tempo de Espera de

Pn538 Interrupcéo de Energia 0a50 1 ciclo 1 Imediatamente
Momentéanea

Pn406 Limite de Torque na Queda de 0al00 | % 50 Imediatamente

Tensdo do Circuito Principal

Tempo de Ativacdo do Limite
Pn407 de Torque na Queda de 0a 1000 | ms 100 Imediatamente
Tensdo do Circuito Principal

Y

IMPORTANT

= Esta fungdo trata de interrupgdes de energia momentaneas para os intervalos
de tensdo e as faixas de tempo estipuladas no SEMI F47. E necessaria uma fonte
de alimentagao ininterrupta (UPS ou NoBreak) como reserva para interrupgoes
momentaneas de energia que excedam essas faixas de tensdo e de tempo.

m  Defina o controlador do host ou o limite de torque do drive de modo que uma

referéncia de torque que exceda o torque de aceleragdo especificado ndo sera

emitida quando a fonte de alimentagao do circuito principal for restaurada.

Para um eixo vertical, ndo limite o torque a um valor inferior ao torque de retencao.

m  Esta funcgao limita o torque dentro da faixa da capacidade do drive para interrupgdes
de energia. Nao é recomendado para o uso em todas as condicdes de carga e
operagdo. Ajuste os parametros enquanto monitora a operagdo na maquina real.

= Vocé pode definir o tempo de retengdo em interrupgdo momentanea de energia
para aumentar a quantidade de tempo desde quando a fonte de alimentagao for
DESLIGADA até que a alimentagdo do motor seja interrompida. Para interromper
imediatamente a alimentagao do motor, use o comando Servo DESLIGADO.
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Chapter 8 Operacao de teste

8.1 Preparativos para a Operacao de Teste

O procedimento para a Operacdo de teste € apresentado abaixo.

Etapa | Significado

Referéncia

Instalacao
1 Instale o Motor e o drive de acordo com as condicOes de instalagdo. Primeiro,
a operacdo € verificada sem carga. Nao conecte 0 motor a maquina.

Chapter 2 Instalagdo

Ligacéo e Conexdes
2 Faca a ligacdo do drive e conecte-0. Primeiro, a operacdo do motor € verificada
sem uma carga. N&o conecte o conector CN1 no drive.

Chapter 3 Ligacédo e
conexao

3 Confirmacdes antes da Operacdo de Teste

8.2 Inspecdes e
confirmacdes

4 LIGADO

Resetar o Encoder Absoluto
Se for utilizado um encoder absoluto, sera necessario reseta-lo.

7.7 Configuracéo do
encoder

8.2 Inspecoes e confirmagdes

Para garantir uma operagdo de teste segura e correta, controle os seguintes itens antes de iniciar

a operagdo de teste.

e Certifique-se de que o drive e o motor estejam instalados, com a ligagdo feita e conectados corretamente.

e Certifique-se de que a tensdo correta da fonte de alimentacdo seja fornecida ao drive.

e Certifique-se de que ndo haja pegas soltas da montagem do motor.

e Se estiver usando um motor com vedaggo de dleo, certifique-se de que a vedagdo de dleo ndo esteja

danificada. Certifique-se também de que tenha sido aplicado 6leo.

e Se estiver executando uma operagdo de teste em um motor que tenha sido armazenado por um longo
periodo de tempo, certifique-se de que todos os procedimentos de inspegdo e manutenc¢do do motor

tenham sido concluidos.

e Se estiver usando um motor com freio de retengdo, certifique-se de que o freio seja solto com
antecedéncia. Para ativar o freio, vocé deve aplicar a tensdo especificada de 24 VCC ao freio.

Um exemplo de circuito para a operagdo de teste é fornecido abaixo.

24 V power supply or
brake power supply

AC DC DC 24V
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8.3 Operagao do Motor sem Carga

Utiliza-se Jogging para a operacdo de teste do motor sem carga.

O Jogging ¢ usado para verificar a operagdo do motor sem conectar o drive ao controlador do host.
O motor ¢ movido na velocidade de jogging predefinida.

= Durante o jogging, a funcdo de ultrapassagem de curso é desativada.
m  Considere a distancia de movimento de sua maquina ao realizar Jog

WARNING do motor.

8.3.1 Preparacoes

Sempre verifique o seguinte antes de executar Jogging.

e A fonte de alimentag@o do circuito principal deve estar ligada.
e Nio deve haver alarmes.

e O Servo ndo deve estar em Estado de Seguranga.

e O servo deve estar DESLIGADO.

e A velocidade de jogging deve ser definida considerando a faixa de operagdo da maquina.

A velocidade de jogging ¢ definida com os pardmetros a seguir.

Pardmetro | Nome Faixa Unidade | Padrdo Qua.r}do
habilitado
Pn305 Velocidade de jogging 0 a 6000 rpm 500 Imediatamente
Pn306 Tempo_de Aceleracdo 0 a 10000 ms 0 Imediatamente
da Partida Suave
Pn307 Tempo_de Desaceleracao 0 a 10000 ms 0 Imediatamente
da Partida Suave

NOTA: para obter detalhes sobre a configuraggo da partida suave, consulte a segdo 7.10 Partida suave.

8.3.2 Ferramentas aplicdveis

e Use o Panel de Operagdo do Drive
e Use o ABView (Recomendado)

8.3.3 Operacao JOG

Use o Painel de Operacéo do Drive

Antes de realizar a operagdo JOG usando o Painel de Operacdo, vocé deve controlar e ajustar
0s parametros relevantes corretamente.

Para obter o método de verificacdo e configuragiao de parametros usando o Painel de Operagio,
consulte a se¢do 4.1.4 Modo de Configuracdo de Parametros.

Siga os passos abaixo para movimentar 0 motor.
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Etapa1l Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar 0 Modo de Fungéo de Utilidade.

Etapa 2 Pressione a tecla [A ] ou [ V] para selecionar 0 nimero da fungdo Fn002.

Etapa 3 Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operag@o ¢ exibido como mostrado abaixo.

Lit for Servo OFF
Not lit for Servo ON

Etapa4 Pressione a tecla [M] para por no estado Servo LIGADO (fornecendo energia para 0 motor).
Pressione a tecla [M] novamente para por no estado Servo DESLIGADO (sem fornecer energia para 0 motor).

Etapa5 Pressione a tecla [A] ou [ V] para movimentar o motor no sentido de avanco ou de reversao.
Pressione e mantenha pressionada a tecla [ A ] ou [ ¥ ] para operar 0 motor continuamente.

Default forward rotation is ) Default forward rotation is
counterclockwise (CCW) as viewed clockwise (CW) as viewed from
from the load end of the Motor. the load end of the Motor.

OBSERVACAO: O sentido de rotagio do motor depende da configuragiio de Pn001.0 (sentido anti-horério, sentido
horéario). A figura acima mostra a configuragao padrao.

Etapa 6 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn002.

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 8-3



Manual do usuario Servodrive ABD

Uso do ABView

O motor s6 funcionara enquanto um botao estiver pressionado no 4B View.

Etapa1l Selecione Run (Executar) > JOG (Mover) na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Functions Monitor Tuning Advance

Etapa 2 Leia e siga as precaucdes na caixa de avisos e, em seguida, clique em OK.

Performing this operation will cause the servo motor to rotate. Please read the operation manual carefully before
proceeding.

Precautions:

1. Please carry out a safety check on the mechanical running part

When the operation button is pressed, the motor will rotate according to the JOG speed setting. Make sure that no danger
occurs when performing servo operation.

2, Disable forward signal (P-OT) / disable reverse signal (N-OT) is invalid

When the JOG operation is executed, the forward rotation (P-OT)/reverse rotation prohibition (N-OT) signal is disabled, and
the motor will not stop even if the servo motor receives the P-OT/N-OT signal. When performing this operation, carefully

check the operating status and position of the motor.

Etapa 3 Defina os pardmetros abaixo na caixa de didlogo de JOG.

@ EM3A-04ALA

Pn305 JOG Speed Range: 0 ~ 6000

Pn306 Soft Start Acceler... Range: 0 ~ 10000

Pn307 Soft Start Deceler.. Range: 0 ~ 10000

Current speed: 0 rpm

Servo Off -l

e Pn305 JOG Speed (Velocidade de movimento JOG): defina a velocidade para movimentar o motor.
e Pn306 Tempo de aceleracio da Partida Suave: defina o tempo que leva para o motor chegar até

a velocidade de JOG.
e Pn307 Tempo de desaceleraciio da Partida Suave: defina o tempo que leva para o motor parar

a partir da velocidade JOG .

Etapa 4 Cliaue em Servo Liiado / Servo Desliiado iara fornecer energia ao motor.

@ EM3A-04ALA

SETTINGS

Pn305 JOG Speed 50 rpm Range: 0 ~ 6000
Pn306 Soft Start Acceler.. | 1p00 ms Range: 0 ~ 10000
Pn307 Soft Start Deceler.. | 1000 ms Range: 0 ~ 10000

Current speed: 0 rpm
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Etapa 5 Cligue no botdo O ou G para rodar o motor.

AXIS

@ EM3A-04ALA

SETTINGS

Pn305 JOG Speed 50 rpm Range: 0 ~ 6000
Pn306 Soft Start Acceler.. 1000 ms Range: 0 ~ 10000
Pn307 Soft Start Deceler...  1p0n ms Range: 0 ~ 10000

Current speed: 0 rpm

RUN

@ Servo On @

Clique e mantenha pressionado o botdo O ou O podera operar o motor continuamente,
e o0 motor ird parar de rodar quando vocé soltar o botdo.
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8.4 Operacao do motor com uma carga

8.4.1 Precaucodes

Erros de operagdo que ocorrem apds o motor ser conectado a maquina
podem ndo apenas danificar a maquina, mas também causar acidentes

WARNING que resultam em ferimentos pessoais.

Se vocé desativou a fungdo de ultrapassagem de curso para a operagao de
teste do motor sem uma carga, ative a funcao esta funcao (sinal P-OT e N-OT)
antes de executar o teste com o motor conectado a maquina por seguranca.

IMPORTANT

Se vocé usar um freio de retengdo, tenha as seguintes precaucdes durante a operagao de teste.

Antes de verificar o funcionamento do freio, implemente medidas para evitar que vibragdes sejam
causadas pela queda da peca de operagdo devido a gravidade ou a uma forca externa.

Em primeiro lugar, verifique a operacdo do motor e do freio com o motor desacoplado da maquina. Se
nenhum problema for encontrado, conecte o motor & maquina e execute a operagio de teste novamente.

Controle a operagdo do freio com a saida do sinal /BK (Freio) do drive.

IMPORTANT

Falhas causadas por ligacao incorreta ou aplicacao incorreta de tensao

no circuito do freio podem causar falha do drive, danos ao drive, danos ao

equipamento ou causar um acidente que resulte em morte ou ferimentos.
Observe as precaucgoes e instrucdes para a ligacao e operacao de teste
precisamente como descrito neste manual.

8.4.2 PreparacgoOes

Confirme sempre o seguinte antes de executar o procedimento de teste para a maquina e o motor.

Certifique-se de que o drive esteja conectado corretamente ao controlador do host
e aos dispositivos periféricos.

Ligacdo da fungio de segurancga

- Se voc€ ndo conectar um dispositivo da fun¢do de seguranca, mantenha o Conector
de Seguranca (Safety) conectado a porta CN6 e os pinos de curto-circuito no conector
permanecem no estado padrao.

- Se estiver utilizando a fung¢io de seguranca, remova os pinos de curto-circuito no Conector
de Seguranca (Safety) e conecte o dispositivo com funcdo de seguranga utilizado.

Ligagdo do limite de curso

Ligagdo do freio

Alocagdo do sinal /BK (Freio) a um pino na conexao do sinal de E/S (CN1)
Ligacdo do circuito de parada de emergéncia

Ligacdo do controlador do host
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8.4.3 Procedimento de Operacgao

Etapal

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Etapa 5

Etapa 6

Etapa 7

Etapa 8

Ativar os sinais de ultrapassagem de curso
Consulte a secdo 7.3.3 Ativando/desativando o sinal de overtravel.

Faca os ajustes para as fungdes de protecdo, como a fungao de seguranca, ultrapassagem de curso e o freio.

e Para obter detalhes sobre como conectar os sinais da fun¢do de seguranca, consulte o Chapter 11 STO.
e Para obter detalhes sobre as configura¢des de ultrapassagem de curso, consulte a se¢do 7.3 .

e Para obter detalhes sobre as configuragdes do freio de retencdo, consulte a se¢do 7.5 .

DESLIGUE as fontes de alimentacdo para o drive.
A fonte de alimentacdo de controle e a fonte de alimentacdo do circuito principal serdo DESLIGADAS.

Acople 0o motor a maquina.

To power supply 4—@4:'

Secure the motor flange to the machine,
and connect the motor shaft to the load
shaft with a coupling or other means.

LIGUE as fontes de alimentacdo para a maquina e o controlador do host e LIGUE a fonte de alimentagéo
do controle e a fonte de alimentacdo do circuito principal para o drive.

Confira as func@es de protecdo, como a ultrapassagem de curso e o freio, para confirmar que funcionam
corretamente.

OBSERVACAO: Habilite a ativacio de uma parada de emergéncia para que o motor possa ser parado
com seguranga caso ocorra um erro durante o restante do procedimento.

Se necessario, ajuste o ganho do servo para melhorar as caracteristicas de resposta do motor.

O motor e a maquina podem nao realizar a partida completa durante a operacéo de teste.

Portanto, deixe o sistema funcionar por um periodo de tempo suficiente para garantir que ele complete
a partida apropriadamente.

Para manutencdes futuras, salve as configuraces de pardmetro com um dos seguintes métodos.

e Use o ABView para salvar os pardmetros como arquivo.

e Registre as configuracdes manualmente.

Isso conclui o procedimento de teste de operacdo para a maquina € o motor.
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8.5 Jogging Programado (PJOG)

Vocé pode usar o Jogging Programado (PJOG) para realizar uma operagdo continua com um padrao
demovimento predefinido, distancia de deslocamento, velocidade de movimento, tempo de
aceleragdo/desaceleragdo, tempo de espera e nimero de movimentos.

Vocé pode usar esse modo de operag@o ao configurar o sistema da mesma maneira que para com
0 JOG normal, movendo o motor sem conecta-lo ao controlador host, a fim de verificar o funcionamento
do motor e executar operacoes de posicionamento simples.

8.5.1 Preparacoes

Sempre verifique o seguinte antes de executar o Jogging Programado.

e Os parametros ndo devem estar gravados como proibidos.

e A fonte de alimentagdo do circuito principal deve estar ligada.
e Nao deve haver alarmes.

e O Servo ndo deve estar em Estado de Seguranca.

e O servo deve estar DESLIGADO.

e A distancia de movimento da maquina e a velocidade segura para movimento devem ser levadas
em consideracdo ao definir a distancia de deslocamento e a velocidade de movimento.

e Nio deve haver ultrapassagem de limites de curso.

8.5.2 Descrig¢ao da Operagao

A operacdo do Jogging Programado consiste em dois padroes de operagdo (PJOGO e PJOG1). Vocé pode
definir os seus parametros relevantes, respectivamente. AFigure 8-1 mostra um exemplo de diagrama de
temporizagdo da velocidade da posi¢do na operacdo de PJOG.

Figure 8-1 Diagrama de temporizagéo da Velocidade e Posi¢do

ﬂ Stop Time '+

Position’t ﬁ
L
Rotations |
i E ﬂ Stop Time ’¢
; >
Speed b PJOGO E PJOG1
Maximun%n Speed

O drive ird operar o motor repetidamente de acordo com os pardmetros configurados para os dois padrdes
de operagio, até que vocé pare a operacao do Jogging Programado manualmente.

E possivel definir os pardmetros Pn164 ¢ Pn168 para um valor negativo para retroceder o motor, de modo
que haja quatro formas de operacdo do Jogging Programado, como mostrado na Figure 9-9.
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Figure 8-2 Operacdo do Jogging Programado

Round trip in Round trip in
positive direction negative direction
SpeeclA - Speech -
> >
Movement in Movement in
Speed Positive direction Speeq negative direction
A A
> >

Vocé deve configurar as Rotagdes (Pn164 e Pn168) e a Velocidade Max. (Pn165 e Pn169) para um
valor adequado. Se as rotagdes forem muito pequenas ou a velocidade méaxima for definida muito alta,
€ possivel que a velocidade maxima definida ndo possa ser atingida. Neste caso, é necessario aumentar

as rotacOes ou diminuir a velocidade maxima.

8.5.3 Parametros Relevantes

para PJOG1

Pardmetro | Nome Faixa Unidade | Padrao Quér}do
habilitado

Pn164 Giros para PJOGO -50a 50 rotacbes | 5 Imediatamente
Velocidade maxima .

Pn165 para PJOGO 100 a 3000 rpm 1000 Imediatamente

Pn166 Tempo de acel /desacel. 50 a 2000 ms 500 Imediatamente
para PJOGO

Pn167 Tempo de parada 100 a 10000 | ms 1000 Imediatamente
para PJOGO

Pn168 Giros para PJOG1 -50a 50 rotagbes | 5 Imediatamente

Pn169 it 100 a 3000 rpm 1000 Imediatamente
para PJOG1

Pn170 Tempo de acel /desacel. 50 a 2000 ms 500 Imediatamente
para PJOG1

Pn171 Tempo de parada 100 a 10000 | ms 1000 Imediatamente

8.5.4 Ferramentas aplicaveis

e Use o Panel de Operagdo do Drive
e Use 0 ABView (Recomendado)
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8.5.5 Procedimento de Operacgao

Use o Painel de Operacédo do Drive

Antes de realizar a operag@o de Jogging Programado (PJOG) usando o Painel de Operagdo, vocé deve
verificar e definir os seguintes pardmetros corretamente.

Verifique e configure os parametros Pn164 a Pn171 como valores adequados
em antecedéncia e certifique-se de que as pecas moveis tenham curso
suficiente nas direcOes para avancar e retroceder.

WARNING coes P ¢

Para o método de verificagdo e configuracdo de pardmetros usando o Painel de Operacéo, consulte a se¢do
4.1.4 Modo de Configuragio de Parametros.

A seguir sdo descritos os passos para operar o motor entre os dois padroes de JOG Programado (PJOGO
e PJOGI).

Etapa1 Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o Modo de Funcéo de Utilidade.

Etapa2 Pressione a tecla [A] ou [ V] para selecionar o nimero da fungdo Fn018.

Etapa 3 Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operagéo ¢ exibido como mostrado abaixo.

Etapa4 Pressione a tecla [M] para executar essa operagao e o Painel de Operacéo é exibido como mostrado

o

©
2
x
o©

Etapa5 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn018.

Uso do ABView

O motor pode funcionar entre os dois padrdes de operagdo programados (PJOGO e PJOG1) executando
a funcdo PJOG.

Etapa1l Selecione Run (Executar) > PJOG) na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Functions Parameters Monitor Tuning Advance
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Etapa 2 Leia e siga as precaugdes na caixa de avisos e, em seguida, cliqgue em OK.

PIOG

A

The PJOG is to automatically calculate and generate a position planning curve based on the Pn parameter inside the servo.
Used for servo debugging.

Precautions:

1. Please carry out a safety check on the mechanical running part

When the eperation button is pressed, the motor will run accerding te the planned position curve. Please make sure that
there is no danger when performing servo operation.

2. Range of motion
When the operation button is pressed, the motor will first run the specified number of turns (PJOGO) in the specified
direction and then run PJOGL until the stop button is pressed.

3. Disable forward signal (P-OT) / disable reverse signal (N-OT) to be disabled

When the program JOG is executed, the forward (P-OT) / disable reverse (N-OT] signal should be set to invalid. Even if the
servo motor receives the P-OT / N-OT signal, the motor will not stop running. When performing this operation, carefully

check the operating status and position of the motor.

Etapa3 A janela PJOG sera exibida na Area da Tela de Fung&o.

SETTINGS

PJOGO Curve PJIOGO
Pn164 PJOGO Rotation N... 5 rev Range: -50 ~ 50
Pn165 PJOGO Rotation S... | 1000 rpm Range : 100 ~ 3000
Pn166 PJOGO Acceleratio... 500 ms Range: 50 ~ 2000
Pnl67 PJOGO Stop Time 1000 ms Range : 100 ~ 10000
PJOG1
Pn168 PJOG1 Rotation N... | _5 rev Range: -30 ~ 50
Pn169 PJOG1 Rotation 5... | 1000 rpm Range : 100 ~ 3000
Pnl170 PJOG1 Acceleratio.. 500 ms Range: 50 ~ 2000
Pn171 PJOG1 Stop Time 1000 ms Range: 100 ~ 10000

160 0 4 640

‘OPERATIONS
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Etapa4 Defina os pardmetros relevantes para os padrdes de operagdo PJOGO e PJOG1.

SETTINGS

PJOGO )

Pnl64 PJOGO Rotation N.} 5 rev Range: -30 ~ 30

Pnl65 PJOGO Rotation 5. | 1000 rpm Range: 100 ~ 3000

Pnl66 PJOGO Acceleratio.l 500 ms Range: 50 ~ 2000

Pnl67 PJOGO Stop Time 1000 ms Range: 100 ~ 10000

PIOG1 .

Pnl68 PJOGI Rotation NJ.. .5 rev Range: -30 ~ 30

Pnl69 PJOGI1 Rotation 5.\ | 1000 rpm Range: 100 ~ 3000

Pnl70 PJOG1 Acceleratiof.. 500 ms Range: 50 ~ 2000

Pnl71 PJOGI Stop Time 1000 ms Range: 100 ~ 10000
Apply

o Numero de Rotacdes: Defina os numeros de rotagdes com os quais o0 motor funcionara no padréo
de operacdo PJOGO ou PJOGI.
OBSERVACAO: O motor pode ser operado no sentido reverso quando este parimetro estiver programado
para um valor negativo.

e Velocidade de rotacio: Programe a velocidade de funcionamento do motor para o padrdo de operagio
PJOGO ou PJOGI.

e Tempo de Aceleracdo/Desaceleracao: Defina o tempo que leva para o motor rodar até a Velocidade
de Rotagao ou para o motor parar na Velocidade de Rotagdo.

e Tempo de Parada: Programe o tempo de reten¢do quando o motor parar de rodar no padrido de operaco
PJOGO ou PJOGTI e, logo, muda para o outro padrdo de operagao.

Etapa5 Clique em Aplicar para concluir as configuracdes.

Etapa 6 Cligue em Servo Ligado / Servo Desligado para fornecer energia ao motor.

Servo Off -||I Run

Etapa 7 Cligue em Rodar (Run).

Servo On ﬁ I Run |

O motor funcionara entre os padrdes de operagdo PJOGO ¢ PJOGI.
Clique em Parar para parar o funcionamento do motor.

O motor pode ser parado quando vocé fecha a janela ABView ou PJOG.
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Chapter 9 Tuning

9.1 Visao geral

9.1.1 Conceito basico
O Tuning (calibrag@o) € um processo para cumprir com o desempenho do Servo através do ajuste de

seus parametros. A chave é entender o método de ajuste dos pardmetros do Servo e avaliar corretamente
seu desempenho.

Fluxo de Tuning

O Tuning é normalmente um processo iterativo, e a Figure 9-1 mostra o fluxo geral.

Figure 9-1 Fluxo geral

Set Parameters

Performance

: Adjust Parameters
evaluation

| '

Response
acceptable

Classificacdo de Pardmetros

Ha dois tipos de pardmetros no Tuning.

e Parametros de Fungdo: referem-se a algumas sele¢des de fungio de aplicacdo ou interruptores que podem
melhorar o desempenho do Servo.

e Pardmetros de Ajuste: aumentar ou diminuir esses parametros pode melhorar o desempenho do Servo.

Desempenho do servo

Em geral, os indicadores usados para avaliar o desempenho do Servo sdo a largura de banda, o tempo
de resposta, erro de comando (overshoot), o erro de estado estacionario, o resposta a variagao da carga,
a flutuagdo de oscilagdo de velocidade, a oscilagdo de torque etc. ATable 9-1 mostra a comparacao dos
graficos antes e depois de realizar o tuning dos indicadores de exemplo.
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Table 9-1 Comparagio dos graficos antes e depois do Tuning

Indicador Antes do Tuning Apés o Tuning
A A
Resposta do passo
de velocidade
A A
Seguimento de Posicdo
A A
1
Resposta a Variacdo \/
da Carga

9.1.2 Diagrama de Blocos de Controle

E necessario programar o principio de controle do Servo e a Figure 9-2 mostra o diagrama de blocos de
controle do Servo. O loop de posicdo, o loop de velocidade e o loop de torque sdo estruturas em cascata
que correspondem ao modo de controle de posi¢do, modo de controle de velocidade e ao modo de
controle de torque, respectivamente.

Figure 9-2 Diagrama de Blocos de Controle do Servo
Kv: Speed loop ratio
Ti: Speed loop integration time
Kp: Position loop ratio JL: Load inertia percentage Tf: Torque reference filter time
Position Speed Torque

reference o reference reference
e @ POSItiON l0Op Speed loop Torque loop

Motor

TPosition Speed

Encoder

NOTA: apenas os parametros de tuning basicos durante o ajuste sao mostrados na figura.
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9.1.3 Processo de Tuning

O drive fornece uma variedade de métodos de Tuning. Vocé pode ajustar o dispositivo de acordo com
o processo mostrado na Figure 9-3, para obter o desempenho desejado do Servo.

Figure 9-3 Processo de Tuning

Perform the Tuning-Less function

Response acceptable

Perform Load Inertia Identification function

Perform the One-Parameter Auto-Tuning function

Results acceptable

Use the Auto-Tuning/Manual-Tuning Tools

Results acceptable

No

v

Perform the Manual Tuning function

@ E necessario realizar novamente a operacdo de tuning se o motor tiver sido
desmontado ou se o dispositivo de carga tiver sido trocado.

IMPORTANT
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9.1.4 Precaucoes antes do Tuning

= Antes de realizar a operagao de Tuning, certifique-se de que a fungao
de limite esta disponivel.

= Antes de executar a operacao de Tuning, certifique-se de que uma
parada de emergéncia possa ser efetuada a qualquer momento.

= Antes de realizar o Tuning, vocé deve definir o limite de torque de acordo
WARNING com a condicdo atual.

= Nunca toque nas pecas moveis da maquina durante a operagdo de Tuning.

9.2 Modos de Tuning
9.2.1 Tuning-Less

Descricdo da funcao

A Tuning-Less executa o Auto-Tuning para obter uma resposta estavel, independentemente do tipo
de maquina ou das alteracdes na carga. O auto-tuning ¢ iniciado quando o Servo esta LIGADO.

A fung¢io Tuning-Less usa um modulo de ajuste de pardmetros de auto-tuning que atualiza os pardmetros
do loop de posicdo e do loop de velocidade em tempo real com base no estado operacional do servo
(posigao, velocidade, corrente). AFigure 9-4 mostra o diagrama de blocos no modo Tuning-Less.

Autotune parameters ]
adjustment

:

Torque loop
/ TSpeed

/ T Current
Drive Encoder

Figure 9-4 Diagrama de blocos no modo Tuning-Less

J

Position
Host reference "
Controller Position loop

¥ Tm

Ao usar a fun¢io Tuning-Less, os pardmetros a seguir s3o ajustados automaticamente.

Parametro Meétodo de ajuste
Ganho do Loop de Velocidade Auto-tuning
Tempo Total do Loop de Velocidade Auto-tuning
Ganho do Loop de Posicao Auto-tuning
Tempo de Filtro de Comando de Torque Auto-tuning
Porcentagem de Inércia da Carga Auto-tuning

OBSERVACAO: Os pardmetros nio serdo alterados automaticamente na funcio Tuning-Less.
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Caso de aplicacéo

e Se aplica a situagdes que ndo excedam 30 vezes o momento de inércia da carga.

e Aplicado para qualquer velocidade de rotagao.

Parametros Relevantes

para Tuning-Less.

A . - . Quando P
Parametro | Configuragdo | Significado habilitado Classificagao
Pn100.0 1 [Padréo] Programe 0 Modo de Tuning Apobs reiniciar Funcéo

Restricoes de Aplicacdao

As seguintes fungdes ou aplicagdes ndo estdo disponiveis na fun¢do Tuning-Less:

e O botdo de ganho esta desativado.

e O botdo P/PI esta desativado.

e O feedback de velocidade que usa a velocidade observada esta desativado.
e A compensacgdo de torque da carga esta desativada.

e A Func@o de Controle de Seguimento de Modelo esta desativada.

9.2.2 One-Parameter Auto-Tuning

Descricao da funcao

Esta func@o de tuning é semelhante a fungdo Tuning-Less, que usa um modulo de Auto-tune de
parametros que atualiza o loop de posi¢do e os parametros do loop de velocidade em tempo real,

com base no estado operacional do servo (posicdo, velocidade, corrente).

Somente o pardmetro Pn101 (Rigidez do Servo) precisa ser definido na funcdo do Auto-tune de
Um-Parametro (One-Parameter Auto-Tuning), e a Figure 9-5 mostra seu diagrama de blocos.

Figure 9-5 Diagrama de blocos One-Parameter Auto-Tuning

\ Pn100.0 \

\ Pn101 \ \ Pn106

y y

Autotune parameters
adjustment

e

Position J

Host reference .
Controller Position loop

/ TPosition

«——
<—

Torque (00D
/ Current

Motor

Drive

Encoder

Antes de executar o One-Parameter Auto-Tuning, vocé precisa definir manualmente os seguintes parametros:
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Paradmetro | Nome

Descricao

Porcentagem de

Pn106 Inércia da Carga

O ajuste adequado da Porcentagem de Inércia de Carga é um
pré-requisito para 0 One-Parameter Auto-Tuning para obter
um melhor desempenho do servo.

Vocé mesmo pode calcular a porcentagem de inércia da carga
(dificil e complexa), ou pode obté-la com a funcéo de utilidade
Fn009 ou com o ABView. Vocé pode modificar diretamente
o0s parametros pelo controlador host.

Selec¢do de

Pn100.3 A
Suavizacdo

Selecione um método de suavizacdo de acordo com seus

requisitos e aplicacéo.

e [0] Padréo: Tempo de posicionamento curto, mas propenso
a erro de comando (overshoot).

® [1] Estavel: Posicionamento estavel, mas tempo de
posicionamento longo.

A

Positioning point

Pn101 Rigidez do servo

A Rigidez do Servo determina a caracteristica de resposta
do loop de posicao ou do loop de velocidade.

O desempenho pode ser melhorado aumentando a rigidez
do servo e reduzindo-a se ocorrer uma vibracao.

A figura abaixo mostra a resposta do passo da velocidade
para diferentes quantidades de rigidez do servo:

High
rigidity

Low
rigidity

\/

Ao usar a funcio de One-Parameter Auto-Tuning, os seguintes pardmetros sdo ajustados automaticamente.

Parametro Meétodo de ajuste
Ganho do Loop de Velocidade Auto-tuning
Tempo Total do Loop de Velocidade Auto-tuning
Ganho do Loop de Posicao Auto-tuning
Tempo de Filtro de Comando de Torque Auto-tuning

OBSERVACAO: Os pardmetros nio serdo alterados automaticamente na funcio Tuning-Less.

Versdao do documento: V1.023
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Em comparacao com a fun¢ao Tuning-Less, ha alguns recursos abaixo no One-Parameter Auto-Tuning:

e O Tuning baseado em uma porcentagem de inércia de carga adequada pode obter um melhor
desempenho do servo.

e A configuragio da rigidez do servo pode ser aplicada a mais condigdes de operagao.

Caso de aplicacao

e Aplica-se em situagdes de mais de 50 vezes o momento de inércia da carga.

e Aplicado para qualquer velocidade de rotacao.

Parametros Relevantes

Parametro | Configuracdo | Significado gﬁiﬂ?a%o Classificagao

Defina 0 Modo de Tuning como
Pn100.0 3 One-Parameter Auto-Tuning.

Defina o método de suavizacao
0 em One-Parameter Auto-Tuning

~ Ap0s reiniciar Funcé
como padrao. POS TeInicla ungao

Pn100.3 - - -
Defina 0 método de suavizacdo
1 em One-Parameter Auto-Tuning
como Estavel.
Pn101 - Rigidez do servo Imediatamente | Ajuste
Pn106 - Porcentagem de Inércia da Carga Imediatamente | Ajuste

Restricoes de Aplicacao

As seguintes fungdes ou aplicagdes ndo estdo disponiveis na fun¢do de One-Parameter Auto-Tuning:

e O botdo de ganho esta desativado.

e A Funcfo de Controle de Seguimento de Modelo esta desativada.

9.2.3 Tuning Manual

Descricédo da funcio

No Tuning Manual, vocé precisa ajustar manualmente os parametros de ganho sem usar o moédulo de
ajuste do pardmetro de auto-tuning, até que o Servo obtenha o desempenho desejado. Figure 9-6 mostra o
diagrama de blocos no Tuning Manual.

Figure 9-6 Diagrama de blocos no Tuning Manual.

‘ Adjust parameter manually ‘

;
. S

Servo gain parameters

/ Motor
f
Co:é)rf)tller reference Position loop Speed loop Torque loop
/ TPosition / ISpeed / TCurrent
Drive Encoder

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 9-7



Manual do usuario Servodrive ABD

E necessério ajustar os parametros de controle de trés loops do Servo de dentro para fora, ou seja, a
sequéncia de ajuste ¢ Loop de — Loop de |Velocidade| — |L00p de posig:§10|. Além disso, para
atender a estabilidade, a configuracdo da largura de banda deve ser a maior no loop de torque, o loop
de velocidade ¢ o segundo ¢ o loop de posi¢do ¢ o menor.

Os parametros a seguir precisam ser ajustados em cada loop ao realizar o Tuning Manual.

e Loop de torque (Modo de controle de torque)

- Tempo do filtro de referéncia de torque (Tf):
O filtro de referéncia de torque remove a banda de torque de alta frequéncia, o que pode reduzir
efetivamente a oscila¢do de torque da saida do motor, eliminar o ruido do sinal e reduzir o
aumento de temperatura no motor.

Quanto maior o Tempo do Filtro de Referéncia de Torque, melhor o efeito de filtragem na referéncia
de torque. No entanto, quanto maior o atraso de fase, mais lenta a resposta de torque. Portanto, o menor
valor aceitavel deve ser programado para obter uma largura de banda de loop de torque maior no tuning,.

e Loop de velocidade (Modo de Controle de Velocidade)

- Parametro Relevante no Loop de Torque (Tf)

- Porcentagem de Inércia de Carga (JL)
O ajuste adequado da Porcentagem de Inércia da Carga é um pré-requisito para que o Tuning
obtenha um melhor desempenho no Servo.
Vocé mesmo pode calcular a porcentagem de inércia da carga (dificil e complexa), ou pode obté-la
com a fun¢do de utilidade Fn009 ou com o ABView. Vocé€ pode modificar diretamente os
parémetros pelo controlador host.

- Ganho do Loop de Velocidade (Kv), Tempo Total do Loop de Velocidade (Ti)

O loop de velocidade ¢é controlado usando um Controlador Proporcional-Integral que contém o
Ganho do Loop de Velocidade e Tempo Total do Loop de Velocidade. Ambos definem a largura
de banda do loop de velocidade e o desempenho de resposta a variagdo da carga do Servo.

Em geral, se voc€ puder aumentar a configuracdo do Ganho do Loop de Velocidade, a largura de
banda do loop de velocidade serd aumentada e o desempenho de reposta a variagdo da carga sera
melhor. E se voc€ puder diminuir a configuracdo do Tempo de Integragdo do Loop de Velocidade,
a agdo total sera mais forte, a largura de banda do loop de velocidade sera aumentada e o
desempenho de reposta a variagdo da carga sera melhor. Além disso, o acionamento integral pode
reduzir o erro de estado estacionario para zero.

ATable 9-2 lista varios métodos de ajuste comumente usados com base nas caracteristicas da resposta
dos passos de velocidade.

Table 9-2 Exemplo de ajuste no loop de velocidade

Curva de resposta Descricao Método de ajuste
A
AN Reduza adequadamente
7”‘,,“7""\#'\&\%&#" A Iargurg de banda do loop 3/32221233 (In_uogﬂr(rjl(énte
/ de velocidade esté alta 0 Tempo de Integracio
fﬂ‘s do Loop de Velocidade.
A
VAN I Aumente adequadamente
/ A taxa de suavizacao do loop o Temno Total do Loo
/ de velocidade esta baixa de Velgcidade P
/’
A
A — Ocorreu um erro de Estado | Koxl22 adeduadamente
/ Estacionario de Velgcidade P

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 9-8
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Curva de resposta Descricao Meétodo de ajuste
Aumente adequadamente
— A largura de banda do loop de 0 Ganho do Loop de

Velocidade ou diminua
0 Tempo total do Loop
/ de Velocidade.

velocidade esta baixa

Recomenda-se aumentar o Ganho do Loop de Velocidade e diminuir o Tempo Total do Loop de Velocidade
para obter uma largura de banda maior do loop de velocidade.

e Loop de posigdo (Modo de controle de posi¢ao)

- Parametros relevantes no loop de velocidade (Kv, Ti, Tfe JL)
- Ganho do Loop de Posicdo (Kp)
O loop de posi¢ao é controlado usando um Controlador Proporcional que contém s6 o Ganho
do Loop de Posicao. Este parametro determina a largura de banda do loop de posi¢do. Se vocé
aumentar o Ganho do loop de posicdo, a largura de banda do loop de posigdo serd aumentada
e o desempenho de reposta a variacdo da carga sera melhor. No entanto, podem ocorrer erros
de comando (overshoot) e vibragdes no referenciamento de posicao.
Recomenda-se ajustar o Ganho do Loop de Posigdo para um quarto do Ganho do Loop de Velocidade,
e executar os ajustes apropriados com base nele.

Caso de aplicacido

e Aplica-se em situagdes de mais de 50 vezes o momento de inércia da carga.

e Aplicado para qualquer velocidade de rotag@o.

Pardmetros Relevantes

R . - . Quando e
Parametro | Configuracao | Significado habilitado Classificagao
Pn100.0 5 [Padréo] Programe © Modo de Tuning Ap0s reiniciar Funcéo
como Tuning Manual.

Pn102/Pn107 | - Ganho do Loop de Velocidade Imediatamente | Ajuste

Pn103/Pn108 | - Tempo T_otal do Loop Imediatamente | Ajuste
de Velocidade

Pn104/Pn109 | - Ganho do Loop de Posi¢ao Imediatamente | Ajuste

Pn105/Pn110 | - Tempo de Filtro de Comando Imediatamente | Ajuste
de Torque

Pn106 - Porcentagem de Inércia Imediatamente | Ajuste
da Carga

OBSERVACAO: as configuracdes de Pn107 a Pn110 sdo eficazes apds a mudanca de ganho.

Versdao do documento: V1.023
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9.3 Ferramentas de Tuning

Ha uma ferramenta de auto-tuning e uma ferramenta de tuning manual nas Ferramentas de Tuning.
Ao usar uma ferramenta de Tuning, o Drive executara as referéncias de posi¢do geradas internamente,
a Figure 9-5 mostra o diagrama de blocos ao usar de uma ferramenta de Tuning.

Figure 9-7 Diagrama de blocos usando uma ferramenta de Tuning
Settings

‘ Load Inertia Percentage ‘

;

4—
(G Internal adjustment
Generator —
/ / Motor
Positon loo Speed loo Torque 100p
Positon P P P q P
reference / /
Position Speed Current
Drive Encoder

O gerador de referéncia planeja uma referéncia de posigéo apropriada de acordo com os ajustes
do parametro relevante.

Como a fungdo de limite ndo esta disponivel ao usar as ferramentas
de Tuning, certifique-se de que as pecas moveis tenham deslocamento
suficiente no curso de movimento planejado.

WARNING planel

Versiao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil
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9.3.1 Ferramenta de Auto-Tuning

Descricdo da funcido

Com a ferramenta de Auto-Tuning, o gerador de referéncia pode planejar a curva de posi¢do e gerar uma
referéncia de posi¢do como entradas para o loop de posi¢ao.

Existem dois padroes de operagdo (POSO0 e POS1), que podem ser configurados respectivamente em seus
parametros relevantes. AFigure 9-8 mostra um exemplo de diagrama de temporizag@o da velocidade da
posi¢do na operacao de PJOG.

Figure 9-8 Diagrama de temporizagio da Velocidade e Posi¢do

Stop Time
- >
Position .
:
1
Rotations !
1
i i Stop Time %
1 -
: [
1
1
Speed # POSO i POSI
Maximun*:n Speed

O drive ira operar o motor repetidamente de acordo com as configuragdes de parametro dos dois padrdes

de operagdo até que o Tuning seja concluido. E possivel definir os parametros Pn164 e Pn168 para um valor
negativo para retroceder o motor, de modo que haja quatro formas de operagio do Jogging Programado,
como mostrado na Figure 9-9.

Figure 9-9 Operagéo usando a ferramenta de Auto-Tuning

Round trip in Round trip in
positive direction negative direction
Speed Speed
» A .
» »
Movement in Movement in
Positive direction negative direction

SpeedT

Vocé deve configurar as Rotagdes (Pn164 e Pn168) e a Velocidade Max. (Pn165 e Pn169) para um
valor adequado. Se as rota¢des forem muito pequenas ou a velocidade maxima for definida muito alta,
¢ possivel que a velocidade méaxima definida ndo possa ser atingida. Neste caso, ¢ necessario aumentar
as rotac¢des ou diminuir a velocidade maxima.

\ 4

SpeeT

Use a ferramenta de Auto-Tuning conforme mostrado na Figure 9-10

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 9-11
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Figure 9-10 Grafico do fluxoda ferramenta de Auto-Tuning

Load Inertia
Percentage

Set parameters for

reference generator

Check and confirm the
safety of the motion
Use the Auto-Tuning Tool
Result of execution
Success Faulure

Execute again Yes

No

Write
parameters

Os parametros a seguir sdo ajustados automaticamente ao usar a ferramenta de auto-tuning.

Parametro Meétodo de ajuste Gravar em
Ganho do Loop de Velocidade Auto-tuning Pn102
Tempo Total do Loop .

de Velocidade Auto-tuning Pn103
Ganho do Loop de Posigao Auto-tuning Pn104
Tempo de Filtro de Comando Auto-tuning PN105

de Torque

»  Os parametros ndo podem ser alterados automaticamente ao usar
a ferramenta de auto-tuning.

= E necessario escolher se deseja salvar (gravar) os pardmetros no drive.,
CAUTION Se escolher salvar, os parametros serdo alterados, mas estarao
disponiveis apenas para a fungdo de Tuning Manual.

Caso de aplicacdo

e Aplicado para equipamentos de rigidez alta (até 20 vezes o momento de inércia da carga).
e Aplicado para equipamentos de rigidez baixa (até 10 vezes o momento de inércia da carga).

e O numero de rotagdes ¢ maior que 1 rotacdo e a velocidade de rotagdo ¢ maior que 100 rpm.

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 9-12
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Pardmetros Relevantes

Parametro | Configuracdo | Descrigdo }?;)aiﬁfa(:io Classificagao
Pn106 - Porcentagem de Inércia da Carga | Imediatamente | Ajuste
Pn164 - Giros para PJOGO Imediatamente | Ajuste
Pn165 - Velocidade maxima para PJOGO Imediatamente | Ajuste
Pnl167 - Tempo de parada para PJOGO Imediatamente | Ajuste
Pn168 - Giros para PJOG1 Imediatamente | Ajuste
Pn169 - Velocidade maxima para PJOG1 Imediatamente | Ajuste
Pn171 - Tempo de parada para PJOG1 Imediatamente | Ajuste

Restricoes de Aplicacao

Vocé pode usar a funggo de supressdo automatica de vibragdo ao usar a ferramenta de auto-tuning.
Para obter detalhes, consulte a se¢do 9.6.4 Supressio Automatica de Vibracio.

As seguintes fungdes ou aplicacdes ndo estdo disponiveis ao usar a ferramenta de auto-tuning:

O botdo de ganho esta desativado.

A Funcéo de Controle de Seguimento de Modelo esta desativada.

O filtro de entalhe esta desativado.

A Supressio de vibragdo esta desativada.

A Supressio de Oscilagdo da Carga esta desativada.

A

CAUTION

A ferramenta de auto-tuning ndo esta disponivel no controle do loop
totalmente fechado.

Procedimento de operacdo: Use o Painel de Operacido do Drive

A seguir estdo os passos para usar a ferramenta de auto-tuning.

Etapa1l Pressione a tecla [M] vérias vezes para selecionar o0 Modo de Funcéo de Utilidade.

Etapa 2 Pressione a tecla [A ] ou [ V] para selecionar o nimero da fungdo Fn017.

Versdao do documento: V1.023
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Etapa 3 Pressione a tecla [ €] e o Painel de Operag@o ¢ exibido como mostrado abaixo.

Lit for that the adaptive
notch filter is enabled

Etapa4 Pressione a tecla [M] para executar essa operagéo e a tela do Painel de Operagéo, como mostrado abaixo.

Lit for that the last 3 digits
are position loop gain.

Lit for that the automatic The last 3 digits are
vibration suppression is enabled the gain value.

Lit for that the last 3 digits
are speed loop gain.

Etapa 5 Quando esta operagdo for concluida, o Painel de Operacéo exibira o resultado da execugéo.
Succeeded Failure

Etapa 6 Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn017.

Procedimento de operacdo: Uso do ABView

Usando a Ferramenta de auto-tuning, o drive pode executar automaticamente a operacao
de deslocamento de ida e volta (avango e ré) para ajustar as caracteristicas da maquina.

Etapal Selecione Ajuste — Ferramentas de Tuning — Ferramenta de Auto-Tuning na barra de menus
das janelas principais do ABView.

Functions Parameters Monitor Advance

Device

Auto-Tuning | ouertravel
Tool

P/N OT

Manual-Tuning

L ﬂﬁjﬂ Tool
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Etapa 2 Leia e siga as precaugdes na caixa de avisos e, em seguida, cliqgue em OK.
Parameter Auto-Tuning Tool

A

Parameter Auto-Tuning refers to the internal position command given by the servo, and the gain parameter is automatically
adjusted during the running process to achieve better performance of the servo system. This function is not available for
torque control mode.

Precautions:
1. Please carry out a safety check on the mechanical running part

When the operation button is pressed, the motor will run according to the planned position curve, Please make sure that
there is no danger when performing servo operation.

2. Range of motion

When the operation button is pressed, the motor will run the specified number of turns (POS0] in the specified direction and
then run POS1, and continue running until the end of the tuning process or press the stop button.

3. Disable forward signal (P-OT) / disable reverse signal (N-OT) to be disabled

When the program JOG is executed, the forward-forward (P-OT)/finhibit-reverse (N-OT) signal should be set to be invalid.
Even if the servo motor receives the P-OT/N-OT signal, the motor will not stop running. When performing this operation,
carefully check the operating status and position of the motor.

4. Emergency stop operation
In an emergency, you can stop the motor by pressing the stop button.

Etapa3 A janela Ferramenta de Auto-Tuning seré exibida na Area da tela da Fung&o.

Etapa4 Clique em Detectar para executar a fungéo de Identificacio de inércia de carga, se necessério.
Para obter detalhes, consulte a se¢d0 9.7.1 .

<

<

Parameter
Settings

Running Tuning

Save Parameter | POS1

LOAD INERTIA

PJOGO Curve

SETTINGS

POSO

Pnl64 PJOGO Rotation N... 5 rev  Range: -50 ~ 50
Pn165 PJOGO Rotation S... | 1000 rpm  Range: 100 ~ 3000
Pn167 PJOGO Stop Time | 1000 ms  Range: 100 ~ 10000

Pn168 PJOG1 Rotation N... | .5 rev Range: -30 ~ 50
Pn169 PJOG1 Rotation S.. | 1000 rpm  Range: 100 ~ 3000
Pnl71 PJOG1 Stop Time 1000 ms Range: 100 ~ 10000
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Etapa 5 Defina os pardmetros relevantes para os padrdes de operagdo POSO e POS1.

SETTINGS

POSso

Pnl64 PJOGO Rotation N.l 5 rev
Pnl165 PJOGO Rotation 5.4 | 1000 rpm
Pnl67 PJOGO Stop Time 1000 ms
POS1

Pnl68& PJOG1 Rotation N{. .5 rev
Pnl69 PJOG1 Rotation 5.4 1000 rpm
Pnl71 PJOG1 Stop Time 1000 mis

Range: -30 ~ 50

Range: 100 ~ 3000

Range: 100 ~ 10000

Range: -30 ~ 50

Range: 100 ~ 3000

Range: 100 ~ 10000

o Numero de Rotacdes: Defina os numeros de rotagdes com os quais 0 motor funcionara no padréo
de operacdo POSO ou POS1.

e Velocidade de rotacéo: Programe a velocidade de funcionamento do motor para o padréo de operagdo
POS0 ou POSI.

e Tempo de Parada: Programe o tempo de retencéo quando o motor parar de rodar no padrao
de operacdo POSO ou POSI1 e, logo, muda para o outro padrdo de operagao.

Etapa 6 Clique em Aplicar para concluir as configuracdes.

Etapa 7 Clique em Running Tuning.

Parameter

Settings

<

Running Tuning

<

Save Parameter

LOAD INERTIA

SETTINGS

POSO
Pnl64 PJOGO Rotation N..
Pnl65 PJOGO Rotation S...

Pn167 PJOGO Stop Time

POS1
Pnl68 PJOG1 Rotation N...
Pnl69 PJOGL Rotation S...

Pnl71 PJOG1 Stop Time

5 rev
1000 pm
1000 ms
5 rev
1000 rpm
1000 ms

Apply

Range :
Range :

Range:

Range :
Range:

Range:

-50

100

100

-50

100

100

50

3000

10000

50

10000
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Etapa 8 A janela exibird as preparacdes antes de executar o ajuste.

Parameter
Settings

<

Running Tuning

<

Save Parameter

A configuracdo serd gravada automaticamente no drive ap0s vocé marcar ou desmarcar a op¢ao

+/ Online Vikration Suppression

.
Servo Off -l

Run

Speed Loop

Pasition Loop

Motch Filter

Vibration Suppression Filter

de Supressdo de vibracéo online.

Etapa9 Clique em Servo Ligado / Servo Desligado para fornecer energia ao motor.

Parameter
Settings

<

Running Tuning

<

Save Parameter

+ Online Vibration Suppression

Servo Off -l Run

Speed Loaop

Pasition Loop

Motch Filter

Vibration Suppression Filter

Etapa10 Cligue em Rodar (Run).

Parameter
Settings

"

Running Tuning

<

Save Parameter

+' Online Vibration Suppression

Servo On Run

Speed Loop

Pasition Loop

Motch Filter

Vibration Suppression Filter

Versiao do documento: V1.023
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Etapa 11 O motor serd operado entre os padrdes de operagdo POSO e POSL1.

+' Online Vibration Suppression

Parameter RUN

Settings
o oo e

Running Tuning
U Pasition Loop .

Motch Filter

Save Parameter

Vibration Suppression Filter

Etapa 12 Clique em OK quando a fun¢io da Ferramenta de Auto-Tuning estiver concluida.
Parameter Auto-Tuning Tool

o Tuning End

Etapa 13 Clique em Salvar parémetro.

| Online Vibration Suppression

Servo Off Run

Parameter
Settings

<

Speed Loo
Running Tuning P P

U Position Loop

Motch Filter

Save Parameter

Vibration Suppression Filter

Etapa 14 Verifigue 0 RESULTADO e clique em Salvar, as configura¢des dos pardmetros serdo gravadas
no drive automaticamente.

RESULT

Para.meter Current Value  Setting Value  Unit
Settings
Pnl02 Speed Loop Gain 500 1658 rad/s
@ Pnl03 Speed Loop Integral Time 125 37 0.1ms
Pnl04 Position Loop Gain 40 255 1/s
Pnl05 Torgque Reference Filter Time Constant 50 10 0.01ms
Running Tuning Pnl173 Vibration Suppression Frequency at Intermediate-Frequency 2000 2000 Hz
Pnl81 Metch Filter Frequency 1 5000 5000 Hz
Pnl84 Notch Filter Frequency 2 5000 5000 Hz
@ Pn187 Notch Filter Frequency 3 5000 5000 Hz

Save

Save Parameter
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9.3.2 Ferramenta de Tuning Manual

Usando a ferramenta de Tuning Manual, voc€ definira os pardmetros de ganho do Servo novamente de
acordo com os graficos em forma de onda dos dados (realimentag@o de velocidade, ajuste de velocidade,
feedback e configuragio de posigdo), até que o desempenho do servo atenda aos requisitos.

Etapa1 Selecione Ajuste — Ferramentas de Ajuste — Ferramenta de Tuning Manual na Barra de menus
das janelas principais do ABView.

Advance

Tuning

Tools ~

Load Inertia v 1
Identification

| ‘m s
AutgrTuning  gyertravel

B/N OT

Manual-Tuning
Tool

Etapa2 A janela Ferramenta de Tuning manual sera exibida na Area da Tela de Fungéo.

4 TestCommandWave - n ) ) ~ e
TestCommand... | Position Slop + Servo Off I Tip Paint Ruler i FO Lih Q

4 TestParameters
TravelDistance(... | 10000 Speed Feedback Speed Setting Position Feedback Position Setting

RepeatTimes 1
StopTime{ms) 1]
Speed(rpm) 100
One-Way Move

4 Servo Parameters
Speed Loop Gain | 500
Speed Loop Int. | 123
Paosition Loop.. | 40
Torgue Referen... 50
Moment of Ine... | 0
Speed Feedfor... |0
Speed Feedfor... |0
Torque Feedfor...| 0

0

Speed Measure...

4 XAxis
X Min, 0
K Max. 100
4 LeftAxis
SampleType Speed -
Color s
¥ Min. 0
¥ Max. 100 -

50
Time [ms]

Etapa 3 Configura os pardmetros necessarios do Comando de Teste.

e Escolha Onda de Comando de Teste como Rampa de Posicio. O drive operard no método
de controle de posi¢do e a trajetdria do motor em movimento bidirecional e unidirecional,
como ¢ mostrado na figura abaixo. (Define Vezes de Repeti¢cdo como 2).
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Two-way One-way
movement movement

Travel Travel |
Distance Distance | |
”””” ! | Stop
| 3 ~ Time
b — Lt
Speed? Speedt o
=t -t

Os parametros relevantes na Rampa de posi¢ao sdo mostrados na tabela abaixo.

Parametro Faixa Descrigao

A distancia de deslocamento que o motor se move

AN com um comando.
Distancia de -9999999 a 9999999 - o .
Deslocamento Os valores positivo e negativo indicam o sentido
de rotacdo.
Vezes de Repeticdo | 1a10 O numero de vezes que o comando foi executado.

Programa o tempo de reten¢do quando o motor

Tempo de Parada 0a 32767
para de rodar.

A velocidade do motor quando o comando

Velocidade 0 a 3000 ,

¢ executado.
Movimento ) Esta opcdo que indica que o motor esta rodando
Unidirecional em movimento unidirecional.

e Escolha Testar Onda de Comando como Seno de Posi¢ao,0 drive ira operar no método de
controle de posicdo e a trajetoria do motor em movimento bidirecional e em movimento unidirecional
¢ mostrada na figura abaixo. (Define Vezes de Repeti¢ao como 2)

1l

/|

Two-way One-way //
movement movement / |
Travel 4 Travel 4 /
Distance Distance //
/ |

/ | Stop

e . Time

t >t

Os parametros relevantes no Seno de Posi¢ao sdo mostrados na tabela abaixo.
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Parametro Faixa Descricao

As distancias de deslocamento que o motor
istanci cumpre em um comando.

Distancia de -9999999 a 9999999 P - o _

Deslocamento Os valores positivo e negativo indicam o sentido
de rotacéo.

Vezes de Repeticdo | 1a10 O numero de vezes que o comando foi executado.

Tempo de Parada 0232767 Programa o tempo de reten¢do quando o motor
para de rodar.

Frequéncia 1250 O nuimero de ciclos que o comando completa
em 1 segundo.

Movimento ) Esta opcéo que indica que o motor esta rodando

Unidirecional em movimento unidirecional.

Escolha Testar Onda de Comando como Posi¢ao Gradativa. O drive funcionara no método de
controle de posigdo e a trajetéria do motor em movimento bidirecional e unidirecional é mostrada
na figura abaixo. (Define Vezes de Repeticao como 2)

Two-way
movement

One-way
movement

Travel
Distance A

Travel
Distance A

Os parametros relevantes na Posicdo Gradativa sdo mostrados na tabela abaixo.

Paradmetro Faixa Descricao
As distancias de deslocamento que o0 motor
istanci cumpre em um comando.
Distancia de -9999999 a 9999999 P - o .
Deslocamento Os valores positivo e negativo indicam o sentido
de rotacéo.
Vezes de Repeticdo | 1a 10 O numero de vezes que o comando foi executado.
Tempo de Parada 0232767 Programa o tempo de retencdo quando o motor
para de rodar.
Tempo gradativo 1a32767 O tempo para executar um comando.
Movimento ) Esta opcdo que indica que o motor esta rodando
Unidirecional em movimento unidirecional.

Escolha Testar Onda de Comando como Trapezoide de Velocidade. O drive operara no método
de controle de posi¢do e a trajetdria do motor em movimento bidirecional e unidirecional ¢ mostrada
na figura abaixo. (Define Vezes de Repeticao como 2).
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Two-way
movement

Speed

Speed
p

One-way
movement

Stop

t

\J

Os parametros relevantes no Trapezoide de Velocidade sdo mostrados na tabela a seguir.

Parametro Faixa Descricao
As distancias de deslocamento que o motor
istanci cumpre em um comando.
Distancia de -9999999 a 9999999 P - . .
Deslocamento Os valores positivo e negativo indicam o sentido
de rotacdo.
Vezes de Repeticdo | 1a10 O numero de vezes que o comando foi executado.
Tempo de Parada 0232767 Programa o tempo de retengdo quando o motor
para de rodar.
Velocidade 02 3000 A velocidade do motor quando o comando
é executado.
Aceleragio 1 2 65535 A aceleracdo do motor quando o comando
é executado.
Movimento ) Esta opcdo que indica que o motor esta rodando
Unidirecional em movimento unidirecional.

Etapa4 Defina os pardmetros necessarios para os dados coletados.
e g - | Y IR ... o [ ot e BB @ X

Select the object for
the data collected.

Left Awis

Right Axis

¢ Eixo X: Indica tempo.

e Eixo esquerdo: Selecione Tipo de Amostra como Velocidade ou Posicio.
Esta selecdo afetara o Tipo de Amostra do Eixo Direito.
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e Eixo direito: Selecione Tipo de Amostra como Nenhum, Velocidade, Posicio, ou Offset.
A configuragdo Offset indica o desvio do tipo de amostra (velocidade ou posi¢ao) selecionado
pelo eixo esquerdo.

Etapa5 Defina os pardmetros necessarios para o Ganho do Servo.

Set the common- dick More Parameters to
used gain parameters set the details parameters

Lptad Letting Pintrios Porddad

Os parametros que podem ser usados sdo mostrados na Table 9-3

Table 9-3 Os parametros que podem ser usados

Tipo Parametro | Nome Faixa Unidade Padrao Qua.r}do
habilitado
Pn102 Ganho d(.) Loop 1 a 10000 rad/s 500 Imediatamente
de Velocidade
Pn103 Tempo Total d_o 1 a 5000 0,1 ms 125 Imediatamente
Loop de Velocidade
Pn104 Ganho_ d? Loop 0a 1000 1/s 40 Imediatamente
de Posicao
Pn105 Tempo de Filtro de 0 a 2500 0,01 ms 50 Imediatamente
Comando de Torque
Pn106 Po,r ce_ntagem de 0 a 9999 % 0 Imediatamente
Inércia da Carga
Ganho
Pn107 Ganho do Segundo 1 a 10000 rad/s 250 Imediatamente

Loop de Velocidade

Tempo Total do
Pn108 Segundo Loop 1a 5000 0,1 ms 200 Imediatamente
de Velocidade

Pn109 Ganho do Se_glfndo 0a 1000 1/s 40 Imediatamente
Loop de Posigdo
Tempo de Filtragem

Pn110 de Referéncia do 0 a 2500 0,01 ms 100 Imediatamente

Segundo Torque
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Tipo

Paradmetro

Nome

Faixa

Unidade

Padrao

Quando
habilitado

Pnl16

Modo de Switch
P/PI

0a4

Apobs reiniciar

Pn117

Limite (Threshold)
de Referéncia de
Torque para Switch
P/PI

0a300

200

%

Imediatamente

Pn118

Limite (Threshold)
do Contador de
Desvio para Switch
P/PI

0 a 10000

1 pulso

Imediatamente

Pn119

Limite (Threshold)
de Referéncia de
Aceleracdo para
Switch P/PI

0 a 3000

10 rpm/s

Imediatamente

Pn120

Limite (Threshold)
de Referéncia de
Velocidade para
Switch P/PI

0 a 10000

rpm

Imediatamente

Pn121

Modo de Switch
de Ganho

0al0

Apobs reiniciar

Pn122

Tempo de Atraso
para Switch
de Ganho

0 a 20000

0,1ms

Imediatamente

Pn123

Limite (Threshold)
para Switch
de Ganho

0 a 20000

Imediatamente

Pnl124

Limite (Threshold)
de Velocidade para
Switch de Ganho

0 a 2000

rpm

Imediatamente

Pn125

Tempo da Rampa
de Switch de Ganho
do Loop de posicdo

0 a 20000

0,1ms

Imediatamente

Pn126

Histerese de Switch
de Ganho

0 a 20000

Imediatamente

Feedforward
e Supressdo
de Vibragéo

Pn005

Selecbes de Funcéo
de Aplicacdo 5

00d0 a 33d3

00d0

Pn005.0

Método de
Feedforward de
Torque Interno

0a3

Pn005.1

Método de
Controle Local

dad

Pn005.2

Método de
Feedforward
de Torque

0a3

Pn005.3

Método de
Feedforward
de Velocidade

0a3

Apos reiniciar
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Tipo

Paradmetro

Nome

Faixa

Unidade

Padrao

Quando
habilitado

Pn112

Feedforward
(previsor) de
Velocidade

0a100

%

Imediatamente

Pn113

Tempo do Filtro
do Feedforward
de Velocidade

0a 640

0,1 ms

Imediatamente

Pn114

Feedforward
(previsor) de
Torque

0a100

%

Imediatamente

Pn115

Tempo de Filtragem
do Feedforward
de Torque

0a 640

0,1 ms

Imediatamente

Pn150

Controle de
Seguimento
de Modelo

0000 a 0002

0000

Pn150.0

Selec¢do do Controle
de Seguimento
de Modelo

0az2

Apobs reiniciar

Pn151

Ganho do Controle
de Seguimento
de Modelo

10 a 1000

1/s

50

Imediatamente

Pn152

Correc¢do de Ganho
do Controle

de Seguimento

de Modelo

20 a 500

%

100

Imediatamente

Pn153

Feedforward
de Velocidade
no Controle

de Seguimento
de Modelo

0a200

%

100

Imediatamente

Pn154

Torque de
Feedforward
no Controle

de Seguimento
de Modelo

0a200

%

100

Imediatamente

Pn155

Frequéncia de
Oscilacdo da Carga

50 a 500

0.1Hz

100

Imediatamente

Pn156

Tempo de Filtragem
para Supressdo de
Oscilacdo da Carga

2a500

0,1ms

10

Imediatamente

Pn157

Limite para
Supresséo de
Oscilacdo da Carga

0a 1000

rpm

100

Imediatamente

Pn173

Frequéncia do Filtro
de Supressdo
de Vibracdo

100 a 2000

Hz

2000

Imediatamente
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Tipo

Paradmetro

Nome

Faixa

Unidade

Padrao

Quando
habilitado

Pn174

Ajuste da Largura
de Banda do Filtro
de Supressdo

de Vibragdo

1a100

30

Imediatamente

Pnl75

Supressdo
de vibracéo

0a500

100

Imediatamente

Pnl76

Tempo de filtragem
de passe-baixo
para Supressdo

de Vibragdo

0as0

0,1 ms

Imediatamente

Pnl177

Tempo de Filtragem
de passe-alto

para Supressdo

de Vibragdo

0a 1000

0,1 ms

1000

Imediatamente

Pnl78

Suavizacdo do
Filtro de Supressdo
de Vibragéo

0a 500

100

Imediatamente

Pn181

Frequéncia do Filtro
de Entalhe 1

50 a 5000

Hz

5000

Imediatamente

Pn182

Profundidade do
Filtro de Entalhe 1

0a23

Imediatamente

Pn183

Largura do Filtro
de Entalhe 1

0als

Imediatamente

Pn184

Frequéncia do Filtro
de Entalhe 2

50 a 5000

Hz

5000

Imediatamente

Pn185

Profundidade do
Filtro de Entalhe 2

0a23

Imediatamente

Pn186

Largura do Filtro
de Entalhe 2

0als

Imediatamente

Pn187

Frequéncia do Filtro
de Entalhe 3

50 a 5000

Hz

5000

Imediatamente

Pn188

Profundidade do
Filtro de Entalhe 3

0a23

Imediatamente

Pn189

Largura do Filtro
de Entalhe 3

0als

Imediatamente

Outros

Pnl127

Filtro de Baixa
Velocidade

0a100

lcycle

Imediatamente

Pn130

Compensagdo de
Atrito Coulomb

0 a 3000

0,1%Tn

Imediatamente

Pn131

Banda Morta de
Velocidade para
Compensagdo de
Atrito Coulomb

0a100

rpm

Imediatamente

Pn132

Compensagao
de Atrito Viscoso

0 a 1000

0,1%Tn/1000rpm

Imediatamente
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. N . . - Quando
Tipo Pardmetro | Nome Faixa Unidade Padrdo habilitado

Tempo do Filtro

Pn135 de Velocidade 0 a 30000 0,01 ms 4 Imediatamente
do Encoder

Pn160 Compensacao de 0a100 % 0 Imediatamente
Torque de Carga
Ganho do

Pn16l Observador do 0 a 1000 Hz 200 Imediatamente
Torque de Carga
Selecdo da

Pn162 Velocidade 0al - 0 Apos reiniciar
de Feedback

Etapa 6 Clique em Servo Ligado / Servo Desligado para fornecer energia ao motor.

4 TestCommandWave

TravelDistance(... gL Speed Feedback Speed Setting Position Feedback

TestCommand...  Position Slop

4 TestParameters

RepeatTimes 1

Etapa 7 Cligque em para comecar a usar a Ferramenta de Tuning manual.

4 TestCommandWave - "
TesCommand... PosionSlop ~ senvo on Il

4 TestParameters

TravelDistance(... B} Speed Feedback Speed Setting Position Feedback

BamaztTinas

O motor ird rodar de acordo com os parametros configurados e realizara a coleta de dados.

Etapa 8 Quando a fungdo Ferramenta de Tuning Manual for concluida, o grafico de forma de onda do resultado
de dados é exibidos na janela.
A figura abaixo é um exemplo de resultados de coleta de dados com o comando Rampa de Posu;ao

4 Tes!cammandWa\re - I .
TestCommand...|Psiion i | | B i i i— 5o Of o pom | ier B B3 (E

4 TestParameters
TravelDistance(... [fgellel] Speed Feedback Speed Setting Position Feedback Position Setting
RepeatTimes 2

StopTime(ms) 0
Speed(rpm) 500
One-Way Move
4 Servo Parameters
Speed Loop Gain | 500
Speed Loop Int... | 125
Position Loop.. |40
Torque Referen... 5
Moment of Ine... | 0
Speed Feedfor... |0
Speed Feedfor... |0
Torque Feedfor... 0
o

Speed Measure...

“ XAxis
X Min. -3.78
X Max. 578.22

4 LeftAxis
SampleType Speed -
Color -~
¥ Min. -308.07

TravelDistance(cts)
Travel Distance Setting. Unit: cts. Range:
[-9999999,9999999].

300
Time [ms]

Etapa 9 Repita a configurago dos pardmetros e realize a coleta de dados até que o resultado atenda aos requisitos.
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Etapa10 Clique em Configuracdo de Pardmetros ap6s confirmar que os resultados alcangaram o desempenho

desejado e 0s parametros serdo gravados no drive.

4 TestCommandWave -

TestCommand... | Position Slop = More Parameters || Setting Parameters Servo Off I

4 TestParameters

TravelDistance(... JjElltlslsle] Speed Feedback Speed Setting Position Feed

9.4 Selecao da Velocidade de Feedback

O feedback de velocidade do encoder ¢ o resultado calculado que o drive 1€ do valor da posi¢ao do encoder
e a diferencia pelo tempo.

Dentro do drive ha um observador de velocidade para detectar a velocidade do motor em tempo real.
A velocidade detectada pode ser usada para monitoramento do controlador host ou como feedback
de velocidade do loop de velocidade.

No caso de baixa velocidade ou baixa resolug¢do do encoder, o método de diferenciagdo de posigdo em
relagdo ao tempo introduz um ruido grande. Vocé pode definir Pn162=1 para usar a velocidade observada
como a velocidade de feedback.

Além disso, voc€ pode aumentar a configuragdo do Pn161 para tornar a velocidade observada mais
proxima da velocidade real, mas é provavel que ocorra erro de comando (overshoot).

Quando

habilitado Classificagao

Parametro | Configuracdo | Significado

P16l ) Ganho do Observador do Torque Imediatamente | Ajuste
de Carga

u Utiliza a velocidade do encoder
0 [Padrac] como velocidade de feedback.
Pn162 Ap0s reiniciar Funcdo
Utiliza a velocidade observada
como a velocidade de feedback.

Se a configuragido padrdo do Pn162 for mantida, sera possivel utilizar um filtro passa-baixa para eliminar
o ruido e a banda de alta frequéncia; neste caso, o Tempo de Filtragem da Velocidade do Encoder (Pn135)
devera ser ajustado como valor adequado.

Ao aumentar a configuragdo de Pn135, o efeito de filtragem sera melhor e a velocidade de feedback
do encoder sera suave, mas o atraso de fase do feedback de velocidade também sera maior, o que pode
reduzir o desempenho do servo.

N . » . Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificacao
Pn135 ) Tempo do Filtro de Velocidade Imediatamente Ajuste

do Encoder
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9.5 Funcgdes de Ajuste Adicionais
9.5.1 Comutagao de ganho

Descricdo da funcao

A fungio de comutagio de ganho pode ser usada para o ajuste tuning. E necessario alternar entre os
parametros do primeiro ganho e o segundo ganho para a operagdo do Servo em um estagio especifico,
de modo que o desempenho geral do Sistema Servo possa alcangar o desempenho desejado.

Tome a Figure 9-11 como exemplo, o estagio de posi¢ao foca em desempenhos como oscilagdes de posigao

e rigidez posicional, enquanto o estagio em movimento foca no desempenho, como o erro de seguimento.

Neste caso, sdo necessarios dois grupos de pardmetros de ganho alternaveis para atender ao desempenho

do servo.

Figure 9-11 Exemplo de alternagdo de ganho
Position| 1st gain | 2nd gain | 1st gain | 2nd gain

S
/ \

Moving 'Positioning! Moving 'Positioning
stage stage stage stage

Os parametros do primeiro ganho e do segundo ganho s2o os seguintes.

Parametro Primeiro Ganho Segundo Ganho
Ganho do Loop de Velocidade Pn102 Pn107
Tempo Total do Loop de Velocidade Pn103 Pn108
Ganho do Loop de Posicao Pn104 Pn109
Tempo de Filtro de Comando de Torque | Pn105 Pn110

A Func@o de Alternagdo de ganho inclui duas configuragdes: uma ¢é a condig¢o para iniciar a alternagio
de ganho e a outra € qual processo para iniciar a alternagdo de ganho. Figure 9-12 mostra um diagrama de
temporizagdo para a alternagdo de ganho.

Figure 9-12 Diagrama de temporizagio de alternagdo de ganho

Delay Time for Gain Switch (Pn122)

Start the gain > < |
switching 4 i
1st gain 2nd gain 1st gain
Position Loop | Second Position Position Loop
Gain (Pn104) Loop Gain (Pn109) Gain (Pn104)
> -

Ramp Time for Position
Loop Gain Switch (Pn125)
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Condicdes para a alternacdo de ganho

O Drive usa o primeiro grupo de parametros de ganho como padrao. Vocé pode definir o pardmetro Pn121
(Modo de Alternancia de Ganho) como um valor desejado, de modo que o segundo grupo de parametros
de ganho seja usado quando a condi¢@o definida em Pn121 for atendida.

concluido como condicéo.

A . - . g Quando P
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
0 [Padréo] Fixado aos ganhos do primeiro grupo.
1 Use o sinal externo (G-SEL)
como condicéo.
2 Use a referéncia de torque como condicgao
(configuragdo do limite: Pn117).
Use o contador de desvio de posicao
3 como condicdo (configuracdo do limite:
Pn118).
4 Use a aceleracdo como condicéo
(configuragdo do limite: Pn119).
Pn121 5 Use a referéncia de velocidade como 'roe\,\?ri)isciar Funcdo
condicdo (configuracdo do limite: Pn120).
6 Use a referéncia de posi¢do como
condicdo (configuracdo do limite: Pn123).
7 Use a velocidade real como condi¢do
(configuracdo do limite: Pn124).
8 Use a referéncia de posicdo (Pn123) e a
velocidade real (Pn124) como condicao.
9 Fixado para os ganhos do segundo grupo.
10 Use o sinalizador de posicionamento

e Ajuste Pn121 para 0 (Fixo nos primeiros ganhos de grupo), indicando que o primeiro grupo
de pardmetros de ganho ¢ sempre usado.

e Ajuste Pn121 para 1 (Use o sinal externo (G-SEL) como condic¢do) ou 10 (Use o sinalizador de
posicionamento concluido como condi¢do), indicando que o interruptor para o segundo grupo de
parametros de ganho quando o sinal G-SEL esta ativo ou o posicionamento concluido, caso contrario,
o primeiro grupo de pardmetros de ganho ¢ usado.

e Ajuste Pn121 como 2 a 7, indicando que a troca para o segundo grupo de pardmetros de ganho quando
a condi¢do de comutagdo excede o valor limite definido, caso contrario, o primeiro grupo de
parametros de ganho ¢ usado.

Neste caso, voc€ pode configurar uma histerese adequada para a alternancia de ganho (Pn126)
para evitar o erro entre a entrada e a saida, e a Figure 9-13 mostra o diagrama dessa configuracao.

Figure 9-13 Histerese do Diagrama do Alternancia de Ganho
Threshold for Gain

Start the gain
switching

|
<
.

Switch (Pn123)

-
»
Y A
‘ < “P 1 Percentage of torque, etc.
i <

Hysteresis for Gain
Switch (Pn126)
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e Ajuste Pnl121 para 8 (Use a referéncia de posicdo e a velocidade real como a condig@o ), indicando

que ha duas condigdes a serem atendidas ao alternar para o segundo ganho:

- Condigdo 1: Comutagio de histerese baseada na referéncia de posi¢ao, vocé deve ajustar um valor
limite adequado para a alternancia de ganho (Pn123) e a histerese para a alternancia de ganho (Pn126).
Essa condigdo ¢ atendida quando a saida exceder a soma de Pn123 e Pn126.

- Condigfo 2: Comutacdo com base no julgamento da velocidade real, e vocé deve definir um limiar
de velocidade adequado para a alternancia de ganho (Pn124).
Esta condigdo ¢ atendida quando a velocidade real ultrapassa o valor de limiar.

Ambas as condi¢des 1 e 2 sdo atendidas, alternando para o segundo grupo de parametros de ganho.
Caso contrario, o primeiro grupo de pardmetros de ganho ¢ usado.

e Ajuste Pnl121 para 9 (Fixo para o segundo grupo de ganhos), indicando que o segundo grupo
de parametros de ganho é sempre usado.

Pardmetros Relevantes

N . - . Quando i
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Pn122 - Tempo de Atraso para Switch Imediatamente Ajuste

de Ganho
Pn123 ) Limite (Threshold) para Switch Imediatamente Ajuste

de Ganho

Pn124 ) Limite (Threshold) de Velocidade Imediatamente Ajuste
para Switch de Ganho

Tempo da Rampa de Switch . .
Pn125 - de Ganho do Loop de posicio Imediatamente Ajuste

Pn126 - Histerese de Switch de Ganho Imediatamente Ajuste

9.5.2 Alternancia entre P / PI

O Drive usa o Controlador Proporcional-Integral por padrido para ajustar o loop de velocidade.
Vocé pode ajustar Pn116 (Modo de Comutagdo P/PI) para alternar para o Controlador Proporcional
quando a condigdo definida for atendida.

N . » . Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificacao
« Use a referéncia de torque como condicdo
0 [Padrdo] (configuragéo do limite: Pn117).
Use o contador de desvio de posicéo
1 como condicdo (configuracdo do limite:
Pn118). ]
Pn116 . x APO.S . Funcéo
2 Use a referéncia de aceleragdo como reiniciar
condigdo (configuracdo do limite: Pn119)
3 Use a referéncia de velocidade como
condigdo (configuracdo do limite: Pn120).
4 Fixado para Controle PI.

e Programe Pn116 para 4 (Fixo ao Controle PI), indicando que o Controlador Proporcional Integral
¢ sempre utilizado.
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e Ajuste Pnl16 como 0 a 3, indicando a alterag@o para o Controlador Proporcional quando a condigdo
de comutagdo exceder o valor limite (threshold) definido. Caso contrario, o Controlador Proporcional
Integral sera usado.

Os parametros de limite (threshold) relevantes sdo mostrados na tabela a seguir.

Quando

Parametro | Configuracédo | Significado habilitado

Classificagao

Limite (Threshold) de Referéncia . :
Pn117 - de Torque para Switch P/PI Imediatamente | Ajuste

Limite (Threshold) do Contador . .
Pn118 - de Desvio para Switch P/PI Imediatamente | Ajuste

Limite (Threshold) de Referéncia . .
Pn119 ) de Acelerago para Switch P/PI Imediatamente | Ajuste

Limite (Threshold) de Referéncia . .
Pn120 ) de Velocidade para Switch P/PI Imediatamente | Ajuste

Tome as configuragdes padrao como exemplo, a configuracdo padrdo de Pn116 ¢ 0 (Use a referéncia de
torque como a condi¢d0), ¢ o Limite de Referéncia de Torque padrdo para o Switch P/PI (Pn117) ¢é 200,
neste caso, quando a porcentagem de referéncia de torque exceder 200, o ajuste do loop de velocidade
sera alternado do controle de PI para o controle de P e, ento, se a porcentagem de referéncia de torque
ndo for maior que 200, o ajuste do loop de velocidade sera alternado para o controle de PI.

9.5.3 Feedforward (comando previsor)

O Feedforward (comando previsor) inclui o Feedforward de velocidade e o Feedforward de torque.

e O Feedforward de velocidade pode melhorar a resposta da posi¢do e reduzir o erro de seguimento
de posi¢ao

e O Feedforward de torque pode melhorar a resposta de velocidade e reduzir o erro de seguimento
de velocidade

A Figure 9-14 mostra o diagrama de blocos na fun¢@o de Feedforward.

Figure 9-14 Diagrama de blocos de Feedforward

‘ Speed feedforward ‘ Torquefeedformrd
Position Motor
Host reference .
Controller Position loop Speed loop Torque loop
Position I Speed TCurrent
Drive Encoder

Em geral, o diferencial da referéncia de posi¢ao ¢ usado como Feedforward. Vocé também pode definir
o Feedforward pelo controlador ou outras fung¢des de aplicagao.

Vocé pode definir Pn005 para selecionar o método de Feedforward.
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Quando

habilitado Classificagao

Parametro | Configuracdo | Significado

Use o Feedforward (previsor)

0 [Padrao] de velocidade interna.

Use o Feedforward de Velocidade no
Controle de Seguimento de Modelo,

1 que esta disponivel quando a Selecao
do Controle de Seguimento de Modelo
(Pn150.0) est4 ativada.

Use o Feedforward de velocidade
definida pelo controlador, que esta
disponivel no controle do barramento
e definido pelo objeto 60B1h.

Pn005.3

Use o Feedforward de velocidade
gerada pelo Algoritmo de Interpolacéo
Cubica, que esta disponivel quando

0 objeto 60COh é definido como
Algoritmo de Interpolacédo Cubica

no controle do barramento. Apos

g Funcdo
reiniciar

0 [Padréo] Use o Feedforward de torque interno.

Use o Controle de Seguimento de
Modelo no Feedforward de torque,

1 que esta disponivel quando a Selecédo
do Controle de Seguimento de Modelo
(Pn150.0) esta ativada.

Use o Feedforward de torque definido
Pn005.2 2 pelo controlador, que esta disponivel no
controle do barramento e definido pelo
objeto 60B2h.

Use o Feedforward de torque gerado
pelo Algoritmo de Interpolagdo Cubica,
que esta disponivel quando o objeto
60CO0h esta definido para Algoritmo

de Interpolagdo Cubica no controle

do barramento.

Feedforward interno

Para reduzir o erro de comando (overshoot) causado pelo Feedforward (previsor) quando o ajuste de
Pn005.3 ou Pn005.2 for 0, é necessario definir o Feedforward de velocidade (Pn112) ou o Feedforward
de torque (Pn114) para ajustar o valor da compensacao de Feedforward.

e Feedforward de velocidade interna = Diferencial da referéncia de posi¢do x Feedforward de velocidade
e Feedforward de torque interno = Diferencial de referéncia de velocidade % Porcentagem de inércia
de carga x Feedforward de torque

Além disso, ¢ necessario filtrar o ruido causado pelo diferencial de Feedforward. Vocé pode aumentar
o Tempo de Filtragem para o Feedforward. O ruido pode ser melhor filtrado, mas pode ocorrer erro
de comando (overshoot).

No caso de alta velocidade de rotagdo, vocé devera ajustar Pn005.0 como 2 e Pn005.2=0.
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N . _ c Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
0 Use o Feedforward (previsor)
de torque interno geral.
Pn005.0 Apos reiniciar Funcao
2 Use o Feedforward de torque
interno de alta velocidade.
Pn112 - FeedforV\_/ard (previsor) Imediatamente | Ajuste
de Velocidade
Pn113 ) Tempo d_o Filtro do Feedforward Imediatamente | Ajuste
de Velocidade
Pn114 - Feedforward (previsor) de Torque | Imediatamente | Ajuste
Tempo de Filtragem do . :
Pn115 - Feedforward de Torque Imediatamente | Ajuste

Modelo a seguir o Feedforward de Controle

Vocé deve confirmar e definir que a fungdo Modelo a seguir ao Controle tenha sido ativada (Pn150.0=1
ou 2) e, em seguida, definir Pn005.3=1(Use o modelo a seguir a velocidade de controle) ou Pn005.2=1
(Use o modelo a seguir ao controle da Feedforward de torque).

Para obter detalhes sobre este método, consulte a se¢do 9.5.6 Controle de Seguimento de Modelo.

Feedforward definido pelo controlador

A configuracdo de Pn005.3=2 (Use o Feedforward de velocidade definido pelo controlador)
ou Pn005.2=2 (Use o Feedforward de torque definido pelo controlador) esta disponivel somente
para comunicacdo EtherCAT.

Os objetos relevantes sdo 60B1h e 60B2h.

£ e Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

Offset de . -2147483648 a
60B1h | O velocidade INT32 RW Sim 2147483647
60B2h | 0 Offset de torque | INT16 RW Sim -32768 a 32767

Feedforward calculado pela Interpolacdo Cabica

A configuragdo de Pn005.3=3 (Use o Feedforward de velocidade gerado pelo algoritmo de interpolacdo
cubica) ou Pn005.2=3 (Use o Feedforward de torque gerado pelo algoritmo de interpolacao ctubica) esta
disponivel somente para comunica¢do EtherCAT.

O objeto relevante ¢ 60COh.

a_ oo oS Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Selecionar

60COh | O submodo de INT16 RW Nao -1
interpolacédo
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9.5.4 Compensacdo de Atrito

O atrito da carga deve existir no sistema de transmiss@o. No entanto, a fric¢do severa da carga pode causar
baixa velocidade de deslocamento lento, distor¢ao da forma de onda na velocidade de cruzamento zero,
posicionamento retardado etc., o que pode afetar o desempenho dinamico e estatico do Sistema servo.

A fung¢io de compensagao de atrito é para que o drive compense a fricgdo da carga usando as configuragoes
dos parametros relevantes, que podem ser usadas para aplicagdes com movimento para avangar e retroceder
frequentemente, e requisitos de alta estabilidade de velocidade.

A compensagdo de atrito ¢ usada para compensar as flutuacgdes de atrito viscosas e as flutuagdes
de atrito Coulomb.

E possivel definir manualmente a Compensagio de Atrito Coulomb (Pn130), e sua direciio é consistente
com o sentido da velocidade de rotacdo. Além disso, é necessario programar a Banda Morta da Velocidade
para a Compensagdo de Fricgdo Coulomb (Pn131) para evitar que o Motor altere o sentido da compensagao
com frequéncia proxima da velocidade zero, neste caso a Compensagao de Atrito na Banda Morta € 0, como
€ mostrado na Figure 9-15

Figure 9-15 Diagrama de compensagdo de atrito

(Positive) Coulomb Friction
Torque Compensation [Pn130]
compensation

A

Coulomb Friction |

Compensation is 0 1
—x >
0 Speed
(Negative) Coulomb Friction |  Speed Dead Band for Coulomb
Compensation [Pn130] Friction Compensation [Pn131]

A compensacao de atrito viscoso € uma relaggo linear com a velocidade do motor, como mostrado
na Figure 9-16 Vocé pode definir a Compensacdo de Atrito Viscoso em Pn132.

Figure 9-16 Relagdo entre atrito viscoso e velocidade

Viscous Friction
Torque compensation Compensation [Pn132]

»

Speed

N . » . Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificacao
Pn130 - Compensacdo de Atrito Coulomb | Imediatamente | Ajuste

Banda Morta de Velocidade para . .
P13l ) Compensagdo de Atrito Coulomb Imediatamente | Ajuste

Pn132 - Compensagdo de Atrito Viscoso Imediatamente | Ajuste

9.5.5 Compensacdo de Torque de Carga

Se houver um torque de carga subito durante a operagdo do motor, a velocidade diminuird ou a posi¢ao
se movera. O torque de carga que muda continuamente também causa a flutuacdo da velocidade ou a
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oscilag@o da posigdo (jitter). Nesse caso, normalmente é necessario melhorar o desempenho da Resposta
a Variacao da Carga do servo, ajustando-o.

No processo de tuning, a fun¢ao de compensacdo do torque da carga pode ser usada para melhorar o
desempenho da Resposta a Variagdo da Carga, considerando que o desempenho da resposta de referéncia
e a resisténcia a perturbac@o da carga ndo possam ser equilibrados.

Conforme mostrado na figura abaixo, a queda de velocidade ¢ causada por um torque de carga subito
e a funcao de compensagdo do torque de carga pode ser usada para reduzir a queda da velocidade.

Before tuning After tuning

Speed A Speed 4

, —

\/
\/

A fung¢io de compensagédo do torque de carga € para compensar a compensacao do torque de carga para
a referéncia de torque por meio do observador do torque de carga.

Para reduzir o erro de comando (overshoot) causado pela compensagdo do torque de carga, use a porcentagem
de compensagdo de variacdo de carga para ajustar o valor de compensagio:
Compensacio do torque de carga=Observador do torque de carga x Porcentagem de inércia de carga (Pn160)

Além disso, vocé pode ajustar a largura de banda do observador do torque de carga por meio do Ganho do
Observador do Torque de Carga (Pn161). Aumente a configuragido de Pn161 para tornar o torque observado
mais proximo do torque real, mas é provavel que ocorra erro de comando (overshoot) do torque.

A . - . Quando P
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificacao
Pn160 - Compensacdo de Torque de Carga | Imediatamente | Ajuste
P16l ) Ganho do Observador do Torque Imediatamente | Ajuste

de Carga

9.5.6 Controle de Seguimento de Modelo

Controle de Seguimento de Modelo esta fora do loop de posi¢do. No Controle de Seguimento de Modelo,
novas referéncias de posic¢ao sdo geradas com base no modelo tedrico de controle do motor, e o Feedforward
(previsor) de velocidade e Feedforward de torque relevantes sdo geradas. A aplicagdo desses controles no
loop de controle real pode melhorar consideravelmente o desempenho de resposta e o desempenho de
posicionamento do controle de posi¢do. AFigure 9-17 mostra o diagrama de blocos no Controle de
Seguimento de Modelo.
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Figure 9-17 Diagrama de blocos Controle de Seguimento de Modelo

Model
co:torﬁler following  SEEEEEESR position loop Speed loop
control

) S

Manual adjustment

Parameter settings

Position Motor
'/ TPosition '/ T Speed '/ Current
Drive Encoder
Para usar a fung@o Controle de Seguimento de Modelo, defina o seguinte parametro.
Parametro | Configuragado | Significado OETEy Classificagao
guras st habilitado S
« N&o usar o Controle de
0 [Padrdo] Seguimento de Modelo.
1 Usar o Controle de Seguimento
Pn150.0 de Modelo. Apos reiniciar Funcdo
Use o Controle de Seguimento de
2 Modelo e a supressao de oscilacéo

de carga.

Para usar o Controle de Seﬁ imento de Modelo corretamente, vocé€ deve ajustar os parametros relevantes

na ordem de Loop de

Torquel — Loop de — Loop de |Posi¢io] — Modelo a seguir ao Controle|.

Para obter detalhes do parametro relevante para o Loop de Torque, Loop de Velocidade e Loop de Posicao,
consulte a secdo 9.2.3 Tuning Manual. Os parametros relevantes do Controle de Seguimento de Modelo sdo

0s seguintes.

N . » . Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Ganho do Controle de . .
Pn151 - Seguimento de Modelo Imediatamente Ajuste
Correcéo de Ganho do Controle . .
Pn152 - de Seguimento de Modelo Imediatamente Ajuste

O Modelo de Ganho de Controle Seguinte ao Modelo (Pn151) determina o desempenho da resposta da
posicdo e aumentar esse ajuste pode melhorar a velocidade de resposta, mas € provavel que ocorra erro

de comando.

A Corregdo de Ganho do Controle de Seguimento de Modelo(Pn152) determina a taxa de suavizagdo
e aumentar esse ajuste também pode aumentar a taxa de suavizagao.

O Feedforward (velocidade/torque) no Controle de Seguimento de Modelo ¢ um fator percentual que
¢ usado para ajustar o Feedforward de saida.
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N . _ c Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Feedforward de Velocidade no . .
Pn153 ) Controle de Seguimento de Modelo Imediatamente | Ajuste
Pn154 ) Torque Qe Feedforward no Controle Imediatamente | Ajuste
de Seguimento de Modelo

NOTA: apenas quando Pn005.3=1 ou Pn005.2=1, as configuragdes do pardmetro acima estdo disponiveis.

As seguintes restri¢des de aplicac@o se aplicam ao Modo a seguir ao Controle.

e Aplicado apenas para o Tuning manual.

e Aplicado apenas para os Modos de Controle de Posigao.

e FEle ndo esta disponivel no controle do loop totalmente fechado.
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9.6 Supressao de vibragao

9.6.1 Filtro de Entalhe (Notch Filter)

O filtro de entalhe € usado para eliminar a vibrag@o causada pela ressonancia mecénica.

Existem trés filtros de entalhe no drive, aqueles que podem ser usados independentemente

ou em combinagdo, a Figure 9-18 mostra o diagrama de blocos do uso dos filtros de entalhe.

Figure 9-18 Diagrama de blocos do uso dos filtros de entalhe

Position

Re_>ference Position loop Speed loop

Position

Notch Filter
1, 2,and 3

Speed

Torque loop

Current

Motor

Encoder

AFigure 9-19 mostra os parametros relevantes para o filtro de entalhe. Como o filtro de entalhe pode
atenuar o sinal na frequéncia de entalhe, se vocé ajustar uma frequéncia (Pn181, Pn184 ou Pn187),

a profundidade (n182, Pn185 ou Pn188) e a largura (n183, Pn186 ou Pn189), o sinal de vibragao

na referéncia de torque podera ser filtrado.

Figure 9-19 Diagrama dos pardmetros do filtro de entalhe

Notch center frequency
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£l i
Parametro | Configuracéo | Significado Oprmely Classificagao
& s habilitado
Pn181 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 1 Imediatamente | Ajuste
Pn182 - Profundidade do Filtro de Entalhe 1 | Imediatamente | Ajuste
Pn183 - Largura do Filtro de Entalhe 1 Imediatamente | Ajuste
Pn184 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 2 Imediatamente | Ajuste
Pn185 - Profundidade do Filtro de Entalhe 2 | Imediatamente | Ajuste
Pn186 - Largura do Filtro de Entalhe 2 Imediatamente | Ajuste
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Parametro | Configuracdo | Significado S;)aiﬁfa(:io Classificagao
Pn187 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 3 Imediatamente | Ajuste
Pn188 - Profundidade do Filtro de Entalhe 3 | Imediatamente | Ajuste
Pn189 - Largura do Filtro de Entalhe 3 Imediatamente | Ajuste

e Defina a frequéncia do filtro de entalhe para 5000, indicando que o filtro de entalhe néo esta disponivel.
e A faixa de ajuste da profundidade é de 0 a 23.

e A faixa de ajuste da largura ¢ de 0 a 15.

Bode Diagram
10

e Red line: Depth=50, Width=4

Magnitude (dB)

/ Blue line: Depth=0, Width=4

Green line: Depth=0, Width=8

a0l - L
10 100 10
Frequency (Hz)

9.6.2 FI (Frequéncia intermediaria) Supressao de Vibragao

O filtro de supressdo de vibragdo FI € usado para processar o desvio de velocidade e compensado para a
referéncia de torque. Ele € aplicado para a faixa de frequéncia de 100 Hz a 2000 Hz. AFigure 9-20 mostra
o diagrama de blocos do uso do filtro de supressdo de vibraggo FI.

Figure 9-20 Diagrama de blocos do uso do filtro de supressdo de vibragéo FI
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Speed otor

reference

Speed loop .

Encoder

e Pnl73 define o centro de frequéncia no qual a supressao de vibragdo deve ser realizada.

e Pnl74 define a largura de banda de supressdo de vibracao do filtro, indicando a faixa do filtro de
ajuste proxima a frequéncia central. Aumentar essa configuragdo pode aumentar a faixa de supressao
de vibragdo, mas afetara a fase da frequéncia préxima ao centro.

e O filtro passa-alta e o filtro passa-baixa sdo usados, respectivamente, para filtrar sinais CC de alta
frequéncia e sinais CC de baixa frequéncia.

e Pnl178 define o nivel da FI compensada final da supressdo de vibragao.
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N . " s Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Pn173 ) Frequéncia do Filtro de Supresséo Imediatamente | Ajuste

de Vibragdo

Ajuste da Largura de Banda do : :
Pl ) Filtro de Supresséo de Vibracdo Imediatamente | Ajuste

Pn175 - Supresséo de vibracdo Imediatamente | Ajuste

Pn176 - Te_mpo de flltragerg de passa- Imediatamente | Ajuste
baixa para Supressao de Vibragéo

Pn177 - Tempo de F|I~tragem _de paissa-alta Imediatamente | Ajuste
para Supressdo de Vibracdo

Pn178 - Suav_lzagaf) do Filtro de Supressao Imediatamente | Ajuste
de Vibragdo

OBSERVACAO: Defina Pn173 para 2000, indicando que o filtro de entalhe nio esta disponivel.

9.6.3 Supressado de Oscilagao da Carga

Use a funcdo de Supressdo da oscilagdo da Carga para suprimir a vibragdo de baixa frequéncia no final
da carga durante o controle de posi¢@o, como mostra a Figure 9-21

Figure 9-21 Supressdo de Oscilagdo da Carga
Before Tuning After Tuning

— o

Esta funcfo € baseada no Controle de Seguimento de Modelo. De acordo com a relagéo entre a posi¢ao
da carga e a posi¢do do motor no Controle de Seguimento de Modelo, com o objetivo de controlar

a estabilidade da posigdo da carga e corrigir a referéncia da posi¢do, bem como o Feedforward gerado
pelo Controle de Seguimento de Modelo. AFigure 9-22 mostra o diagrama de blocos do uso da Supressdo
de Oscilagdo da Carga.

Figure 9-22 Diagrama de Blocos do Uso da Supressio de Oscilagdo da Carga
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Quando

Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Use o Controle de Seguimento de

Pn150.0 2 Modelo e a supressao de oscilagdo | Apds reiniciar | Fungdo
de carga.

Pn155 - Frequéncia de Oscilacdo da Carga Imediatamente | Ajuste

Tempo de Filtragem para

Pn156 - Supressao de Oscilacdo da Carga

Imediatamente | Ajuste

Pn157 a Limite para Supressao de Oscilagdo

da Carga Imediatamente | Ajuste

e Pnl55 define a frequéncia na qual a Supressdo de Oscilagao da Carga deve ser realizada.

e Pnl56 define o tempo do filtro. Vocé€ pode aumentar esse ajuste, e o efeito de filtragem sera melhor.
No entanto, ele pode reduzir o efeito de supressao devido ao retraso.

e Vocé pode ajustar o Limite para a Supressao de Oscilagdo de Carga (Pn157) como um valor de limite
adequado, ajudando a reduzir o excesso durante o inicio ¢ a parada.

Deteccdo de frequéncia para Supressao de Oscilacdo de carga

Se a frequéncia para a Supressdo de Oscilagdo de Carga puder ser detectada por um instrumento de
medicdo (interferémetro a laser etc.), grave os dados de frequéncia (em 0,1 Hz) diretamente no Pn155.

Vocé também pode usar fungdes relacionadas no ABView (FFT etc.) para medir a frequéncia da
Supressdo de Oscilagdo de Carga.

Restricoes de Aplicacao

As seguintes restricdes de aplicagdo se aplicam a Supressdo de Oscilacio de Carga.

e A Supressdo de Oscilacdo de Carga apenas pode ser usada quando o Controle de Seguimento
de Modelo for eficaz.

e Aplicado apenas para o Tuning manual.

e Aplicado apenas para os Modos de Controle de Posicao.

e Ele ndo esta disponivel no controle do loop totalmente fechado.

9.6.4 Supressao Automatica de Vibracao

A fungio de supressdo automatica de vibragdo define o estado de vibragdo no motor durante a operagio

e reconhece a frequéncia de vibracdo e, em seguida, seleciona o filtro de entalhe ou a fungo de supressio
de vibraggo de frequéncia intermediaria de acordo com as caracteristicas da vibragdo e configura
automaticamente a frequéncia de vibragao.

A funcfo de supressdo automatica de vibragdo define e detecta a frequéncia de vibragio durante a operacio
do motor e, em seguida, escolhe o filtro de entalhe ou a fungfo de supressio de FI e configura os pardmetros
relevantes para a supressdo da vibragdo.

Parametro | Configuracdo | Significado Quando habilitado | Classificagao
« A Supressdo Automatica
0 [Padrdo] de Vibragdo esté desativada. o
Pn100.2 Apos reiniciar Funcéo

A Supressdo Automatica
de Vibracdo esta ativada.

Limite de Amplitude para

Pn179 - Detecgdo de Vibracio

Imediatamente Ajuste

Pn179 define o limite (threshold) de uma amplitude de frequéncia. Se a amplitude de frequéncia detectada
ultrapassar esta configuragdo, ela sera considerada uma vibragao.
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Aplicado em Tuning-Less, One-Parameter Auto-Tuning, Tuning Manual e Ferramenta de Tuning Manual

Quando a fung¢fo de supressdo automatica de vibracdo ¢ aplicada na op¢ao Tuning-Less, One-Parameter
Auto-Tuning, Tuning Manual e Ferramenta de Tuning Manual, os parametros a seguir podem ser
definidos temporariamente.

N . - . g Quando e
Parametro | Configuracdo | Significado habilitado Classificagao
Pn184 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 2 | Imediatamente | Ajuste
Pn173 - FreqL_Jenm? do Filtro de Supressdo Imediatamente | Ajuste

de Vibragdo

Aplicado em Ferramenta de Auto-Tuning

Quando a fung¢fo de supressdo automatica de vibragdo for aplicada na ferramenta de Auto-Tuning,
os parametros a seguir podem ser predefinidos e vocé€ pode decidir se deseja grava-los no drive.

Parametro | Configuracdo | Significado }?;;E?a(zio Classificagao
Pn181 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 1 | Imediatamente | Ajuste
Pn184 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 2 | Imediatamente | Ajuste
Pn187 - Frequéncia do Filtro de Entalhe 3 | Imediatamente | Ajuste
Pn173 - gge\%spacggodo Filtro de Supressdo Imediatamente | Ajuste

9.7 Ferramentas de Diagndstico

9.7.1 Identificacdo de Inércia da Carga

A fungio de Identificagdo de Inércia da Carga € usada para calcular a inércia da carga em relagdo a inércia
do rotor do motor (porcentagem de inércia da carga).

O motor ird girar para frente e para tras varias vezes (as rotagdes maximas sao 8) ao usar esta funcao.

Vocé pode alterar o nimero de rotacdes do motor para esta fun¢do no parametro Pn172.

N . » . Quando e
Parametro | Configuracao Significado habilitado Classificagao
0 [Padrao] 8 rotagdes
Pn172 Imediatamente Funcéo
1 4 rotagOes
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= Pare o funcionamento do motor antes de executar esta fungao.

m Certifique-se de que as pegas mdveis tenham curso suficiente nos sentidos
de avango e ré, pois o motor funcionard por até 8 rotagdes durante

WARNING essa operacao.
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Use o Painel de Operacédo do Drive

Etapal

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Etapa 5

Etapa 6

Etapa 7

A seguir estdo as etapas para executar a identifica¢do da inércia da carga usando o Painel de Operacao.

Pressione a tecla [M] varias vezes para selecionar o Modo de Funcéo de Utilidade.

Pressione a tecla [ A ] ou [ ¥] para selecionar o numero da fungdo Fn009.

Pressione a tecla [ ] e o Painel de Operagéo ¢ exibido como mostrado abaixo.

Pressione a tecla [M] para executar a Identificacdo de Inércia da Carga.
Neste momento, o Painel de Operacéo exibe a velocidade do motor em tempo real.

Quando esta operacdo for concluida, o Painel de Operacao exibira o resultado da deteccdo (Unidade: %).

OBSERVACAO: Vocé pode pressionar a tecla [M] vérias vezes para executar esta operacio até que o resultado
da deteccdo seja confirmado.

Pressione a tecla [ A ] para gravar o valor de detecgdo no pardmetro Pn106 (Porcentagem de inércia da carga).

Pressione a tecla [ ] para retornar a tela da Fn009.

Uso do ABView

Etapa 1l

A seguir estdo descritas as etapas para executar a identificacdo da inércia da carga usando o ABView.

Selecione Avancar — Identificacio da inércia da carga na Barra de menus das janelas principais
do ABView.

UOLER ( Advance |

Monitor

Functions Parameters

Load Inertia Mechanical Friction
Identification Analysis Analysis

Advance

Versdo do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 9-45



Manual do usuario Servodrive ABD

Etapa 2 Leia e siga as precaucdes na caixa de avisos e, em seguida, clique em OK.
Load Inertia Identification

Load inertia detection is in the offline state, the servo internally generates the speed reference curve, and then the system
inertia can be calculated from the motor speed and torque curve.

Precautions:
1.Please check if the adjacent space in the drive section is safe
The servo motor will rotate when this operation is performed. Please check carefully before performing the operation to

g confirm that the motor will not run dangerously.
2.Please ensure that there is enough space for motor movement
When this function is executed, the servo motor rotates back and forth at a certain speed during inertia detection to ensure

that the motor has enough room for operation.

3.Move in the vertical direction
Since this operation is speed control, when 5-ON, the shaft will fall under the action of gravity, do not perform this operation

in propertional control mode,

Etapa 3 Defina a Contagem de Circulos na caixa de didlogo Identificacéo da inércia da carga, indicando
o nimero de rotacdo do motor quando a funcdo Identificacdo da inércia da carga for executada.

PARAMETER SETTING

Circle Count| | 8Circle -

i

ervo Off -l Run

TEST RESULTS

Pnl06 Moment of Inertia... % Range: 0 ~ 090999

Etapa4 Clique em Servo Desligado / Servo Ligado para fornecer energia ao motor.

PARAMETER SETTING

Circle Count | 8Circle  Sapyo OFf Run
TEST RESULTS
Pnl06 Moment of Inertia... g % Range: 0 ~ 9999

Etapa5 Cligue em Rodar (Run).

PARAMETER SETTING

Run

Circle Count | 8Circle  Sepyo On -l
TEST RESULTS

Pnl06 Moment of Inertia... g % Range: 0 ~ 9999
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Etapa 6 Quando a func¢do Identificacéo de Inércia da Carga tiver sido concluida, o resultado sera exibido
na caixa de texto.

PARAMETER SETTING
Circle Count  8Circle  Sepyo Off -l Run

Pnl06 Moment of Inertia.{ g % Range: 0 ~ 9999

Etapa7 Clique em Salvar para gravar o valor no parametro Pn106 do Drive.
| PARAMETER SETTING

Circle Count  8Circle  Sepyo Off -l Run

| TEST RESULTS

Pnl06 Moment of Inertia... g % Range: 0 ~ 9999
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9.7.2 Anélise Mecanica

Pare o funcionamento do motor antes de executar esta fungao.

CAUTION

Esta fun¢@o mede as caracteristicas de frequéncia de um sistema mecénico onde um Drive esta conectado a
um PC. Ele permite a medic&o das caracteristicas de frequéncia mecénica sem o uso de equipamentos especiais.

Etapal Selecione Avancar — Analise Mecénica na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Parameters Run Monitor Tuning

Load Inertia Mechanical Friction
Identification Analysis Analysis

Alarm

Smooth Value 5

4 PhaseDisplay
PhaseDisplay o

< Frequency Cut-off Point
Show Frequenc...

100

Frequency (Hz)

r\::;aemetem se““‘(‘?ﬁosed Loop Che = Servo Off I Tip ﬁ g‘o :::: Q
Amplitude 30
Offset{rpm) 50
SampleRate 1

1000

1000
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Etapa 3 Defina os pardmetros necessarios antes de executar a funcdo Andlise Mecanica.

r\::;aemeters se“”(?osed Loop Chi ~ Servo Off I Tip H E_o :::: Q
Amplitude 30
Offset{rpm) 50
SampleRate 1

Smooth Value 5

4 PhaseDisplay
PhaseDisplay 0

< Frequency Cut-off Point
Show Frequenc...

1000

1000

Etapa4 Cligque em Servo Ligado / Servo Desligado para fornecer energia ao motor.

4 Parameters Setting
Mode Closed Loop Che - servo O
Aranlitude a0

Etapa5 Clique em para iniciar a funcdo Analise Mecénica.
4 Parameters Setting
Mode Closed Loop Chi ~ Servo On - @
LY LTS an

Etapa 6 Quando a fungdo Analise Mecénica for concluida, os graficos da forma de onda do resultado dos dados
sdo exibidos na janela.

h:z;aeme‘ersse“lrgﬂsed Loop Ch: = Servo Off I Tip h\; E :::: &
Amplitude 30
Offset{rpm) 50
SampleRate 1

Smooth Value |5 &S -“\"""U\-M“‘“wll

4 PhaseDisplay
PhaseDisplay 0
4 Frequency Cut-off Point
Show Frequenc... | [¢ E
Frequency(Hz) 92.29 0 100 1000
Frequency (Hz)

1000

9.7.3 FFT

Esta funcdo pode analisar a frequéncia de vibragdo da maquina e desenhar os graficos na janela quando
o motor estd em funcionamento.
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Etapa1 Selecione Avancar — FFT na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Parameters Run Monitor Tuning l

ome
O @ (m-&

Load Inertia Mechanical FFT Friction
Identification Analysis Analysis

Etapa2 A janela FFT sera exibida na Area da Tela de Fungéo.
4 Settings |_| Tip i' [ :::j &

Para. Igr M

SampleRate 1

CurveColar s
4 Max Frequency Point

Frequency(Hz)

Amplitude

50
Frequency(Hz)

* Settings () [T W B E X
Para. Igr M
SampleRate 1

CurveColor | NN ~
4 Max Frequency Point
Frequency(Hz)

Amplitude

50
Frequency(Hz)
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Etapa4 Clique para iniciar a funcéo FFT.
“ settings @ Tip ~ ke oL Q0

Para. Igr M

SampleRate 1

CurveColar s
4 Max Frequency Point

Frequency(Hz)

Amplitude

50
Frequency(Hz)

Etapa5 Quando a fungdo FFT for concluida, os graficos da forma de onda do resultado dos dados s&o exibidos

na janela.

+ seng i EEEER:
Para. Igr v
SampleRate 1

CurveColor I
4 Max Frequency Point

Frequency(Hz) 81

Amplitude

1500 2000 2500 3000 3500 4000
Frequency(Hz)
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9.7.4 Analise de Atrito

Pare o funcionamento do motor antes de executar esta fungao.

CAUTION

Os parametros relacionados a compensacao de atrito do sistema Servo podem ser definidos de acordo
com as caracteristicas de atrito da operagdo do motor.

Etapal Selecione Avancar — Andlise de atrito na Barra de menus das janelas principais do ABView.

Functions Parameters Monitor Tuning

Load Inertia Mechanical Friction
Identification Analysis Analysis

Etapa 2

Friction characteristics analysis is mainly used to identify the friction characteristics of the system.

Precautions:
1.Please check if the adjacent space in the drive section is safe
The serve motor will rotate when this operation is performed. Please check carefully before performing the operation to

confirm that the motor will not run dangerously.
A 2.Please ensure that there is enough space for motor movement
When this function is executed, the servo motor rotates back and forth at a certain speed during inertia detection to ensure

that the motor has enough room for operation.

3.Move in the vertical direction
Since this operation is speed control, when S-OM, the shaft will fall under the action of gravity, do not perform this operation

in proportional control mode.

Etapa3 A janela Andlise de Fricgdo seré exibida na Area da Tela da Fung&o.

Etapa4 Clique em Detectar para executar a funcao de Identificagio de inércia da carga, se necessario.
Para obter detalhes, consulte a se¢d0 9.7.1 .

9 Friction Analysis

4 Settings
Circle Settings |8

4 Friction Analysis Parameters
Friction Compe... 0

Friction Dampi... [0
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Etapa 5 Defina as Configuragdes do circulo para a rotacdo do motor ao executar a funcéo de andlise de atrito.
{4 Friction Analysis

4 Settings
(Circle Settings 8

“ Friction Analysis Parameters

Friction Compe... 0

Friction Dampi... |0

Etapa 6 Cligue em Servo Desligado / Servo Ligado para fornecer energia ao motor.
[ Friction Analysis

4 Settings
Circle Settings | 8

“ Friction Analysis Parameters
Friction Compe... 0
Friction Dampi... 0

Etapa 7 Clique em Run.
4 Settings
Circle Settings 8
4 Friction Analysis Parameters
Friction Compe... 0

Friction Dampi... 0

Etapa 8 Quando a fungdo Analise de atrito estiver concluida, os graficos da forma de onda do resultado de dados
sdo exibidos na janela.

;
+ Settings o2 =
S —_, I o B ERBEXC

4 Friction Analysis Parameters

Regress Range
Friction Compe... | 0

Friction Dampi... |0

—
500
Speed (rpm)
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Etapa9 Mova a Faixa de Regresso para configurar uma faixa de anélise adequada de Velocidade.
2 Friction Analysis -
4 Settings
Circle Settings 8

4 Friction Analysis Parameters
Friction Compe... 0

Friction Dampi... 0

Speed (rpm)

Etapa 10 Clique em Regresso para calcular o Ganho de compensagéo de atrito e a Proporgéo de suavizagéo
de atrito.

Etapa11 Clique em Salvar para gravar 0 Ganho de compensagéo de atrito e a Proporcéo de suavizagéo

de atrito nos parametros Pn130 e Pn132 do drive.
:
4 Settings
Circle Settings 8
Friction Analysis Parameters
Friction Compensation Gain 9

Friction Damping Proportion 13

500
Speed (1pm)
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Chapter 10 Controle de loop totalmente fechado

10.1 Visao geral

Com um sistema totalmente fechado, um encoder instalado externamente ¢ usado para detectar a posi¢do
da maquina controlada e as informacgdes de posi¢do da maquina sao retroalimentadas para o drive.

O posicionamento de alta precisdo € possivel porque a posicao atual da maquina ¢ retroalimentada
diretamente. Com um sistema totalmente fechado, a folga ou tor¢do das pegas mecanicas pode causar
vibragao ou oscilagdo, o que resulta em um posicionamento instavel.

A figura a seguir apresenta um exemplo da configuracdo do sistema.

Motor Main Circuit Cable

T

L

Motor Encoder Cable

External Encoder Cable J

10.2 Colocac¢ao em funcionamento

Etapa 1l

Etapa 2

Etapa 3

Etapa 4

Primeiro, confirme se o drive funciona corretamente com controle de loop semifechado e, em seguida,
confirme se funciona corretamente com controle de loop totalmente fechado.

O procedimento de colocagdo em funcionamento do drive para controle de loop totalmente fechado
¢ apresentado abaixo.

Complete a ligacdo e a conexéo do drive e do motor e conecte-0s @ maquina.
Consulte a se¢do 8.4 Operacéo do motor com uma carga.

Programe Pn210.0=0 (N&o use um encoder externo) para especificar o controle de loop semifechado.

Com a operagdo JOG, mova a peca mdvel no lado da maquina para uma posicdo apropriada e confirme
0 movimento do motor na rotagao de avango e na rotacdo de retrocesso.
Para obter detalhes sobre a operagdo JOG, consulte a se¢do 8.3.3 Operacéo JOG.

Programe Pn210.0=1 (Use um encoder externo para o controle de loop totalmente fechado) para
especificar o controle de loop totalmente fechado.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 10-1



Manual do usuario Servodrive ABD

Etapa 5

Etapa 6

Etapa 7

Etapa 8

Etapa 9

Etapa 10

Usando a operacgdo JOG novamente para confirmar o movimento do motor na rotacdo de avanco
e na rotacdo de retrocesso.

Solucione os seguintes alarmes e reinicialize o sistema.
e Se os alarmes A90 (Fase A desconectada), A91 (Fase B desconectada), A92 (Fase C desconectada)

ocorrerem, verifique a ligacdo do encoder externo.

e Se ocorrer um alarme A93 (Erro de comunicacdo do encoder), entre em contato com a ALTRA
BRASIL ou com o distribuidor autorizado.

e Se ocorrer um alarme A94 (Overflow (Estouro) do Desvio de Posi¢do), verifique os ajustes de Pn210,
Pn212, Pn213 e Pn214. Além disso, ¢ possivel verificar a ligacdo do encoder externo e verificar se
a estrutura de conex@o mecanica esta solta, escorregadia ou se tem muita folga.

Verifique os ajustes dos parametros Pn210.3, Pn212 e Pn213.

e E possivel definir Pn210.3 para alterar o sentido de contagem do encoder externo.
e De acordo com a sua aplicagdo, defina Pn212 para alterar o tamanho da resolug@o do encoder externo.

e Defina Pn213 para alterar o Limite (Threshold) de Desvio de Posigdo entre o Encoder e o Encoder Externo.

Tente usar a operacdo PJOG para confirmar 0 movimento do motor.
Para obter detalhes sobre a operacdo PJOG, consulte a se¢do 8.5 Jogging Programado (PJOG).

Refere-se a Etapa 6para solucionar possiveis alarmes até que o alarme ndo ocorra mais.

Confirme se o servo pode operar normalmente na operacdo PJOG, indicando que o Servo pode operar
com controle de loop totalmente fechado.

10.3 Configuragdes dos parametros

Para executar corretamente o controle de loop totalmente fechado, vocé€ pode definir os pardmetros a seguir.

Pardmetro | Nome Referéncia

Pn001.0 Sentido anti-horario, sentido horéario | 7.2 Sentido de Rotac&o do Motor

Nameros de Pulso para Diviséo

Pn200 de Frequéncia PG 7.7.3 Saida de pulso dividido de encoder

Pn210.0 Selecdo do Encoder Externo 10.3.3 Encoder externo ativado

Pn210.1 Configuragdo do Pulso de Saida 7.7.3 Saida de pulso dividido de encoder
do Encoder Externo

Pn210.2 Selegdo da Sequéncia de Fases 7.7.3 Saida de pulso dividido de encoder

do Encoder Externo

10.3.2 Configuracédo do Sentido de Rotagdo do

Pn210.3 Sentido do Encoder Externo Motor e do Sentido de Movimento da Maquina

Pn211.0 Pulso C do Encoder Externo -

Pn212 Resolucdo do Encoder Externo 10.3.3 Encoder externo ativado

Limite de Desvio da Posicdo entre

Pn213 0 Encoder e o Encoder Externo

10.3.5 Configuracdes de Detec¢do de Alarme

Desvio da Posicdo Livre entre

Pn214 0 Encoder e o Encoder Externo

10.3.5 Configuracdes de Detec¢do de Alarme
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10.3.1 Diagrama de Blocos de Controle

O diagrama de blocos de controle para o controle de loop totalmente fechado é como mostrado na Figure 10-1.

Figure 10-1 Diagrama de blocos de controle para o controle de loop totalmente fechado

Drive
EtherCAT
reference Electronic Deviation Positon ¥, Speed =
Gear Ratio counter | control loop A loop o
EtherCAT
Feedb‘ack data 1/Electronic
h Gear Ratio
Alarm
S detection > A4
Encoder divided 'Pn210 :
ulse output I I
R Bl S e e
I
|

Pn200

External
encoder

10.3.2 Configuragao do Sentido de Rotagao do Motor e do Sentido

de Movimento da Maquina

Vocé deve ajustar o sentido do motor e o sentido de movimento da maquina. Para executar o controle
de loop totalmente fechado, € necessario definir o sentido de rotacdo do motor com Pn001.0 (CCW, CW)
e Pn210.3 (Diregdo do encoder externo).

Pn001.0 (CCW, CW) ®

Pn210.3 (Dire¢ao do Encoder Externo)

0 (Nao inverter)

1 (Inverter)

Sentido de Referéncia Referéncia Referéncia Referéncia
referéncia de avango de retrocesso de avango de retrocesso
2n(t?_ent|do Sentido Sentido CW (Sentido Sentido CW (Sentido
L do motor anti-horario horério) anti-horério horério)
horério)
Encoder Movimento Movimento para | Movimento Movimento
externo @ para avangar retroceder para retroceder | para avangar
Sentido de Referéncia Referéncia Referéncia Referéncia
referéncia de avango de retrocesso de avanco de retrocesso
1 (Sentido Sentido CW (Sentido Sentido CW (Sentido Sentido
horério) do motor horério) anti-horario horério) anti-horario
Encoder Movimento Movimento para | Movimento Movimento para
externo para retroceder | avangar para avangar retroceder

(1): A fase B conduz nos pulsos divididos para uma referéncia direta, independentemente do ajuste do Pn001.0.
(2): Sentido de avanco: A diregdo em que os pulsos sdo contados. Sentido de retrocesso: A dire¢do em que os pulsos
sdo contados.

Versdao do documento: V1.023

© 2022 Altra Industrial Motion do Brasil

10-3



Manual do usuario Servodrive ABD

10.3.3 Encoder externo ativado

Defina Pn210.0=1 ou 2 para ativar o encoder externo:

e Defina Pn210.0 como 1, representando que o encoder externo esta ativado para o controle de loop
totalmente fechado.

e Defina Pn210.0 como 2, representando que o encoder externo esta ativado somente para a contagem.

Além disso, defina o pardmetro Pn212 (Resolugdo do Encoder Externo) para especificar a resolugdo do

encoder externo, indicando o numero de arestas de pulso da quadratura AB emitidas pelo encoder externo
apos uma rotacdo do motor (um pulso de quadratura tem quatro arestas, ou seja, os nimeros de pulso x 4).

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado

Pn210.0 Selecéo do Encoder Externo 0a2 - 0 Apobs reiniciar

Pn212 Resolucdo do Encoder Externo | 1 a 1048576 | 1 pulso 10000 Apos reiniciar

10.3.4 Saida de pulso dividido do encoder para encoder externo

Para usar a saida de pulso dividida do encoder, vocé deve definir Pn200 (Ntimeros de Pulso para Divisdo
de Frequéncia PG) e o parametro Pn210.1 (Configuragdo de Pulso de Saida do Encoder Externo).

Para obter detalhes sobre a saida de pulso dividido do encoder, consulte a secdo 7.7.3 Saida de pulso
dividido de encoder.

Se o encoder externo for usado para a saida de pulso dividido (Pn210.1=1), vocé também pode definir
Pn210.2 para selecionar se deseja inverter os sinais de saida.

Pardmetro | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
Pn200 N?mems de Pulso para 16 a 16384 | 1 pulso 16384 Apos reiniciar
Divisdo de Frequéncia PG
Configuragdo do Pulso de e
Pn210.1 Saida do Encoder Externo 0al - 0 Apds reiniciar
Selecdo da Sequéncia de .
Pn210.2 Fases do Encoder Externo 0al - 0 Apds reiniciar
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10.3.5 Configuracdes de Deteccao de Alarme

Esta configuragdo € usada para detectar a diferenca entre a posigdo do feedback do encoder do motor
e a posi¢do de carga de feedback do encoder externo para o controle de loop totalmente fechado.

Se a diferenca detectada exceder a configuragdo, um alarme A94 (Overflow (Estouro) de Desvio de Posigao)
sera emitido.

Além disso, vocé deve configurar o coeficiente do desvio entre o motor ¢ o encoder externo por rotacao
do motor (Pn214). Esta configuracdo pode ser usada para evitar que o motor fique fora de controle devido
a danos ao encoder externo ou para detectar o deslizamento da correia.

Quando

Parametro | Nome Faixa Unidade | Padrao habilitado

Limite de Desvio da
Pn213 Posicdo entre o Encoder 0a134217728 | 1 Pulso 1000 Imediatamente
e 0 Encoder Externo

Desvio da Posicéo Livre
Pn214 entre o Encoder e 0a 100 1% 0 Imediatamente
0 Encoder Externo

o Se Pn214 estiver definido como 0, o valor do encoder externo sera lido como esta.

e Se vocé ajustar Pn214 como 20, a segunda rotacdo comecara com o desvio para a primeira rotagdo
do motor multiplicado por 0,8.

Pn214 =0
Large“ Deviation between motor and external encoder
r——-———-—- il
//I Pn214 =20 |
L
Small
Pn214 = 100

Motor rotations

1st rotation 2nd rotation 3rd rotation 4th rotation

Y
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Chapter 11 STO

11.1 Introducao

O servodrive da BRASIL tem a fung¢io de seguranca integrada Safe Torque Off (STO) de acordo com
IEC 61800-5-2, que ¢ equivalente a uma parada ndo controlada de acordo com a categoria de parada 0 da
IEC 60204-1, que pode proteger as pessoas contra movimentos perigosos da maquina e reduzir os riscos
para o operador.

A fungéo de Safe Torque Off (STO) é uma fungdo de seguranca que desliga a corrente do motor, portanto
desligando o torque de saida do motor, ao desligar o sinal de acionamento de um transistor de poténcia
interno ao drive, quando o sinal de entrada de seguranca ¢ detectado.

No entanto, a fungdo de seguranga STO ndo é equivalente a fungdo de segurancga desligamento seguro
da IEC 60204-1, pois ndo fornece qualquer isolamento galvanico. Isso significa que os terminais do motor
ainda podem ter tens@o perigosa quando estiverem no estado STO.

Diagrama de Blocos

O diagrama de circuito da fun¢do de seguranga é como apresentado na Figure 11-1

Figure 11-1 Diagrama de circuitos da fungdo de seguranga

Power
Supply
24V Power Supply Servodrive DSP
switeh CN6 PWM
d HWBB1+
1 —1 1
HWBBL- i] AV 2| = [ cutoff B
\ HWBB2+
| e -
| e 2| = [Cotor]
Inverter
module
ov

V il

Feche a chave para ligar HWBB1 e HWBB?2, o sinal PWM pode ser permitido passar pelo circuito de Cutoff, isto &,
permitindo que a saida de torque.

Abra a chave para desligar HWBB1 ou HWBB?2, o sinal PWM néo pode ser permitido passar pelo circuito de Cutoff,
isto €, proibindo a saida de torque.

O diagrama de blocos de confiabilidade da func¢do de seguranga ¢ como apresentado na Figure 11-2
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Figure 11-2 Diagrama de blocos de confiabilidade

Input 1 Actuator 1

Power Common
Supply Cause

Input 2 Actuator 2

Funcoes e recursos

As funcgdes ou recursos do STO sdo os seguintes:

O estado seguro ¢ o desligamento do hardware de todos os PWMs, o que desliga o torque do motor.

A arquitetura do sistema € 1ool + 1002.

O STO funciona em modo de operagdo de alta demanda e a capacidade sistematica ¢ SC3.
O PFH pode ser de 0,018% do loop de seguranca completo e é 1,8*10!""

O MTTFd de cada canal ¢ de 3184 anos.

De acordo com IEC 61508-6: 2010, MRT e MTTR sao ambos 0.

As taxas de falha sdo: A (falhas totais) = 355,80 fit; As (falhas seguras) = 283,38 fit;

Aop (falhas perigosas detectadas) = 71,69 fit;

Apu (falhas perigosas ndo detectadas) = 0,73 fit.

[NOTA] A unidade para as taxas de falha ¢ 1 fit (falhas no tempo) = 1*10® h™!, o que significa
uma falha em 10° horas de operagéo do dispositivo.

O nivel de integridade de seguranga ¢ SIL3 (IEC 62061: 2015), o nivel de desempenho ¢ PLe,
a categoria ¢ Cat.4 (ISO 13849-1: 2015).

De acordo com a IEC 61508:2010 e a IEC62061:2015, o SFF néo ¢ inferior a 99% para a parte
de canal duplo (1002), e ndo ¢é inferior a 99% para a parte de canal de sinal (1ool).

De acordo com a ISO 13849-1: 2015, a DC ndo ¢ inferior a 99%.

) O tempo de resposta do STO ndo ¢ superior a 30 ms.
O tempo de resposta do STO ¢ o intervalo de tempo do sinal de STO que ¢é disparadoaté o sinal
de PWM ser removido.

® O intervalo do teste de diagnostico é inferior a 20 ms para HFT=0, ¢ ¢ inferior a 1 h para HFT>0.

® De acordo com a IEC61326-3-1 para a definigdo DS, o motor ir4 parar dentro de 200 ms.
De acordo com a ISO 13849: 2015, a pontuagdo da CCF é melhor que 65.
® Todas as falhas detectadas levardo a um estado seguro.

) Em canal tmico, intervalo de teste de diagndstico + tempo de reagdo de falha < 30ms.

® Definigdo de tempo de filtragem do sinal de entrada: quando o sinal de entrada mantém o nivel

baixo por mais de 2 ms, desliga o HWBB1 ¢ o HWBB2 ¢ o sistema entra no estado seguro.

Para evitar o acumulo de falhas, com base na avaliacdo de risco da maquina
ou dispositivo, em um momento fixo é confirmado se a fungdo foi perdida.

A Independentemente do nivel de seguranca do sistema, o teste de

confirmacgdo de seguranca é executado pelo menos uma vez em 20 anos.
CAUTION Os itens de inspecdo incluem principalmente os itens (*) adicionados as

caracteristicas acima.
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Avaliacdo de risco

O fabricante do equipamento € responsavel pelos riscos residuais vinculados a todas as avaliagdes de
risco. A seguir estdo descritos os riscos residuais associados as fungdes STO. A ALTRA BRASIL néo
se responsabiliza por quaisquer danos ou ferimentos causados por riscos residuais.

= Nunca toque nos terminais enquanto a energia estiver ligada.
Como a fungdo STO soé corta a saida de torque do motor e ndo corta a
conexao fisica entre o drive e o motor, existe risco de descarga elétrica.
m Use produtos confirmados com seguranca ou que atendam as
especificagdes de seguranga para pegas usadas em circuitos de seguranca.
» Como a fungdo STO pode desativar a saida de torque do motor,
certifique-se de que o motor ndo se mova devido a forgas externas.
m  Confirme se o novo produto e o produto usado anteriormente sdo
do mesmo modelo ao substituir o drive.
Confirme sempre o desempenho da funcdo antes de executar o sistema.

m Execute uma avaliagdo de risco de toda a maquina ou dispositivo.
WARNING .« Quando o mddulo de poténcia dentro do drive tiver uma falha de

curto-circuito, o eixo do motor pode girar 0,5 rotacdo ou menos.

m  Sempre fornega energia aos sinais de entrada de STO (HWBB1
e HWBB2) a partir de uma mesma fonte.
Se a energia for fornecida separadamente, a corrente de fuga pode
causar o mal funcionamento da funcdo STO e a impossibilidade de
cortar a saida de torque do motor.

m Utilize a energia de comutacao PELV/SELV que fornece o sinal de E/S
da funcdo STO.

Alarmes

Se o alarme A30 (STO desconectado) ou o alarme A31 (Falha no circuito STO) ocorrer no drive, significa
que o circuito da fungdo STO pode estar danificado. O usuario deve solucionar os problemas para usar a
fung¢do STO novamente.

0

e Nome Descricao

alarme

A30 STO Desconectado HWBBL1 ou HWBBZ_ é dfzsconectado por mais Qe 10
segundos. Revise a ligacdo antes de usar a fungdo STO.
O circuito da funcdo STO pode estar danificado. Entre

A3l Falha do circuito STO | em contato com a ALTRA BRASIL ou com o distribuidor
autorizado.

Versdao do documento: V1.023 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 11-3



Manual do usuario Servodrive ABD

Normas aplicaveis

As normas de seguranca seguidas pelo STO sdo apresentadas na tabela a seguir.

Item Requisitos de seguranca

¢ |[EC 61800-3: 2017
¢ |[EC 61000-4: 2017
¢ |[EC 61326-3-1: 2017
¢ |[EC 61800-5-2: 2016

Diretiva EMC

Diretiva de Baixa Tensdo * EN 61800-5-1: 2007 + AMD1:2017

¢ |IEC 61800-5-2: 2016
¢ |EC 60204-1: 2016
Funcéo de seguranca ¢ |EC 61508: 2010

¢ |[EC 62061: 2015

¢ ISO 13849-1: 2015

¢ |[EC 60068-2-1: 2007

¢ |[EC 60068-2-2: 2007

¢ |[EC 60068-2-6: 1995

* |[EC 60068-2-14: 1984

¢ |[EC 60068-2-27: 1987

¢ |EC 60068-2-78: 2001

¢ |[EC 61800-2: 2015

¢ |[EC 61800-5-1:2007 + AMD1:2016

Requisitos Ambientais

11.2 Condicdes ambientais

Item Especificacao
® Montagem individual: -5 °C a 55 °C
Temperatura .
Operagio * Montagem proxima: -5 °C a 40 °C
Umidade 5% a 95% UR (sem congelamento ou condensagao)
Temperatura | -20 °Ca 85 °C
Conservagéo:
Umidade 5% a 95% UR (sem congelamento ou condensacéo)
Altitude <1000m (nominal)
IP 1P20
indice de poluicio [
Categoria de Sobretensdo | Il
Tensdo de isolamento Entrada para Saida: 2,7 kV; Entrada para Terra: 2,0 kV

Resisténcia do isolamento | 50 MQ ou mais

da interface de energia dos cabos de sinal ou estabeleca métodos de
mitigagao alternativos.

CAUTION = N3o é recomendavel usar o dispositivo em sistemas publicos de alimentagao
de baixa tensao.

f m  Para evitar riscos de linha cruzada para cabos de sinal, separe o cabo
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11.3 Disposicao dos terminais

Diagrama de sinais

EDM- ———

EDM+

TN

|

HWBB2- —

HWBB2+

P N

|

HWBB1- — HWBB1+

=]
TN

|

oV —

24V

)
PN

Layout dos pinos

da fungao STO.

A = Utilize a energia de comutagao PELV/SELV que fornece o sinal de E/S
WARNING *® O sinal externo deve atender ao principio da corrente de repouso.

Pino | Sinal Nome Funcao
1 oV . x - (N&o use esses pinos porgue estéo
Fonte de Alimentacdo 24 V e
2 24V conectados a circuitos internos)
3 HWBB1-
Entrada HWBB1 )
4 HWBB1+ A funcdo STO tem efeito quando
0s sinais HWBB1 ou HWBB2 séo
5 HWBB2- DESLIGADOS.
Entrada HWBB2
6 HWBB2+
! EDM- Saida do Monitor do Liga quando o sinal HWBBL1 ou o sinal
8 EDM+ Dispositivo Externo HWBB2 ¢ DESLIGADO.
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Especificacoes de sinal

As especificagdes de entrada do sinal HWBB1 (CN6-3, -4) e do sinal HWBB2 (CN6-5, -6) sdo as seguintes.

Item Caracteristicas Descricao

Impedancia Interna 3,3kQ -

Faixa de Tenséo

Operacional 24V£20% VH.min= 17,6 V; VL_max= 4 V

As caracteristicas elétricas do sinal de saida EDM (CN6-7, -8) sdo as seguintes:

Item Caracteristicas | Descricao

Tensdo maxima permitida 35VCC -

Corrente méxima permitida 80 mA CC -

Queda de tensdo maxima 10V Tenséo entre EDM+ e EDM- quando a corrente
quando LIGADO ' é de 80 mA

Tempo de atraso mximo | 5 ms ou A2 A1 amh atragho em EDM
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11.4 Descricao da funcao

11.4.1 EDM (Monitor do Dispositivo Externo)

O sinal EDM (Monitor do Dispositivo Externo) ¢ usado para monitorar falhas no STO. Conecte o sinal
do monitor como um sinal de feedback, por exemplo, ao Dispositivo da Func¢ao de Seguranga.

A relagao entre os sinais de EDM, HWBB1 ¢ HWBB2 é mostrada na Table 11-1

Table 11-1 A relagio entre os sinais de EDM, HWBB1 e HWBB2

Sinal Logica
HWBB1 LIGADO LIGADO DESLIGADO DESLIGADO
HWBB2 LIGADO DESLIGADO LIGADO DESLIGADO
EDM DESLIGADO DESLIGADO DESLIGADO LIGADO
A O sinal EDM ndo é uma saida de seguranga. Use-o apenas para
0 monitoramento de falhas.
WARNING

Se um STO for solicitado ao DESLIGAR os sinais de entrada (HWBB1 e HWBB2) quando a fungdo de
seguranga estiver operando normalmente, o sinal de saida EDM sera ligado dentro de 5 milissegundos.

HWBB1
HWBB2

EDM

ON

+<5ms»>

OFF

OFF

ON

Versdao do documento: V1.023
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11.4.2 Estado seguro

Quando a fun¢@o STO for acionada, o drive entra no estado seguro ¢ o Painel de Operacdo exibe SAF,
como mostrado abaixo.

A relagdo entre o Estado e os sinais de HWBB1 ¢ HWBB2 é mostrada na Table 11-2

Table 11-2 A relagio entre o Estado e os sinais dc HWBB1 e HWBB2

Item Logica

HWBB1 LIGADO LIGADO DESLIGADO DESLIGADO
HWBB2 LIGADO DESLIGADO LIGADO DESLIGADO
Estado - Alarme Alarme SAF

Desligue os sinais de entrada (HWBB1 e HWBB2) para que tenham efeito sobre a fungdo STO; a energia
fornecida ao motor sera cortada dentro de 5 milissegundos.

+«<5ms»
HWBB1 ON
HWBB2 OFF
State Operating state Safe state

O sinal de saida de seguranga do controlador de seguranga e do sensor de seguranga pode incluir o pulso L
para autodiagnostico. Certifique-se de que o periodo de desligamento do sinal de entrada de seguranga seja
menor que 1 milissegundo e que o circuito de entrada de seguranga nio detecte esse evento DESLIGADO.

A\

CAUTION

As condicdes para resetar a fungdo STO é que tanto HWBB1
quanto HWBB2 estejam LIGADOS.
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11.4.3 Sinal S-RDY (Saida de Servo Pronto)

Quando o drive esta no estado seguro, o sinal S-RDY (Saida Servo Pronto) esta DESLIGADO.

Quando os sinais HWBB1 e HWBB2 estiverem LIGADOS e o Servo estiver DESLIGADO,
o sinal S-RDY sera LIGADO e o drive estara no estado de Pronto.

S-RDY

S-ON

HWBB1
HWBB2

State

11.4.4 /BK (Saida do freio) Sinal

ON ON
OFF
i ON
OFF ; OFF
ON ' ON
! OFF :
RDY >< RUN >< SAF >< RDY

Se a fung@o STO tiver efeito quando o sinal HWBB1 ou HWBB2 estiver DESLIGADO, o sinal /BK
(Freio) sera DESLIGADO. Nesse momento, a configuracdo em Pn506 (Tempo de Atraso de
Desligamento do Servidor de Referéncia do Freio) sera desativada.

HWBB1
HWBB2

/BK

Motor Power

State

ON

OFF

ON
(Brake released)

OFF
(Brake applied)

ON
(Power supplied)

OFF
(Power not supplied)

RUN

X

SAF

11.4.5 Métodos de parada

O drive entrara no estado seguro quando a func¢ao STO tiver efeito e o motor ira parar de acordo
com a configuragdo de Pn003.0.

Parametro | Configuracdo | Método de parada Estado p6s Parada }?;:iﬁfaodo
0 Freio dindmico Parada por Inércia

Pn003.0 1 Freio dindmico Freio dindmico Apos reiniciar
2 Parada por Inércia Parada por Inércia

Versdao do documento: V1.023
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11.4.6 Reiniciar Método para o Contador de Desvios

O drive entrara no estado seguro quando a fungdo STO tiver efeito ¢ o Contador de Desvios sera
redefinido de acordo com a configuracao de Pn004.1.

Pardmetro | Configuracdo | Método de reset Sﬁ;ﬁ?@&o
0 Resetar para zero quando o Servo estiver
DESLIGADO ou a funcdo STO tiver efeito.
Pn004.1 Resetar para zero quando o Servo estiver ApGs reiniciar
2 DESLIGADO ou a funcéo STO tiver efeito
ou ocorrer um curso excedido.

11.5 Conexdo do Dispositivo de Fung¢do de Seguranga

11.5.1 Desconexao de um Dispositivo de Fungao de Seguranca

Se vocé ndo conectar um dispositivo da funcdo de seguranga, mantenha o Conector de Segurancga (Safety)
conectado a porta CN6 e os pinos de curto-circuito no conector permanecem no estado padrao.

A Nesse caso, a fungdo STO sera desativada e o drive ndo sera capaz
de implementar a funcdo de seguranca pelo Dispositivo.
WARNING

keep the Safety Connector

plugged into the CN6 port e

e

'/I/I/I/Ia%/'
‘ I

e

funcdo de seguranca nao estiver conectado, o drive entrara em
estado seguro e ndo fornecera a corrente ao motor, de modo que

CAUTION o] motoNr néo_ p_o<,:1eré emitir torque. Nesse momento, o Painel de
Operagao exibira SAF.

f Se os pinos de curto-circuito forem removidos e o dispositivo de
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11.5.2 Conexao de um Dispositivo de Fungao de Seguranca

Remova os pinos de curto-circuito no Conector de Seguranca

Remova os pinos de curto-circuito no conector de seguranca conforme mostrado na Figure 11-3

Figure 11-3 Remova os pinos de curto-circuito

Remove the shorting pins
on the Safety Connector
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Ligacdo do Dispositivo da Funcdo de Seguranca

Conecte o dispositivo de fungido de seguranga a porta CN6 de acordo com o exemplo de ligagdo mostrado
na Figure 11-4

Figure 11-4 Exemplo de ligagdo para o dispositivo de fungo de seguranga

Safety Light Curtains

24V Power Supply

Safety Input
Function glcjw?r
Device PPY " Monitor Output

= T+ T- OouT1 ouT2

CN6
HWBB1+

HWBB1-
ov

HWBB2+

Servodrive

HWBB2-

EDM+

EDM-

Use cabos blindados para proteger o HWBB1+ e o HWBB2+ contra curtos-circuitos.
Use o sinal EDM na saida do emissor comum, garantindo que a corrente flua do EDM+ para o EDM-.

Quando a grade de seguranca estiver bloqueada, os sinais HWBB1 e HWBB2 desligam e o sinal EDM
€ LIGADO para entrar no Estado Seguro.

Quando o bloqueio da grade de seguranca for liberado, os sinais HWBB1 e HWBB2 ligardo e o drive
entrard no Estado Operacional.

Validacdo das Funcdes de Seguranca

Ao comissionar o sistema ou realizar manutencdo ou substitui¢do do drive, sempre realize o seguinte teste
de validagdo na fun¢do STO apo6s concluir a ligagdo. (Recomenda-se manter os resultados da confirmagio
como registro.)

e Quando os sinais HWBB1 e HWBB2 desligarem, verifique que o Painel de Operacgo exiba SAF
e que o Motor ndo opere.
e Monitore o status LIGADO/DESLIGADO dos sinais HWBB1 e HWBB?2.

Se o status LIGADO/DESLIGADO dos sinais ndo coincidir com a tela (Un006), deve-se considerar
o0 seguinte:

- Um erro no dispositivo externo.
- Desconexdo da ligacdo externa, curto-circuito na ligagao.
- Uma falha no Drive.

Encontre a causa e corrija o problema.
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Solucido de problemas

Se qualquer um dos sinais de entrada HWBB1 ou HWBB2 DESLIGA, o Drive entrara no Estado Seguro.
No entanto, se outro sinal ainda estiver LIGADO por mais de 10 segundos, ocorrerd um alarme A30 (STO
desconectado). Nesse momento, deve-se considerar o seguinte:

e O circuito ou dispositivo usado para a entrada dos sinais HWBB1 ¢ HWBB2 pode estar com defeito.

e O cabo do sinal de entrada foi desconectado.

Encontre a causa e corrija o problema.

11.6 Procedimento

Tome a ligagdo do dispositivo da fungdo de seguranca mostrada na Figure 11-4 como exemplo, use
a func@o STO da seguinte maneira.

1 Prepare for maintenance work on the device.

Stop the Motor and turn OFF the S-ON signal.

The safety light curtain blocked.

The HWBB1 and HWBB2 signals are turned OFF
and the Servodrive enters the Safe State.

The worker leaves the guarded area after
completing work.

The safety light curtain resumed work.

7 The Servodrive enters the Operating State. Turn
S-ON signal ON to run the Motor again.
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Chapter 12 Apéndice

12.1 Lista de Parametros

12.1.1 Interpretacdo das Listas de Parametros

Index of the
object dictionary

[Immediately] it was set.

"When Enabled” indicates the parameter take effective when:
[After restart] the power supply is turned OFF and ON again.

00.2: Reverse Drive Prohibit Input

Enabled. The motor 1s stopped according to the setting of Pn003.1
when the overtravel occurs.

Disabled.

Pn(00.3: Reserved setting (Do not change).

\ \
No. ﬁ& Name Range Unit Default Wl@Enabled
3164 Basic Function Selections 0 0000 to 0111 - 0000 After restart
Pn000.0: Servo ON
o | Enabled. Here lists the
§ value of the
1 Disablatcil. :I\-lfhenum the S-RDY signal ON, the motor is excitation parameter and
Parameter automatically. their description
Number l\\

Pn000 Pn000.1: Forward Drive Prohibit Input

0 Enabled. The motor is stopped according to the setting of Pn003.1
when the overtravel occurs.

1 | Disabled.

Versdo do documento: V1.03
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12.1.2 Detalhes dos parametros

N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrdo Qua}r}do
habilitado
3164 SelecGes da Funcao Basica 0 0000a 0111 - 0000 Apos reiniciar

Pn000.0: Servo LIGADO

0 | Habilitado.

Desabilitado. Quando o sinal S-RDY é LIGADO, o motor

1 é energizado automaticamente.
Pn000 Pn000.1: Entrada de Proibi¢do de Movimento de Avango
0 Habilitado. O motor € parado de acordo com a configuracdo

de Pn003.1 quando a ultrapassagem de curso ocorre.

1 | Desabilitado.

Pn000.2: Entrada de Proibi¢do de Movimento Reverso

Habilitado. O motor é parado de acordo com a configuracdo

0 de Pn003.1 quando a ultrapassagem de curso ocorre.

1 | Desabilitado.

Pn000.3: Configuragdo reservada (N&o alterar).

3165 Selecbes da Funcéo Baésica 1 0000 a 0001 - 0000 Apos reiniciar

Pn001.0: Sentido anti-horario, sentido horario

0 | Usa o sentido anti-horério como sentido de avanco.

Pn001 1 | Usa o sentido horario como sentido de avanco.

Pn001.1: Configuragdo reservada (Nao alterar).

Pn001.2: Configuragdo reservada (Nao alterar).

Pn000.3: Configuragdo reservada (Nao alterar).
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
3166 | Sclecoes de Fungdo 0000 a 0100 ] 0000 Apos reiniciar
de Aplicagdo 2

Pn002.0: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn002

Pn002.1: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn002.2: Uso do Encoder Absoluto

0

Usar o encoder como um encoder absoluto.

1

Usar o encoder como um encoder incremental.

Pn002.3: Configuracdo reservada (N&o alterar).

Versdo do documento: V1.03
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
3167 | Selecoes de Fungdo 0000 a 1032 ] 0000 Apos reiniciar
de Aplicagdo 3

Pn003.0: Métodos de parada do motor para alarmes Gr.1,

Servo DESLIGADO, STO e Servo DESLIGADO

0 | Aplique o freio dindmico e deixe o motor parar por inércia.

1 | Aplica o freio dindmico e, em seguida, coloca o motor no estado DB.

2 | Fazer parada por inércia do motor.

Pn003

Pn003.1: Método de parada do motor para Ultrapassagem de Curso

0 | Aplique o freio dindmico e deixe o motor parar por inércia.

1 | Fazer parada por inércia do motor.

2 Aciona o freio por reversdo e, em seguida, coloca 0 motor no

estado de trava.

3 Aciona o freio por reversdo e, em seguida, deixa 0 motor parar

por inércia.

Pn003.2: Configuracdo reservada (Nao alterar).

Pn003.3: Aprimoramento de Sobrecarga

0 | Desabilitado.

Habilitado. Esta fungéo pode melhorar a carga do motor para
instantaneamente mais de 2 vezes a carga nominal, que pode ser
usada nas condicdes que requerem partidas e paradas frequentes.

Esta configuragdo ndo esta disponivel para motores EM3A.

Versdo do documento: V1.03
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
3168 | Selecoes de Fungdo 0000 a 0025 ] 0000 Apos reiniciar
de Aplicacdo 4

Pn004

Pn004.0: Alarmes de métodos de parada do motor para Gr.2

0 | Aplique o freio dindmico e deixe 0 motor parar por inércia.

1 | Aplica o freio dindmico e, em seguida, coloca o motor no estado DB.

2 | Fazer parada por inércia do motor.

3 Aciona o freio por reversdo e, em seguida, coloca 0 motor no
estado DB.

4 Aciona o freio por reversdo e, em seguida, deixa 0 motor parar
por inércia.

Refere-se aos Alarmes Gr.2 como Adverténcias, e 0 motor nao
sera parado.

Pn004.1: Limpeza do Contador de Desvio no Modo de Controle Local

Redefina para zero quando o Servo estiver DESLIGADO ou STO

0 estiver disponivel.

1 | Configuracdo reservada (N&o alterar).

Redefina para zero quando o Servo estiver DESLIGADO ou STO
estiver disponivel ou ocorrer ultrapassagem de curso.

Pn004.2: Configuracdo reservada (N&o alterar).

Pn004.3: Configuracdo reservada (N&o alterar).

Versdo do documento: V1.03
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
3169 | Selecoes de Fungdo 0000 a 3343 ] 00d0 Apos reiniciar
de Aplicacdo 5

Pn005.0: Método de Feedforward de Torque Interno

0 | Use o Feedforward (previsor) de torque interno geral.

Configuracdo reservada (Néao usar.)

1
2 | Use o Feedforward de torque interno de alta velocidade.
3

Configuracdo reservada (Néo usar.)

Pn005.1; Método de Controle Local

d | Use areferéncia de parametro como padréo.

Pn005.2: Método de Feedforward de Torque

0 | Use o Feedforward de torque interno.

Pn005 )
Use o Controle de Seguimento de Modelo no Feedforward

1 | de torque, que esta disponivel quando a Sele¢do do Controle
de Seguimento de Modelo (Pn150.0) esta ativada.

Use o Feedforward de torque definido pelo controlador, que esta
disponivel no controle do barramento e definido pelo objeto 60B2h.

Use o Feedforward de torque gerado pelo Algoritmo de Interpolacdo
3 | Cubica, que esta disponivel quando o objeto 60COh esta definido
para Algoritmo de Interpolacdo Cubica no controle do barramento.

Pn005.3: Método de Feedforward de Velocidade

0 | Use o Feedforward (previsor) de velocidade interna.

Use o Feedforward de Velocidade no Controle de Seguimento
1 | de Modelo, que esta disponivel quando a Sele¢do do Controle
de Seguimento de Modelo (Pn150.0) esta ativada.

Use o Feedforward de velocidade definida pelo controlador, que
2 | esté disponivel no controle do barramento e definido pelo objeto
60B1h.

Use o Feedforward de velocidade gerada pelo Algoritmo de
Interpolacdo Cubica, que esta disponivel quando o objeto 60C0h
é definido como Algoritmo de Interpolagdo Cubica no controle
do barramento.

Versdo do documento: V1.03 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 12-6
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316A | Selecoes de Fungdo 0000 a 0001 ] 0001 Apos reiniciar
de Aplicacdo 6

Pn006

Pn006.0: Selecdo do barramento

0

N&o use o barramento. Selecione o método de controle pela
configuracgdo de Pn005.1.

Usar EtherCAT.

Pn006.1: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn006.2: Configuracdo reservada (N&o alterar).

Pn006.3: Configuracdo reservada (N4o alterar).

316B

de Aplicagdo 7

Selecdes de Funcéo

0000 a 1120

0010

Ap0s reiniciar

Pn007.0: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn007

Pn007.1: Selecdo da Fonte de Alimentacdo

0

Monofasico CA, para os drives do ABD-20* para 0 ABD-30%*,
esta configuracdo ndo esta disponivel.

Trifasico CA

DC

Pn007.2: Acdo de Limite de Torque quando ocorrer Subtensdo

0

Desabilitado.

1

Habilitado.

Pn007.3: Frequéncia de Alimentacdo CA

0

50 Hz

1

60 Hz

Versdo do documento: V1.03
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Selecéo Inicial da Tela quando e
316C Alimentagio for Ligada 0a9999 - 0010 Apobs reiniciar
Pn008
Defina o ndmero "Un" exibido quando o dispositivo for ligado.
Por exemplo, ajuste este parametro para 0, e a tela é Un000 apds o dispositivo ser ligado.
316D | Selecbes de Funcio 0000 a 0001 ] 0000 Apos reiniciar
de Aplicagdo 9
Pn009.0: Fungéo do Barramento CC Compartilhado
0 | Desabilitado.
Pn009
1 1 | Habilitado.
Pn009.1: Configuracdo reservada (N&o alterar).
Pn009.2: Configuragdo reservada (N&o alterar).
Pn009.3: Configuragdo reservada (N&o alterar).
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31C8 Fungéo de Tuning 0001 a 1105 - 0001 Apos reiniciar
Pn100.0: Modo de Tuning
1 | Sem Tuning
2 | Configuracdo reservada (N&o alterar).
3 | Auto-tuning de um parametro
4 | Configuracdo reservada (N4o alterar).
5 | Tuning Manual
Pn100
Pn100.1: Configuracdo reservada (N&o alterar).
Pn100.2: Selecdo de Supressdo Automatica de Vibragdo
0 | Desabilitado.
1 | Habilitado.
Pn100.3: Selecdo de Suavizacao (Este parametro esta disponivel
guando a fun¢do de auto-tuning de um pardmetro estiver selecionada.)
0 Padrdo: Tempo de posicionamento curto, mas propenso a erro
de comando (overshoot).
1 | Estavel: Posicionamento estavel, mas tempo de posicionamento longo.
31C9 Rigidez do servo 0a500 Hz 40 Imediatamente
Pn101 - . - .
Este parametro determina as caracteristicas de resposta do servossistema.
O desempenho pode ser melhorado aumentando esse valor e diminuindo se ocorrer vibragao.
31CA Ganho do Loop de Velocidade | 1 a 10000 rad/s 500 Imediatamente
Pn102
Este parametro determina a largura de banda do loop de velocidade.
31CB Tempo T_otal do Loop 1 a 5000 0,1 ms 125 Imediatamente
de Velocidade
Pn103
Reduzir este valor pode encurtar o tempo de posicionamento e o tempo de resposta da velocidade.
31CC Ganho do Loop de Posicao 0a 1000 1/s 40 Imediatamente
Pn104 Este parametro determina a largura de banda do loop de posigao.
Aumentar este valor pode melhorar a rigidez do posicionamento, diminua se o sistema vibrar.

Versdo do documento: V1.03
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31CD ;jl'empo dofiltro dereferéncia | 5 5 5509 50 001ms | Imediatamente
e torque
Pn105
Este parametro determina a largura de banda do filtro de referéncia de torque; o filtro é usado para filtrar
o ruido na referéncia de torque.
31cE | Foreentagem denercia 0 29999 % 0 Imediatamente
Pn106 g
Este valor deve ser configurado para a porcentagem de inércia da carga e inércia do motor.
31CF Ganho d(.) Segundo Loop 1 a 10000 rad/s 250 Imediatamente
de Velocidade
Pn107
31D0 Tempo T_otal do Segundo Loop 1 a 5000 rad/s 200 Imediatamente
de Velocidade
Pn108
31D1 Ganho_dE) Segundo Loop 0a 1000 1/s 40 Imediatamente
de Posicdo
Pn109
31p2 | [empo de Filtragem de 022500 0,0lms | 100 Imediatamente
Referéncia do Segundo Torque
Pn110
31D4 FeedforV\_/ard (previsor) 0a100 % 0 Imediatamente
de Velocidade
Pn112
Este valor é uma porcentagem do Feedforward interno de velocidade.
Este valor esta disponivel quando o Feedforward (previsor) de velocidade interno esta selecionado (Pn005.3=0).
Tempo do Filtro do .
31D5 Feedforward de Velocidade 0a 640 0,1 ms 0 Imediatamente
Pn113
Este pardmetro determina a largura de banda do filtro de Feedforward de velocidade interna. O filtro é usado
para remover o ruido no Feedforward de velocidade interna.
31D6 Feedforward (previsor) 0a100 % 0 Imediatamente
de Torque
Pnl114
Este valor é uma porcentagem do Feedforward de torque interno.
Este valor esta disponivel quando o Feedforward de torque interno é selecionado (Pn005.2=0).

Versdo do documento: V1.03
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Tempo de Filtragem do .
31D7 Feedforward de Torque 0 a 640 0,1 ms 0 Imediatamente
Pnl115
Este parametro determina a largura de banda do filtro de Feedforward de torque interno. O filtro é usado
para remover o ruido na Feedforward de torque interno.
31D8 Modo de Switch P/PI 0a4 - 0 Apos reiniciar
[0] Use a referéncia de torque como uma condicdo (ajuste de limite: Pn117).
Pn116 | [1] Use o contador de desvio de posicio como uma condicao (ajuste de limite: Pn118).
[2] Use a referéncia de aceleragdo como uma condicédo (ajuste de limite: Pn119).
[3] Use a referéncia de velocidade como a condicdo (ajuste de limite: Pn120).
[4] Fixado ao Controle do PI.
Limite (Threshold)
31D9 de Referéncia de Torque 0a300 % 200 Imediatamente
Pril7 para Switch P/PI
O limite é usado para comutar o controlador de velocidade de Pl para P. Esse valor é uma porcentagem
da referéncia de torque.
Limite (Threshold)
31DA do Contador de Desvio 0 a 10000 1 pulso 0 Imediatamente
Pnl18 para Switch P/PI
O limite é usado para comutar o controlador de velocidade de PI para P. Este valor € um nimero de pulso.
Limite (Threshold) de
31DB Referéncia de Aceleragdo 0 a 3000 10rpm/s | O Imediatamente
Pr119 para Switch P/PI
O limite é usado para comutar o controlador de velocidade de Pl para P. Este valor é uma referéncia
de aceleracéo.
Limite (Threshold) de
31DC Referéncia de Velocidade 0 a 10000 rpm 0 Imediatamente
Prl20 para Switch P/PI

O limite é usado para comutar o controlador de velocidade de Pl para P. Este valor é uma referéncia
de velocidade.

Versdo do documento: V1.03
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31DD Modo de Switch de Ganho 0alo0 - 0 Apos reiniciar
[0] Fixado aos ganhos do primeiro grupo.
[1] Usar sinal externo (G-SEL) como condic&o.
[2] Use a referéncia de torque como uma condicdo (ajuste de limite: Pn117).
[3] Use o contador de desvio de posi¢cdo como uma condicéo (ajuste de limite: Pn118).
Pn121 | [4] Usar aceleragio como condigo (ajuste de limite: Pn119).
[5] Use a referéncia de velocidade como uma condicéo (ajuste de limite: Pn120).
[6] Use a referéncia de posicdo como uma condigdo (ajuste de limite: Pn123).
[7] Use a velocidade real como condicdo (ajuste de limite: Pn124).
[8] Use a referéncia de posicdo (Pn123) e a velocidade real (Pn124) como condicao.
[9] Fixo aos ganhos do segundo grupo.
[10] Use a sinalizacdo de posicionamento concluida como condigao.
3IDE | emPpo de Atraso para Switch | 4 5 55009 0lms |0 Imediatamente
de Ganho
Pn122
O tempo de atraso para a comutacdo de ganho apds a condicdo ser cumprida.
gipF | Limite (Threshold) 0 220000 ; 0 Imediatamente
Pni23 para Switch de Ganho
O limite de referéncia de velocidade para a comutacao de ganho.
Limite (Threshold) de
31E0 Velocidade para Switch 0 a 2000 rpm 0 Imediatamente
Pr124 de Ganho
Este parametro esta disponivel somente ao usar a referéncia de posicéo e velocidade real como a condicéo
(Pn121=8).
31E1 gzwﬁggg I_Rgrpgedeoiz’vggh de 0 a 20000 0,1 ms 0 Imediatamente
Pn125 p de posig
O tempo de rampa para a comutagdo de ganho esté disponivel sé para o ganho do loop de posicao.
31E2 Histerese de Switch de Ganho | 0 a 20000 - 0 Imediatamente
Pn126
Histerese de condicdes da comutagéo de ganho. Ele é usado para evitar comutagdes de ganho com frequéncia.
31E3 Filtro de Baixa Velocidade 0a100 1 ciclo 0 Imediatamente
Pn127 . . . - . . e .
Este parametro determina o desempenho do filtro para a medicéo de velocidade baixa. Sera feito um filtro
no ruido em baixa velocidade, mas a velocidade medida tera atraso significativo se esse valor for grande.
31E6 | Sompensagdo de Alrito 0 a 3000 0,1%Tn | 0 Imediatamente
Coulomb
Pn130
Este parametro é usado para compensar o atrito coulomb. O valor é a permilagem do atrito coulomb
e o torque nominal do motor.
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Banda Morta de Velocidade
31E7 para Compensagdo de Atrito 0a100 rpm 0 Imediatamente
Coulomb
Pn131

Para definir uma banda morta para desativar a compensagéo de atrito coulomb. E usada para evitar
vibragdo em velocidade zero.

31gg | Compensagdo de Atrito 021000 0,1%Tn/ | Imediatamente
Viscoso 1000rpm
P32
31gg | lempo doFiltro de Velocidade | ) , 37400 00Lms |4 Imediatamente
do Encoder
Pn135

Para definir um tempo adequado para suavizar as mudancas na velocidade de feedback para reduzir a
vibragdo. Este parametro esta disponivel quando a velocidade instantanea ndo é usada como o feedback
de velocidade (Pn162=0).

31FA

Controle de Seguimento de
Modelo

0000 a 0002

0000

Apobs reiniciar

Pn150

Pn150.0: Selecdo do Controle de Seguimento de Modelo

0 | Nao utilizar.

1 | Usar o Controle de Seguimento de Modelo.

Use o Controle de Seguimento de Modelo e a supressédo
de oscilacéo de carga.

Pn150.1: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn150.2: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn150.3: Configuragdo reservada (Nao alterar).

31FB

Ganho do Controle de
Seguimento de Modelo

10 a 1000

1/s

50

Imediatamente

Pn151

Este parametro determina as caracteristicas de resposta do servossistema. Se vocé aumentar a configuracao
do modelo apds o ganho de controle, a caracteristica de resposta melhorara e o tempo de posicionamento
serd reduzido.

Versdo do documento: V1.03
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Corregdo de Ganho do
31FC Controle de Seguimento 20 a 500 % 100 Imediatamente
Pn152 de Modelo
Este parametro é usado para corrigir a configuracdo do modelo apds o ganho de controle.
Feedforward de Velocidade
31FD no Controle de Seguimento 0a200 % 100 Imediatamente
de Modelo
Pn153
Este parametro é usado para o ajuste fino da saida do valor de Feedforward de velocidade pelo ganho do
Controle de Seguimento de Modelo. Se vocé aumentar essa configuracdo, a tendéncia pode ser reduzida,
mas € provavel que ocorra erro de comando (overshooting).
Torque de Feedforward
31FE no Controle de Seguimento 0a200 % 100 Imediatamente
de Modelo
Pn154
Este parametro é usado para 0 ajuste fino da saida do valor de feedfoward de torque pelo ganho do Controle
de Seguimento de Modelo. Se vocé aumentar essa configuracdo, a caracteristica da resposta pode ser
melhorada, mas € provavel que ocorra erro de comando (overshooting).
31FF Frequéncia de Oscilagdo 50 a 500 0,1 Hz 100 Imediatamente
da Carga
Pn155
Em geral, esta configuracdo é a frequéncia antirressonancia do sistema servo de duas massas.
Tempo de Filtragem para
3200 Supressdo de Oscilacdo 2 a 500 0,1 ms 10 Imediatamente
Pr156 da Carga
Se vocé aumentar essa configuracdo, a caracteristica de resposta pode ser mais suave, mas o efeito de supresséo
da vibrago sera pior.
3201 L|m|te_par§1 Supressdo 0a 1000 rpm 100 Imediatamente
de Oscilagéo da Carga
Pn157 Para definir um limite de compensac&o para a supressdo da vibracdo no Feedforward (previsor) de velocidade.
Se vocé diminuir essa configurago, a caracteristica de resposta pode ser mais suave, mas o efeito de supressao
da vibragéo serd pior.
3204 Compensagao de Torque 0a100 % 0 Imediatamente
de Carga
Pn160
Este parametro é um coeficiente (porcentagem) para compensar o torque da carga.
Aumentar este valor pode melhorar o desempenho de rejeicdo do distdrbio de carga, mas pode causar vibragdo.
305 | Ganho do Observador 021000 Hz 200 Imediatamente
Prl61 do Torque de Carga

Este parametro é usado para ajustar as caracteristicas de resposta do observador de carga.
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Selecdo da Velocidade e
3206 de Feedback Oal - 0 ApGs reiniciar
Pn162
[0] Use a velocidade do encoder como a velocidade de feedback.
[1] Use a velocidade observada como a velocidade de feedback.
3208 Giros para PJOGO -50a 50 rotacbes | 5 Imediatamente
Pnl64
Velocidade maxima .
3209 para PJOGO 100 a 3000 rpm 1000 Imediatamente
Pnl65
320A | TeMpo de acel /desacel. 50 a 2000 ms 500 Imediatamente
para PJOGO
Pn166
320B Tempo de parada para PJOGO | 100 a 10000 ms 1000 Imediatamente
Pn167
320C Giros para PJOG1 -50a 50 rotacbes | 5 Imediatamente
Pn168
320D Velocidade maxima 100 a 3000 rpm 1000 Imediatamente
para PJOG1
Pn169
320E Tempo de acel./desacel. 50 a 2000 ms 500 Imediatamente
para PJOG1
Pn170
320F Tempo de parada para PJOG1 | 100 a 10000 ms 1000 Imediatamente
Pn171
3210 dG'r.OS, para identificacdo 0al - 0 Imediatamente
e inércia
Pnl72 | para definir os giros em direcdo ao sentido de avanco na operacao de Identificagdo de inércia.
[0] 8 rotagdes.
[1] 4 rotagdes.
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Frequéncia do Filtro de .
3211 Supressio de Vibragio 100 a 2000 Hz 2000 Imediatamente
Pn173
Ajuste da Largura de Banda do :
s212 Filtro de Supresséo de Vibragio 1a100 ) 30 Imediatamente
Pn174
3213 Supresséo de vibragdo 0a500 - 100 Imediatamente
Pn175
Tempo de filtragem de
3214 passa-baixa para Supressdo 0a50 0,1 ms 0 Imediatamente
Pnl76 de Vibracéo
Tempo de Filtragem de
3215 passa-alta para Supressdo 0a 1000 0,1ms 1000 Imediatamente
Pnl77 de Vibragéo
3216 Suawzagao do I_:|Itro~de 0a500 - 100 Imediatamente
Supresséo de Vibragao
Pn178
3217 E'Q;ée;cf (;Aer’rs/p;lbl:l;dgopara 5a500 - 100 Imediatamente
Pn179 ¢ ¢
Este parametro é usado para a supressao automatica de vibracéo.
3218 E'Q;(t:e ;cf ggi?iubir;cglopara 0a100 Hz 100 Imediatamente
Pn180 ¢ ¢
Este parametro é usado para a supressao automatica de vibracao.
3219 | Frequéncia dofFiltro 50 a 5000 Hz 5000 Imediatamente
de Entalhe 1
Pn181
321A Profundidade do Filtro de 0223 ) 0 Imediatamente
Entalhe 1
Pn182

Versdo do documento: V1.03
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321B Largura do Filtro de Entalhne 1 | 0a 15 - 2 Imediatamente
Pn183
gp1c | Frequencia dofFiltro 50 a 5000 Hz 5000 Imediatamente
de Entalhe 2
Pn184
321D Profundidade do Filtro 0a23 - 0 Imediatamente
de Entalhe 2
Pn185
321E Largura do Filtro de Entalne 2 | 0 a 15 - 2 Imediatamente
Pn186
g21F | FrequénciadoFiltro 50 a 5000 Hz 5000 Imediatamente
de Entalhe 3
Pn187
3220 Profundidade do Filtro 0a23 - 0 Imediatamente
de Entalhe 3
Pn188
3221 Largura do Filtro de Entalne 3 | 0 a 15 - 2 Imediatamente
Pn189
322C N?’T‘E“’S de Pulso para 16 a 16384 1 pulso 16384 Apos reiniciar
Divisédo de Frequéncia PG
Pn200
Este parametro é usado para configurar a saida dos nimeros de pulso diferencial ortogonal pelo encoder
quando o motor executa uma rotagéo.
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3236 Ajuste de Encoder Externo 1 0000 a 1112 - 0000 Apobs reiniciar

Pn210.0: Selecéo do Encoder Externo
0 | N&o use um encoder externo.
1 | Use um encoder externo para o controle de loop totalmente fechado.
2 | Use um encoder externo para a contagem.

Pr210 Pn210.1: Configuracdo do Pulso de Saida do Encoder Externo
0 | Usea configuracdo do encoder do motor como divisdo de frequéncia.
1 | Use a configuracdo do encoder externo como divisdo de frequéncia.
Pn210.2: Selecdo da Sequéncia de Fases do Encoder Externo
0 | Mantenha a sequéncia de fases atual.
1 | Inverta a fase de pulso da divisdo de frequéncia.
Pn210.3: Sentido do Encoder Externo
0 Mantenha a dire¢éo atual.
1 Inverta a direcdo do contador.

3237 Ajuste de Encoder Externo 2 0000 a 0001 - 0001 Ap0s reiniciar

Pn211.0: Pulso C do Encoder Externo
0 | Né&o use o pulso C do encoder externo.

Pn211 1 | Use o pulso C do encoder externo.

Pn211.1: Configuragdo reservada (Nao alterar).

Pn211.2: Configuragdo reservada (Nao alterar).

Pn211.3: Configuragdo reservada (Nao alterar).
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3238 Resolucdo do Encoder Externo | 1 a 1048576 1 pulso 10000 Apos reiniciar
Pn212
Limite de Desvio da Posicéo
3239 entre o Encoder e o Encoder 0a134217728 | 1 pulso 1000 Imediatamente
Pn213 Externo
323A Desvio da Posic¢do Livre entre 0a100 0 % Imediatamente
0 Encoder e o0 Encoder Externo
Pn214
3294 | Referéncia de velocidade -600026000 | rpm 500 Imediatamente
interna
Pn304 Para definir a referéncia de velocidade do motor interno.
Esta configuracdo esta disponivel quando o servo esta no modo de controle de velocidade interno
(Pn006.0 =0 e Pn005.1 = 1).
3295 Velocidade de jogging 0 a 6000 rpm 500 Imediatamente
Pn305 . . . L .
Para programar uma velocidade para o motor em operacao de JOG e o sentido de rotagdo € determinado
pela referéncia.
3296 Tempo_de Aceleragio 0a 10000 ms 0 Imediatamente
da Partida Suave
Pn306
Para definir o tempo de aceleracdo da rampa a cada 1000 rpm.
3297 Tempo_de Desaceleragdo 0 a 10000 ms 0 Imediatamente
da Partida Suave
Pn307
Para definir o tempo de desaceleracdo da rampa a cada 1000 rpm.
3298 Tempo d_o Filtro de Referéncia 0a 10000 ms 0 Imediatamente
de Velocidade
Pn308
Para definir o tempo do filtro de referéncia de velocidade.
3299 Tempo de subida da curva S 0a 10000 ms 0 Imediatamente
Pn309 - . . . .
Para definir um tempo de subida para transitar de um ponto de velocidade para outro ponto de velocidade
nacurva S.
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Sele¢do do Modo Suave e
S8 de Referéncia de Velocidade 0as3 - 0 Apos reiniciar
Pn310 | [0] Rampa
[1] Curva-S
[2] Filtragem primaria
[3] Filtragem secundaria
329B Selecéo de curva S 0a3 - 0 Apobs reiniciar
Pn311
Para definir a forma de transic&o da curva S.
3oA7 | Limite de Detecgdo de Excesso | 4 o ggoq : 8000 Imediatamente
de velocidade
Pn323
O alarme AO3 ocorre se a velocidade do motor ultrapassar este limite.
soAF | AlocacdodoSinaldasonda 5500, 0020 | - 0010 Apés reiniciar
de Toque
Pn331.0: Numero do Pino Alocado do Sinal da Sonda de Toque 1
0 | Alocar o sinal para CN1-1.
1 | Alocar o sinal para CN1-3.
2 | Use o pulso C em vez da alocacéo.
Pn331
Pn331.1: Numero do Pino Alocado do Sinal da Sonda de Toque 2
0 | Alocar o sinal para CN1-1.
1 | Alocar o sinal para CN1-3.
2 | Use o pulso C em vez da alocacao.
Pn331.2: Configuragdo reservada (N&o alterar).
Pn331.3: Configuragdo reservada (Nao alterar).
Tempo de Filtragem da
32B0 Entrada Digital da Sonda 0a 1000 10 ns 0 Imediatamente
Pn332 de Toque
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrdo Qua}r}do
habilitado
O sinal da sonda e
32B1 de toque inverte 0000 ~ 0011 - 0000 Apbs reiniciar
Pn333.0: Selecéo de inversdo de sinal da sonda de toque 1
0 Néo inverte o sinal da Sonda de Toque 1 (é eficaz quando o nivel
estiver baixo)
1 Inverte o sinal da Sonda de Toque 1 (é eficaz quando o nivel
estiver alto)
Pn333
Pn333.1: Selecéo de inversdo de sinal da sonda de toque 2
0 Néo inverte o sinal da Sonda de Toque 2 (é eficaz quando o nivel
estiver baixo)
1 Inverte o sinal da Sonda de Toque 2 (é eficaz quando o nivel
estiver alto)
Pn333.2: Configuracdo reservada (Nao alterar).
Pn333.3: Configuracdo reservada (Nao alterar).
32F5 Limite de Torque Interno 0a350 % 350 Imediatamente
de Avango
Pn401
32F6 Limite de ~T orque Interno 0a350 % 350 Imediatamente
de Reversédo
Pn402
32F7 Limite de Torque Interno 0a350 % 100 Imediatamente
de Avango
Pn403
32F8 Limite de :I' orque Interno 0a350 % 100 Imediatamente
de Reversédo
Pn404
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao ngr}do
habilitado
Limite de torque do freio 0 ;
32F9 00T reverséo 0a350 % 300 Imediatamente
Pn405
32FA L'm'Ee de To_rqu¢_a na Que_da de 0a100 % 50 Imediatamente
Tenséo do Circuito Principal
Pn406
Tempo de Ativacdo do Limite
32FB de Torque na Queda de Tensdo | 0 a 1000 ms 100 Imediatamente
Pnd07 do Circuito Principal
goFc | Limite de Velocidade durante |, 56 rpm 1500 Imediatamente
o Controle de Torque
Pn408
3358 Tolerapc~|a de Chegada 0 a 50000 1 pulso 10 Imediatamente
na Posicao
Pn500
O sinal de saida /COIN (Conclusédo do Posicionamento) sera LIGADO quando o contador de desvios for
menor que esta configuracéo.
3359 Tolere_lnua de Chegada de 0a100 rpm 10 Imediatamente
Velocidade
Pn501
O sinal de saida do /VCMP (Detecg¢do de Coincidéncia de Velocidade) sera LIGADO quando o desvio
entre a referéncia de velocidade e o feedback de velocidade for menor que esta configuragéo.
335B Limite d? Detecgdo do Status 0 a 3000 rpm 20 Imediatamente
de Rotacédo
Pn503
Considera-se que o motor foi girado de maneira estavel e o sinal de saida /TGON (Detec¢do de Rotagao)
é LIGADO quando a velocidade do motor excede esta configuracéo.
Limite para Overflow
335C (Estouro) do Contador de 1 a 83886080 1 pulso 41943040 | Imediatamente
Desvio de Posicdo
Pn504

Considera-se que o contador de desvio foi transbordado e um sinal de alarme é emitido quando o contador
de desvio ultrapassa essa configuragao.
NOTA: a configuracdo padrdo depende da resolugdo do encoder.
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao ngr}do
habilitado
Tempo de espera ) .
335D do servo LIGADO 2000 a 2000 ms 0 Imediatamente
Os parametros de Pn505 a Pn508 estdo disponiveis somente quando o sinal /BK (Saida do freio) LIGA.
Pn505 | Eles sdo usados para controlar o freio de retencdo, de forma que a parte moével da maquina ndo possa se
mover devido a gravidade ou a uma forga externa.
® Se esta configuracdo for um ndmero positivo, quando o servo estiver LIGADO, o sinal de /BK é LIGADO
primeiro e aguardara esse tempo de configuracdo e, em seguida, energizara o Motor.
¢ Se a configuracdo for um nimero negativo, quando o servo estiver LIGADO, o mator pode ser
imediatamente energizado e aguardar esse tempo de configuracédo, em seguida, o sinal /BK sera LIGADO.
335 | Tempo de espera do servo 0a 500 0ms |0 Imediatamente
DESLIGADO
Pn506 Quando o motor esta parado, o sinal /BK é DESLIGADO assim que o Servo ¢ DESLIGADO. Use esta
configuracdo para alterar a temporizacdo para DESLIGAR a fonte de alimentacdo para o motor ap6s
0 servo ser DESLIGADO.
Limite (Threshold) de
335F Velocidade para Ativacao 10a 100 rpm 100 Imediatamente
Pn507 do Freio
O sinal /BK sera LIGADO quando a velocidade do motor for inferior a esta configuracdo ap6s o Servo ser
DESLIGADO.
3360 Tempo de Espera para 10 ~ 100 10 ms 50 Imediatamente
Ativacdo do Freio
Pn508 | O sinal /BK serd LIGADO quando o atraso ultrapassar esta configuracdo depois que o Servo estiver

DESLIGADO.

O sinal /BK ajusta LIGADO enguanto uma das condices, Velocidade de espera de referéncia do freio
e Tempo de espera de referéncia do freio, for atendida.
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3361 g:gfg‘f"fs do Sinal de Entrada | 409 4 7777 - 3210 Apés reiniciar

Pn509

Pn509.0: Alocar sinal para CN1-14

S-ON

P-OT

N-OT

P-CL

N-CL

G-SEL

HmRef

N ool bdlW|DN|F-|O

Remoto

Pn509.1: Alocar sinal para CN1-15

0 a 7: igual que a alocacdo de CN1-14.

Pn509.2: Alocar sinal para CN1-16

0 a 7: igual que a alocacdo de CN1-14.

Pn509.3: Alocar sinal para CN1-17

0 a 7: igual que a alocacdo de CN1-14.
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
3362 g:gfgﬁ";s doSinal de Entrada | g0 50007 | - 0004 Aps reiniciar

Pn510

Pn510.0: Alocar sinal para CN1-18

S-ON

P-OT

N-OT

P-CL

N-CL

G-SEL

HmRef

~N~N| oo b~ | DN | O

Remoto

Pn510.1: Configurago reservada (N&o alterar).

Pn510.2: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Pn510.3: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Versdo do documento: V1.03

© 2022 Altra Industrial Motion do Brasil

12-25




Manual do usuario Servodrive ABD

N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrdo Qua}r}do
habilitado
3363 | Aiocacoes doSinalde Saida | g0 4 opphy ; 0210 Apés reiniciar
igital
Pn511.0: Alocar sinal para CN1-6, 7
0 | COIN/VCMP
1 | TGON
2 | S-RDY
3 | CLT
4 | BK
5 | PGC
6 | OT
Pn511 - | rD
8 | TCR
9 | Remote0
a | Remotel
b | Remote2
Pn511.1: Alocar sinal para CN1-10, 11
0 a b: igual que a alocacdo de CN1-6, 7.
Pn511.2: Alocar sinal para CN1-12, 13
0 a b: igual que a alocacdo de CN1-6, 7.
Pn511.3: Configuragdo reservada (Nao alterar).
3364 | SinaisdaEntrada Digital (bits | 5559799 ; 0000 Apos reiniciar
baixos) do Barramento Mestre
Pn512
Use o0 bit-16 ao bit-23 no sub-indice 01 do objeto 0X60FE em CiA402 como entradas, correspondente
a CN1-14 a CN1-17.
3365 | Sinais daEntrada Digital (bits | 55 ;4194 ; 0000 Apos reiniciar
PR513 altos) do Barramento Mestre

Use 0 bit-24 no sub-indice 01 do objeto 0x60FE em CiA402 como entrada, correspondente a CN1-18.
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrdo Qua}r}do
habilitado
Tempo de Filtragem de Sinais . .
3366 de Entrada Digitais 0a 1000 1 ciclo 1 Imediatamente
Pn514
Para definir um tempo de filtragem para os sinais de entrada. Se vocé aumentar essa configuracao,
as alteracdes de sinal na porta de entrada serdo atrasadas.
3367 Tempp de Filtragem do Sinal 0a3 2 ciclo 1 Imediatamente
de Saida de Alarme
Pn515
Para definir um tempo de filtragem para os sinais de alarme.
Se vocé aumentar essa configuracdo, o alarme serd atrasado.
3368 | >inal de Entrada Digital 0000 1111 ; 0000 Apos reiniciar
Inverte 1
Pn516.0: CN1-14 selecdo inversa
0 | Osinal ndo é invertido.
1 | Osinal é invertido.
Pn516.1: CN1-15 selecdo inversa
Pn516

0 | Osinal ndo é invertido.

1 | Osinal é invertido.

Pn516.2: CN1-16 selecdo inversa

0 | Osinal ndo é invertido.

1 | Osinal é invertido.

Pn516.3: CN1-17 selecdo inversa

0 O sinal ndo é invertido.

1 O sinal é invertido.
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habilitado
Sinal de Entrada Digital e
3369 Inverte 2 0000 a 0001 - 0000 Apos reiniciar

Pn517.0: CN1-18 selecdo inversa

0 | Osinal ndo é invertido.
Pn517
n> 1 | Osinal é invertido.
Pn517.1: Configuragdo reservada (N&o alterar).
Pn517.2: Configuracdo reservada (N&o alterar).
Pn517.3: Configuracdo reservada (N&o alterar).
Toleréncia de Erro de
336B Comunicacdo do Encoder 0 a 10000 1 ciclo 3 Imediatamente
Pn519 de Série
Os alarmes relacionados ao encoder serial podem ser ignorados se 0s alarmes ocorrerem dentro
dessa configuracao.
336c | Limitedetempodedeteccdo | o 65009 01ms | 500 Imediatamente
Pr520 do status de chegada da posi¢éo

Para definir um tempo necessario para concluir o posicionamento.
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N.° Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao Qua}r}do
habilitado
336D Mascaras de Alarme 0000 a 0011 - 0000 Apos reiniciar

Pn521.0: Méascara A15

0 | N&o é mascara.

1 | Ignorar o alarme.

Pn521

Pn521.1: Méascara A06

0 N&o é mascara.

1 Ignorar o alarme.

Pn521.2: Configuracdo reservada (N&o alterar).

Pn521.3: Configuragdo reservada (N&o alterar).

Limite de Partida de Detec¢do

EETA, de Sobrecarga do Motor

100 a 150

%

100

Imediatamente

Pn525 | O alarme A04 ocorre se a porcentagem de carga ultrapassar essa configuracdo por mais do que um

determinado tempo.

Essa configuragdo é sempre 115 para os motores EM3A.

A configuracdo recomendada é 120 ou menos, caso contrario, o drive ou o motor podera ser danificado.
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Quando

N. Indice | Nome Faixa Unidade | Padrao habilitado

3374 O sinal de saida digital inverte | 0000a 1111 - 0000 Imediatamente

Pn516.0: CN1-6, 7 selecdo inversa

0 | Osinal ndo é invertido.

1 | Osinal éinvertido.

Pn516.1: CN1-8, 9 sele¢do inversa
Pn528 0

O sinal néo é invertido.

1 | Osinal éinvertido.

Pn516.2: CN1-10, 11 selecdo inversa

0 | Osinal ndo é invertido.

1 | Osinal é invertido.

Pn516.3: CN1-12, 13 selecdo inversa

0 O sinal ndo € invertido.

1 O sinal é invertido.

O torque atinge o limite

0 R
de detecgéio do status 32300 % 100 Imediatamente

3375

Pn529

Quando a saida de torque ultrapassar a configuragdo de Pn529 e o tempo for maior que a configuracgéo
de Pn530, o sinal /TCR (Saida de deteccdo de limite de torque) serd LIGADO.

O torque atinge o limite de

tempo de detecgio do status 1a 1000 ms 10 Imediatamente

3376

Pn530

Quando a saida de torque ultrapassar a configuraco de Pn529 e o tempo for maior que a configuracdo
de Pn530, o sinal /TCR (Saida de deteccdo de limite de torque) serd LIGADO.

337B Resisténcia do resistor 10 a 300 Q - Apos reiniciar
de descarga

Para programar o valor da resisténcia de frenagem.

Pn535 | Essa configuracdo néo é redefinida quando a configuragao padréo é restaurada.
As configuracdes padrdo sdo as seguintes:

* ABD-A5* a ABD-10*: 50Q

* ABD-15*: 40Q

* ABD-20* e ABD-30*0o: 20Q
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Poténcia do resistor o
337C de descarga 0 a 2000 W - ApGs reiniciar
Para definir o valor da poténcia do resistor de frenagem.
Pr536 Essa configuracdo nao é redefinida quando a configuracdo padrédo € restaurada.
A configuracdo padrdo € a seguinte:
¢ ABD-A5* a ABD-04*; 40W
* ABD-08* e ABD-10*: 60W
* ABD-15*: 80W
* ABD-20* e ABD-30*: 150W
Tempo de Espera de
337E Interrupcéo de Energia 0a50 1 ciclo 1 Imediatamente
Momenténea
Pn538 | Mesmo que a fonte de alimentacdo principal do drive seja interrompida momentaneamente, a fonte de
alimentacdo do motor (estado servo LIGADO) sera mantida durante o tempo definido por este parametro.
A configuracdo é um nimero de periodos, e o tempo de um periodo depende do ajuste de Pn007.3:
® Pn007.3=0, o tempo de um periodo é 1/50s.
® Pn007.3=1, o tempo de um periodo é 1/60s.
Limite de Corrente para
3381 Deteccéo de Operacéo 0a 400 % In 200 Imediatamente
Pn541 Anormal
Programe um limite porcentual da corrente para detectar se 0 motor esta funcionando de forma anormal.
3382 Limite 9 ¢ Acelera(;as) para 0a 1000 krpm/s 50 Imediatamente
Detecgdo de Operagdo Anormal
Pn542
Defina um limite para a aceleracdo detectar se 0 motor estd funcionando de forma anormal.
3424 Namero de n6 do dispositivo 0al27 - 1 Ap0s reiniciar
Pn704
Para definir o nimero de n6 do dispositivo na comunicagdo EtherCAT.
3434 Método de Homing la35 - 1 Imediatamente
Pn720
Mapeamento para o objeto 6098h no CiA402.
3435 Velomdgde fluranie & Susca 1a2147483647 | 0.1rpm | 5000 Imediatamente
pelo Switch
Pn721
Mapeamento para 0 objeto 6099-01h no CiA402.
3436 Velocidade durante a Busca 1a2147483647 | 0.1rpm 100 Imediatamente
P72 pelo Zero

Mapeamento para 0 objeto 6099-02h no CiA402.
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3437 Aceleracdo de Homing 1a2147483647 | 0,1rpm/s | 1000000 Imediatamente
Pn723
Mapeamento para o objeto 609Ah no CiA402.
3438 Offset (desnivel) de Home -2147483648 1 pulso 0 Imediatamente
2147483647
Pn724
Mapeamento para o objeto 607Ch no CiA402.
3439 | Relacdo de Transmissdo 121073741824 | - 1 Imediatamente
Eletrénica (numerador)
Pn725
Mapeamento para o objeto 6093-01h no CiA402.
g43a | Relacdo de Transmissdo 121073741824 | - 1 Imediatamente
Eletronica (Denominador)
Pn726
Mapeamento para o objeto 6093-02h no CiA402.

12.2 Indicadores de Alarmes

Classificacoes de Alarme

Ha trés classificacdes de alarmes para o drive: Gr.1, Gr.2 e Alerta. Elas afetardo a exibigdo e a operagao

do sistema Servo.

Classificacao

Meétodo de parada

Tela do painel

Gr.1

Para o motor de acordo com
a configuracdo de Pn003.0

Para obter detalhes, consulte 7.4.1
Métodos de parada do motor para
alarmes Gr.1, Estado de seguranca
e Servo OFF

Gr.2

Para o motor de acordo com a
configuragdo de Pn004.0

Para obter detalhes, consulte 7.4.3
Métodos de parada do motor para
alarmes Gr.2 .

O Painel de Operacéo exibe o nimero do
alarme e o estado do servo FLT por giros.
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Alarmes Detalhados

a operacdo atual

Classificagdo | Método de parada Tela do painel
O Painel de Operacéo exibe o nimero
do alarme e estado do servo em execucao
por giros.

Aviso N&o pare o motor e mantenha

N.° Classificacdo | Nome Significado Solucao
Reconfigure os pardmetros para
Erro de Soma , a configuracdo padrdo. Se ndo
A0l | Cri de Verificacdo st u::aﬁz;?rgfodggfw. funcionar, entre em contato com
de Parametro P ' a ALTRA BRASIL ou com
o Distribuidor autorizado.
¢ Verifique o ajuste do Pn323
e aumente a configuracéo,
. Se necessario.
Excesso de A velocidade do motor excedeu ¢ Verifique a ligacdo da linha
A03 | Gr.l . o limite calculado de 100 rpm que a figag
velocidade oU mais de energia do motor.
' ¢ Entre em contato com
a ALTRA BRASIL ou com
o Distribuidor autorizado.
Sobrecaraa Quando o valor de Un016 Redimensionar o drive e
A04 | Gr.l g é acumulado até 100, o motor 0 motor para corresponder
do motor . N . x
esta sobrecarregado. a condicdo de carga.
¢ Tente reduzir a frequéncia
Overflow 0 valor d tador de desvi do pulso de referéncia.
A05 | Gr.l do Desvio valor do contador de desvio * Aumente o ganho do loop
- de posicao ultrapassa 0x40000000. .
de Posi¢do de posicao.
¢ Verifique o sistema mecanico.
Overflow
(Estouro) Quando Pn005.1 (Alarme do e Tente reduzir a frequéncia
do Desvio contadlorgf_ degwo) € dff'nd'do do pulso de referéncia.
A06 | Gr.l de Posigao: como 1 (Ativado), 0 valor do ¢ Aumente o ganho do loop

o0 pulso excede
a configuracdo
de Pn504

contador de desvios Ek excede
0 produto que Pn504 multiplicado
pela engrenagem eletronica.

de posicao.
¢ Verifique o sistema mecéanico.
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N.° Classificacdo | Nome Significado Solugdo
Para encoders de motor com
bits diferentes, as faixas de
configuragéo da Relag&o de
Transmissdo sdo as seguintes:
¢ Bit do encoder do motor < 20, a
faixa de configuragdo é de 0,001
a 4000
¢ Bit do encoder do motor =21, a
faixa de configuragdo é de 0,001
Erro de a 8000 Altere a Relacio de
A07 | Cr.l Engrenagem * Bit do encoder do motor =22, a | Transmissdo eletrnica
Eletrénica faixa de configuracgdo é de 0,001 | para um valor adequado.
a 16000
¢ Bit do encoder do motor = 23, a
faixa de configuragdo é de 0,001
a 32000
¢ Bit do encoder do motor = 24, a
faixa de configuracdo é de 0,001
a 64000
Se 0 ajuste ultrapassar a faixa
acima, esse alarme ocorrera.
Erro de deteccdo ﬁ‘l :?g: ?odfoqcl;ir;ﬁl?ji?:n%glztgzg Entre em contato com a ALTRA
A08 | Gr.l de corrente do L BRASIL ou com o Distribuidor
10 canal vezes € maior que 1500 com autorizado
o0 Servo LIGADO. '
Erro de Deteccéo ﬁ‘ d?gg'godsaﬂl;?gﬂ?::é dzlgﬁl v Entre em contato com a ALTRA
A09 | Gr.l de Corrente do o BRASIL ou com o Distribuidor
20 canal vezes € maior que 1500 durante autorizado
o0 Servo LIGADO. '
Entre em contato com a ALTRA
Erro de O handshake entre DSP Lo
AOA | Gr.l Handshake e EPGA falhou. BRA_SIL ou com o Distribuidor
autorizado.
A temperatura de juncdo do
Erro de modulo de poténcia inteligente é
All | Gr.l Temperatura . P lor d fg ~ Reduza a carga.
de Juncio IPM maior que o valor da configuracdo
do Pn534.
EXCEsSO Um excesso de corrente fluiu Verifigue se o motor
Al2 | GCrl através do Modulo de alimentagéo eIt
de corrente oo foi blogueado.
inteligente.
x , . Tente modificar a pista
Al3 | Gr.l Sobretensédo ':‘ ;Sgsso do barramento € superior de funcionamento do motor
' para torné-la mais suave.
Se o sistema de fornecimento
x e de energia principal estiver
Ald | Gr.l Subtenséo :\fggs{a/o do barramento ¢ inferior normal, entre em contato com
' a ALTRA BRASIL ou com
o Distribuidor autorizado.
Resistor O resistor de descarga esta Verifique se o resistor
Al5 | Gr.2 de descarga T . .
. danificado ou desconectado. regenerativo esta conectado
danificado
A6 | Gri Erro de descarga A operacdo de descarga Verifique o dimensionamento

esta anormal.

do resistor regenerativo.
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N.° Classificacdo | Nome Significado Solugdo
' superaquecido g limite g a ambiente e a reducéo da carga.
Sobrecarga do A f onte de gllmenta(;ao do circuito Atrase o intervalo entre
AlA | Gr.2 : principal foi frequentemente N
resistor de carga Iigada e desligada as duas energizacoes.
Lo A S A Entre em contato com a
AB | Gr2 Circuito DB O (EII’CUI'_[O_ do freio dindmico ALTRA BRASIL ou com
danificado esta danificado. o .
o Distribuidor autorizado.
Erro do O ventilador na placa de Entre em contato com a
AlC | Gr.2 . . controle ndo funcionou por mais ALTRA BRASIL ou com
ventilador interno C :
de 30 segundos. o Distribuidor autorizado.
Sensor de Entre em contato com a
Temperatura O sensor de temperatura NTC néo
AlD | Gr.l , . ALTRA BRASIL ou com
do Erro da Placa | esta conectado ou esta quebrado Distribuid i7ad
do Drive o Distribuidor autorizado.
N .res.lstor d_e cargano circuito Verifique se o terminal P1
Erro de Cargado | principal foi danificado ou o . x
AlE | Gr.l L 2 . . « e o terminal P2 estdo conectados
Circuito Principal | terminal P1 e o terminal P2 ndo
x corretamente.
estao em curto.
Erro de L incinal i ifi ha L
A1F Gr.1 Aterramento do O.CII’CUItO principal nao Veri lgue se ha um curto-circuito
' L . foi aterrado. no Drive ou no Motor.
Circuito Prmupal
Linha de A tensdo estava baixa por mais Verifique se a fonte de
A2 | Gri Alimentacio de um segundo para a fase R, Sou | alimentagéo trifasica esta
' Elétrica P%ar dida T quando a fonte de alimentagéo conectada corretamente
principal estava LIGADA. ao drive.
Erro de ligacao Verifique se a fonte de
A2 | Gri da fonte de A ligacdo da fonte de alimentago | alimentacdo (CC/CA) do circuito
' alimentacgo do do circuito principal estd incorreta. | principal estd consistente com as
circuito principal configuragdes de parametros.
A30 | Gr2 STO O moédulo STO néo pode ser Verifique se a ligacdo do
' Desconectado conectado ou desconectado. terminal do STO esta correta.
Falha do circuito Entre em contato com a
A3l | Gr.l STO Ocorreu uma falha no circuito STO. | ALTRA BRASIL ou com
o Distribuidor autorizado.
Erro da fonte . ~ Entre em contato com a
A33 | Gr.2 de alimentagio ?s tf; régﬁ;?éi?ggggzz do USB ALTRA BRASIL ou com
do USB ) o Distribuidor autorizado.
Placa de Controle 0 comp onente (.10 chip principal Melhorar a condi¢go da
A34 | Gr.2 S . esta superaquecido dentro de um .
uperaquecida longo periodo temperatura ambiente.
Sensor de Entre em contato com a
A3 | Gro temperatura da O sensor de tgmperatura na placa ALTRA BRASIL ou com
placa de controle | de controle foi desconectado. S .
desconectado o Distribuidor autorizado.
Erro da fonte Entre em contato com a
A3 | Gro de alimentacao 0] smgl dol mgmtor df) componente ALTRA BRASIL ou com
do componente do chip principal esta anormal. S .
do chip principal o Distribuidor autorizado.
Erro de Reenergize o sistema ou, caso
A37 | era comunicagdo O Painel de Operagio falhou contrario, entre em contato
' do Painel de na comunicagdo por 1 segundo com a ALTRA BRASIL ou
Operacdo com o Distribuidor autorizado.
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N.° Classificacdo | Nome Significado Solugdo
Incompatibilidade | A selegdo entre o Drive e 0 Motor Selecmpe pqvamente N Motor
A42 | Gr.l . . . para coincidir com o Drive
de poténcia foi incompativel.
correspondente.
Erro do tino Os dados armazenados no encoder | Entre em contato com a
A43 | Gr1 q P E2ROM séo diferentes dos dados | ALTRA BRASIL ou com
e encoder - : L .
lidos da parte interna do encoder. | o Distribuidor autorizado.
Ha U erro de dados de Verifique se a bateria do encoder
multivoltas no encoder. A causa - ; o
Erro de dados . iy esta disponivel e tente redefinir
A45 | Gr.l . pode ser poluigdo pelo codigo
de multivoltas . o o0s dados por Fn010 ou FnO11 e,
da roda, forte interferéncia g . .
e em seguida, reenergize o drive.
eletromagnética.
Verifique se a bateria do encoder
Overflow . - : .
Os dados de multivoltas esta disponivel e tente redefinir
A46 | Gr.l de dados de -
. excederam o valor limite. 0s dados por Fn010 ou FnO11 e,
multi-voltas . . .
em seguida, reenergize o drive.
Erro da bateria A poténcia da bateria do encoder . . .
Adr | Grl (inferior a 2,45 V) | absoluto é inferior a 2,45 V Substitua a caixa da bateria.
Erro da bateria A poténcia da bateria do encoder . . .
A48 | Grl (inferiora 3,1 V) | absoluto ¢ inferiora 3,1 V Substitua a caixa da bateria.
Verifique se a bateria do encoder
A9 | Gri Dados anormais Ha um erro de dados internos esta disponivel e tente redefinir
' do encoder no encoder. 0s dados por Fn010 ou FnO11 e,
em seguida, reenergize o drive.
. Reduza a carga do motor
MA | Gr2 Encoder _ A t,empe_zratura interna do encoder e melhore o ambiente
superaguecido esta muito alta. .
de resfriamento.
Verifique se o cabo do encoder
Encoder O encoder pode ndo estar esta conectado corretamente
A50 | Cr.1l
desconectado conectado ou estar desconectado. | e mantenha-o longe da
interferéncia eletromagnética.
O encoder detectou que o motor
estava com excesso de velocidade,
Detectado 0 que pode ser causado por:
A51 | Gr1 Excesso de e A energia da bateria esta muito | Reduza a velocidade do motor.
Velocidade baixa ou desconectada.
¢ O valor da aceleracdo do motor
é muito grande
Ha um erro interno no encoder.
Erro interno Isso causa contaminacdo ou danos
A52 | Gr.l na roda do codigo, baixa tenséo Ligue novamente o dispositivo.
do encoder . «
de alimentacdo do encoder,
envelhecimento do encoder.
Ha um erro interno no encoder.
A53 | Gr.l Erro_de ga_dos Talvez~as Operacoes de leitura e Ligue novamente o dispositivo.
de giro Unico gravagao sejam muito frequentes
ou 0 BUSY interno foi definido.
Erro de bit Ha um erro no bit de verificacéo e
A54 | Gr.l1 de Verificacdo no bit final do dominio de controle | Ligue novamente o dispositivo.
e bit Final do encoder.
ass | ori Erro de Dados Os dados como a fase da zona 1 do Substitua o motor.

da Zona 1

encoder estdo vazios ou incorretos.
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N.° Classificacdo | Nome Significado Solugdo
® Os dados como a fase da
zona 2 do encoder estdo vazios
incorretos. .
A59 | Gr.l Erro de Dados o I. corre OS~ x Substitua o motor.
da Zona 2 ® As informacdes sobre a versio
do motor no encoder estéo
incorretas.
A diferenca entre dois valores - .
L PESTRAP Verifique se o planejamento da
Overflow do da posicéo de referéncia é muito . - N
A65 | Gr.l - trajetoria da posicdo da estacdo
Valor da Posi¢do | grande no modo IP ou no modo incinal esta
CSP. principal esta correto.
HA UM erTo na operacio Verifique se o valor de
A70 | Gr.l Erro de sinc. CC . 0 Na operag configuragdo CC da estacdo
da sincronizacédo de CC. LS .
principal esté incorreto.
Erro de
Sincronizagio A operacéo de sincronizacdo do Verifique a configuragdo
A71 | Gr.l do Evento SM N : IR
evento SM foi muito antecipada. da estacdo principal.
(o evento chegou
muito cedo)
Erro de
Sincronizagao A operacdo de sincronizagao Verifique a configuragéo
A72 | Gr.l do Evento SM RN
do evento SM excedeu o tempo. da estacdo principal.
(o evento excedeu
0 tempo)
Reenergize o sistema ou,
Erro do . -
A73 | cri Processador Ocorreu um erro interno no caso contrario, entre em contato
' processador EtherCAT. com a ALTRA BRASIL ou
EtherCAT S .
com o Distribuidor autorizado.
Erro de Tempo . .
de Ciclono 'TJm erro do ciclo do al_gorltmo Verifique se a configuracdo
. é detectado pelo algoritmo de ; . LT
A74 | Gr.l Algoritmo de - . L do periodo de sincronizagdo CC
. ~ interpolacéo Cubica, que é igual . N
interpolacéo . . R é adequada e ndo deve ser 0.
s ao periodo de sincronizagéo CC.
cUbica
O periodo de sincronizagdo de CC | ® Verifique se a configuragéo
ou o valor de configuragdo do do periodo de sincronizacéo
A75 | Gr1 Errodetempo de | o602 no & um multiplo CC esté correta.
ciclodesinc.CC | . ~° e .
inteiro de 125us, ou menor e Verifique e corrija a
que 125us. configuracdo do 60C2h.
Erro de definicdo leracio é definid | bi h h
A76 | Gr1 de objeto de A aceleracéo é definida para0no | Altere o Objeto 6086h, 6084
~ modo PP/PV. e 6085h para um valor adequado.
aceleracédo
L x Verifique se as linhas de energia
A81 | Gr.l UV, V\/~Erro A I]gagao U, V., W do mator ndo do motor (fases U, V e W) estdo
de ligagdo esta correta.
conectadas corretamente.
Quando Pn895.0 foi definido
como 0 (Use os dados na zona 1
do encoder) e Pn895.1 foi definido
A82 | Gri Motor néo como 1 (Use as configuracgdes do Substitua o motor.
corresponde parametro), este alarme ocorreu se

o valor definido de Pn807 for
diferente dos dados (poténcia do
motor) na zona 1 do encoder.
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N.° Classificacdo | Nome Significado Solugdo
® Verifique e corrija a ordem
* A ligagdo do motor estava das fases U, V e W na ligagéo
As3 | ara Erro de execucdo incorreta. do motor.
' do motor ® O motor foi acionado no sentido ® Verifique e determine
inverso para a geracéo de energia. se 0 motor ndo é acionado
no sentido inverso.
A9 |cr1 Fase A A fase A do encoder externo * Verifique a configuracio
desconectada esta desconectada. do Pn210.
Aol | a1 Fase B A fase B do encoder externo * Verifique a ligagdo
' desconectada esta desconectada. do encoder externo.
¢ Verifique as configuracoes
Fase C A fase C do encoder externo de Pn210 e Pn211.
A92 | Gr.l ) o L
desconectada esta desconectada. ¢ Verifique a ligacdo
do encoder externo.
Erro de As comunicacdes entre Entre em contato com a
A93 | Gr.l Comunicacao 0 encoder externo e o drive ALTRA BRASIL ou com
do Encoder ndo estdo disponiveis. o Distribuidor autorizado.
¢ Verifique as configuracoes de
A confi 0 de Pn212 Pn210, Pn212, Pn213 e Pn214.
configuragéo de Pn - L
Overflow (Nivel de Alarme de Desvio de * gggrfr:%ue a ligagao do encoder
A% | Gr.l do Desvio Posicao Excessivo) foi excedida o
de Posicéo pelo desvio da posicio enquanto | ® Verifique se aestrutura
0 servo estava LIGADO. da conexdao mecanica esta
solta, escorregadia ou com
muita folga.
¢ Verifique se a tensdo de
entrada da energia principal
ADL | Aviso Alerta d~e A t,ensat_) ccC _do circuito principal esta_n_ormal. o
subtensédo esta muito baixa. ¢ Verifique se a ligacdo
do cabo de alimentacdo
do drive esta correta.
¢ Verifique se o funcionamento
. do ventilador interno no drive
Alerta de O ventilador na placa de ;
. . x . esta adequado.
AD5 | Aviso ventilador controle ndo funcionou dentro e Entre em contato com a
interno. de 30 segundos.
g ALTRA BRASIL ou com
o Distribuidor autorizado.
Alerta de
AD6 | Aviso superaquecimento | A temperatura de juncdo de Verifique se a temperatura
da placa de NetX52 é superior a 113 °C. ambiente esta correta.
controle
Erro interno Ocorreu um erro no programa Entre em contato com a
AFO0 | Gr.1 prog ALTRA BRASIL ou com

do programa

interno (falha de assercéo).

o Distribuidor autorizado.
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12.3 Dicionario de Objeto
12.3.1 Objetos Gerais

Tipo de dispositivo (1000h)

£l 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
1000h | 0 Tipo de. UINT32 | RO Nzo 0x00020192
dispositivo
A descrigdo dos dados ¢ a seguinte:
Bit Data [Dados] Descrigao
0ailb5 Namero do perfil do dispositivo | 0192 (DS402)
16a31 Informacdes adicionais 0002 (Servodrive)
Registro de Erros (1001h)
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
1001h | O Registro de erros | UINT8 RO Né&o 0x00000000
A descricéo dos dados € a seguinte:
Bit Data [Dados] M/O
0 Erro geral M
1 Atual @]
2 Tensdo )
3 Temperatura 0]
4 Erro de comunicacéo (ultrapassagem, estado de erro) | O
5 Perfil do dispositivo especifico 0
6 Reservado (sempre 0) @]
7 Especifico do fabricante @]

Versdo do documento: V1.03

© 2022 Altra Industrial Motion do Brasil

12-39




Manual do usuario Servodrive ABD

Campo de erro predefinido (1003h)

Indice | Sub-indice | Nome ;ipga dos Acesso II\D/I];Cp)eamento Valor

0 amero de USINT |RO | Nao e

1 Campodeerrol | UDINT RO Né&o -

2 Campodeerro2 | UDINT RO Né&o -

3 Campodeerro3 | UDINT RO Néo -
1003h | 4 Campodeerro4 | UDINT RO Néo -

5 Campodeerro5 | UDINT RO Néo -

6 Campodeerro6 | UDINT RO Néo -

7 Campodeerro7 | UDINT RO Né&o -

8 Campodeerro8 | UDINT RO N&o -

(1): Este valor indica o nimero méaximo de vezes que o alarme ocorre quando o servo € ligado e o valor maximo ¢ 8.

A descricéo dos dados € a seguinte:

Bit Data [Dados] Descrigao
0al5 Cadigo de Erro N° do alarme
16a3l Informacdes adicionais Cadigo de emergéncia associado ao cédigo de erro.

Pardmetros de armazenamento (1010h)

Ti M t
ipo Acesso apeamento

de dados PDO Vellor

Indice | Sub-indice | Nome

0 Sub-indice mais UINTS RO NAO -
alto suportado

1 Reservado UINT32 RO NAO -
1010h

2 Reservado UINT32 RO NAO -

Salvar parametros

P UINT32 RW NAO -
da aplicacdo

Salve o valor do objeto no pardmetro relevante gravando uma assinatura especifica em 1010-03h. Para que
0 servo possa carregar o valor do pardmetro para o objeto relevante como valor inicial.

A assinatura € salva.
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MSB LSB
caractere e Vv a S
hex 65h 76h 61h 73h

A relagdo entre o Indice e o Estado do Parametro ao salvar ¢ descrita a seguir.

Indice Data [Dados] Parametro Relevante
607C-00h Offset (desnivel) de Home Pn724
6093-01h numerador Pn725
6093-02h divisor Pn726
6098-00h Método de Homing Pn720

Velocidade durante a busca por uma

6099-01h chave de limite Pn721
6099-02h Velocidade durante a busca pelo zero | Pn722
609A-00h Aceleracdo de Homing Pn723

No caso de 1010-03h, a descrigdo dos dados ¢ a seguinte.

. Dat .
Bit [DaaZOS] Descricao
Ob: O dispositivo CANopen ndo salva pardmetros automaticamente
0 Cmd
1h: O dispositivo CANopen salva os parametros de forma autdnoma
Ob: O dispositivo CANopen ndo salva pardmetros no comando
1 Auto
1h: O dispositivo CANopen salva pardmetros no comando
2a3l Reservado 00 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
OBSERVACAO: Os comandos que salvam objetos no FRAM s6 podem ser executados quando nio estdo no estado
Servo LIGADO.
Salvar de forma autéonoma significa que vocé ndo precisa gravar salvar no objeto quando o Seguidor (slave) salva
o valor do objeto no FRAM.

Objeto de Identidade (1018h)

Indice | Sub-indice | Nome giepga dos Acesso Il\)/IDageamento Valor
0 Namero de entradas | USINT RO NAO 4
1 ID do fornecedor UDINT | RO NAO 0x0000060A
1018h | 2 Cédigodo Produto | UDINT | RO NAO 0x0000ABD
3 Numero de revisio® | UDINT | RO NAO -
4 NUmero de série ? UDINT RO NAO 0x00000000

(1): O nimero de revisdo é armazenado da seguinte forma:
A versdo principal identifica um comportamento especifico do CANopen sobre EtherCAT (CoE). Se a funcionalidade
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CoE for expandida, a versdo principal deve ser aumentada. O numero da versdo menor identifica versdes diferentes
com 0 mesmo comportamento.
(2): O niimero de série ndo ¢ usado (sempre 0).

12.3.2 Objetos de mapeamento PDO

O protocolo CANopen sobre EtherCAT (CoE) permite ao usuario mapear objetos para processar objetos
de dados (PDOs) e usar os PDOs para transferéncia de dados em tempo real.

Os objetos podem ser combinados em dados PDO via Mapeamento PDO e Atribuigdo PDO.

A descrig@o dos dados dos Objetos de Mapeamento PDO ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] Descrigao
0a7 Comprimento -
8alb Sub-indice -
16 a31 | indice de objetos -

Os objetos mapeados para PDOs podem ser alterados apenas quando o Mddulo de Rede EtherCAT (CoE)
estiver no estado Pré-operacional.

Ha 4 PDOs (RxPDOs) de recepgdo e 4 PDOs de transmissdo (TxPDOs). Cada Mapeamento de PDO pode
ser atribuido a até 8 objetos, e a atribuicdo total ndo € maior que 32 bytes.

O procedimento de mapeamento de PDO € o seguinte:

1.

Desative as atribuicOes entre o Gerenciador de Sincronizacdo e os PDOs:
Defina o sub-indice 00h nos objetos 1C12h e 1C13h para 0.

Desative as atribuicbes de PDOs:
Defina o sub-indice 00h em objetos (1600h a 1603h) e (LA00h a 1A03h) para 0.

Defina todas as entradas de mapeamento para os objetos de mapeamento PDO:
Defina objetos (1600h a 1603h) e (1A00h a 1A03h).

Defina o nimero de entradas de mapeamento para os objetos de mapeamento PDO:
Defina o sub-indice 00h em objetos (1600h a 1603h) e (LAOCh a 1AQ3h).

Defina as atribui¢bes entre o Gerenciador de Sincroniza¢éo e os PDOs:
Defina o sub-indice 01h nos objetos 1C12h e 1C13h.

Ative as atribuicdes entre o Gerenciador de Sincronizacéo e os PDOs:
Defina o sub-indice 00h nos objetos 1C12h e 1C13h para 1.

1° recebimento de mapeamento de PDO

a_ oo oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Numero de entradas | USINT RW NAO 2
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60400010
mapeamento 1
1600h
2 Entrada do UDINT | RW NAO 0Xx60FF0020
mapeamento 2
3 Enirada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 3
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a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Entrada do X
4 mapeamento 4 UDINT RW NAO -
5 Entrada do UDINT |[RW | NAO -
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 8
2° Recebimento do Mapeamento de PDO
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Numero de entradas | USINT RW NAO 2
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60400010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |RW | NAO OX60FF0020
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT |RW | NAO .
mapeamento 3
Entrada do =
16010 | 4 mapeamento 4 UDINT RW NAG )
5 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW [ NAO -
mapeamento 8
Mapeamento do PDO do 3° recebimento
a_ oo oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 NUmero de entradas | USINT RW NAO 4
1602h
1 Enirada do UDINT | RW NAO 0x60400010

mapeamento 1
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a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Entrada do X
2 mapeamento 2 UDINT RW NAO 0x60FF0020
3 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60B80010
mapeamento 3
4 Entrada do UDINT | RW NAO 0X60FE0120
mapeamento 4
5 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 8
4° Recebimento do Mapeamento de PDO
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Ndmero de entradas | USINT RW NAO 1
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60400010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 3
Entrada do X
1603 | 4 mapeamento 4 UDINT RW NAO )
5 Entrada do UDINT |RW | NAO .
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO ;

mapeamento 8
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Mapeamento de PDO da 1? Transmissao

a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Nudmero de entradas | USINT RW NAO 3
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60410010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X606C0020
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT | RW NAO 0x60770010
mapeamento 3
Entrada do X
1A00n | mapeamento 4 UDINT | RW NAO -
5 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO _
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO -
mapeamento 8
22 Transmissao do Mapeamento de PDO
2 oo _p Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Numero de entradas | USINT RW NAO 3
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60410010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X606C0020
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60770010
mapeamento 3
Entrada do =
1A01h | mapeamento 4 UDINT RW NAG )
5 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO ;

mapeamento 8
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Mapeamento PDO da 3* Transmissdo

a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Numero de entradas | USINT RW NAO 8
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0x60410010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60640020
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT | RW NAO 0x60770010
mapeamento 3
Entrada do X
1A02h 4 mapeamento 4 UDINT RwW NAO 0x60F40020
5 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60B90010
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT | RW NAO 0x60BA0020
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60BC0020
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT | RW NAO 0x60FD0020
mapeamento 8
Mapeamento PDO da 4 Transmissao
2 oo _p Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Numero de entradas | USINT RW NAO 1
1 Entrada do UDINT |RW | NAO 0X60410010
mapeamento 1
2 Entrada do UDINT |[RW | NAO ;
mapeamento 2
3 Entrada do UDINT |[RW | NAO -
mapeamento 3
Entrada do =
1A03n | mapeamento 4 UDINT RW NAG )
5 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 5
6 Entrada do UDINT |RW | NAO ;
mapeamento 6
7 Entrada do UDINT | RW NAO ;
mapeamento 7
8 Entrada do UDINT |RW | NAO ;

mapeamento 8
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Atribuicdo de PDO do Gerenciador2 de Sincronizacdo

a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Nimerode PDOs | iyt | RW NAO 1
atribuidos
1c12h |1 Indice de RXPDO 1 | \;;nT16 | RW | NAO 0X1602
atribuido
2 Indice de RxPDO2 | \iNT16 | RW | NAO 0X0000
atribuido
Atribuicdo de PDO do Gerenciador3 de Sincronizacdo
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Nimerode PDOs | g\t | Rw | NAO 1
atribuidos
1c13h | 1 Indice de TXPDO L | ;\r16 | RW | NAO OX1A02
atribuido
2 Indice de TXPDO2 | ;\\T16 | RW | NAO 0x0000
atribuido
12.3.3 Tabela de Parametros
PosUnica (30A5h)
£ e Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
30A5h | 0 PosUnica UINT32 | RO TXPDO 0x0000
MultiPos (30A6h)
2 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
30A6h |0 MultiPos UINT32 | RO TxPDO 0x0000
Pn000 Selecdes de funcdo bésica 0 (3164h)
8 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Pn000
3164h | O Selegdes da Fungdo | INT32 RwW Né&o 0x0000
Basica 0

OBSERVACAO: Outros parimetros sio os mesmos que 3164h; consulte 12.1 Lista de ParAmetro.
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12.3.4 Controle do dispositivo

Cédigo de erro (603Fh)
& o g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
603Fh |0 Cadigo de Erros UINT16 RO TxPDO 0x0000
Bit Data [Dados] Descrigao
0a7 N° do Alarme O nuimero do alarme que corresponde ao eixo.
8al5 [ N°doEixo O numero do eixo do Servo, classificado de 0.
Controle de Palavra (6040h)
Este objeto controla o dispositivo e 0 modo de operagao.
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
6040h |0 Word de Controle | UINT16 RW Sim 0x0000
Bit Data [Dados] Descricao
0 Ligar -
1 Habilitar tensdo -
2 Parada rapida -
3 Habilitar operagéo -
426 Especnjco do modo de .
operagédo
7 Reset de falhas -
8 parada -
9,10 Reservado -
11a15 Especifico do fabricante -
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Bit0 a Bit3 e Bit7: Esses bits funcionam como o comando de controle para o estado do Servo do drive.

Bit da palavra de controle
Comando

Bit7 Bit3 Bit2 Bitl Bit0 Transicoes
Desligado 0 - 1 1 0 2,6,8
Ligar 0 0 1 1 1 3*
Ligar 0 1 1 1 1 3**
Desativar tensdo 0 - - 0 - 7,9,10,12
Parada rapida 0 - 0 1 - 7,9, 10, 11
Desativar operacdo | 0 0 1 1 1 5
Habilitar operacdo | O 1 1 1 1 4,16
Reset de falhas J‘ - - - - 15

A descricéo dos Bit4 e Bit5 no modo PP ¢ a seguinte.

Bit5

Bit4 Descricao

0—-1

Inicie o proximo posicionamento ap6s a conclusdo do posicionamento atual
(alvo atingido)

0—1 Inicie o proximo posicionamento imediatamente

A descricgo dos Bit6 e Bit8 no modo PP ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] | Valor | Descrigao
0 Considera a posi¢do alvo como valor absoluto
6 Abs. /rel.
1 Considera a posi¢do alvo como valor relativo
0 Executa ou continua o posicionamento
8 Parar
1 Para o eixo de acordo com o Cédigo da Opgéo de Parada (605Dh)

A descrigdo do Bit4, Bit5, Bit6 e Bit8 no modo HM ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] | Valor | Descrigado
Inicio da 0 N&o inicia 0 Homing
4 operacéo
de Homing 1 Inicia ou continua o Homing
5 - 0 Reservado
8 - 0 Reservado
8 Parar 0 Ativa Bit4

Versdo do documento: V1.03
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Bit

Data [Dados]

Valor

Descricao

Para o eixo de acordo com o Codigo da Opgéo de Parada (605Dh)

A descrigdo do Bit4, Bit5,

Bit6 e Bit8 no modo CSP, CSV ou CST ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] | Valor | Descrigcdo
4 - 0 Reservado
5 - 0 Reservado
6 - 0 Reservado
0 Executa ou continua a operagéo.
8 Parar
1 Para o eixo de acordo com o Codigo da Opgdo de Parada (605Dh)

A descricdo do Bit4, Bit5, Bit6 e Bit8 no modo IP ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] | Valor | Descrigao
. Habilitar 0 Desativa a interpolacéo
interpolacao 1 Ativa a interpolacéo
5 - 0 Reservado
8 - 0 Reservado
0 Ativa Bit4
8 Parar
1 Para o eixo de acordo com o Cédigo da Opgéo de Parada (605Dh)

A descricgo do Bit4, Bit5, Bit6 e Bit8 no modo PV ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] | Valor | Descrigao
4 - 0 Reservado
5 - 0 Reservado
6 - 0 Reservado
0 Executa ou continua a operacao.
8 Parar
1 Para o eixo de acordo com 0 Cddigo da Opgéo de Parada (605Dh)
Estado de Palavra (6041h)
Indice | Sub-indice | Nome Eiep(fl)a dos Acesso ll\D/I];geamento Valor
6041h |0 Word de Status UINT16 RO TxPDO 0x0000
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Bit Data [Dados] Descrigao
0 Pronto -
1 Ligado -
2 Em funcionamento -
3 Falha -
4 Tensdo ativada -
5 Parada rapida -
6 Sem falhas -
7 Aviso -
8 Reservado -
9 Remoto -
10 Destino alcancado -
11 Limite interno ativo -
12,13 | Especifico do modo de operacédo -
14 Reservado -
15 Sinalizacdo de Home -

Bit0 a Bit7: Estado atual do servodrive:

Bit7 | Bit6 | Bit5 | Bit4 | Bit3 | Bit2 | Bitl | Bit0 | Estado do servo

- 0 - - 0 0 0 0 Iniciar

- 1 - - 0 0 0 0 Sem falhas

- 0 1 - 0 0 0 1 Pronto

- 0 1 - 0 0 1 1 Ligado

- 0 1 - 0 1 1 1 Em funcionamento

- 0 0 - 0 1 1 1 Parada Réapida

- 0 - - 1 1 1 1 Parada por falha

- 0 - - 1 0 0 0 Falha

- - - 1 - - - - Alimentacdo Principal Ligada
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Bit7

Bit6

Bit5

Bit4

Bit3

Bit2

Bitl

Bit0

Estado do servo

Alerta

Bitl1: O limite interno ¢ ativado (definido como 1) quando o sinal N-OT ou P-OT ¢ ativado.
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A descrigdo do Bit10, Bit12 e Bit13 no modo PP ¢ a seguinte.

Bit Data [Dados] Valor | Descrigao
0 Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicdo alvo ndo alcancada
10 Destino Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: Eixo desacelera
alcancado . Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicéo alvo atingida
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: A velocidade do eixo é 0
0 Ponto de ajuste anterior ja processado, aguardando novo ponto
Reconhecimento de ajuste
12 do ponto
de ajuste 1 Ponto de ajuste anterior ainda em processo, a substituicdo do ponto
de ajuste deve ser aceita
13 Erro de 0 Nenhum erro de seguimento
seguimento 1 Erro de seguimento

A descricéo do Bit10, Bitl12 e Bit13 no modo HM ¢ a seguinte.

Bit13 Bit12 Bit10

Errode | Homing Destino it

Homing | obtido alcangado

0 0 0 O procedimento de Homing esta em andamento

0 0 1 O procedimento de Homing foi interrompido ou néo foi iniciado
0 1 0 Homing é alcangado, mas o alvo ndo foi atingido

0 1 1 O procedimento de Homing foi concluido com sucesso

1 0 0 Ocorreu um erro de Homing, a velocidade néo é 0

1 0 1 Ocorreu um erro de Homing, a velocidade é 0

A descricgo do Bit10, Bitl12 e Bit13 no modo CSP, CSV ou CST ¢ a seguinte.

Bit | Data [Dados] Valor | Descrigao

10 Destino 0 Reservado
alcangado

1 O drive segue 0 0 O drive ndo segue o valor-alvo (posicéo, velocidade ou torque)
valor de comando | 4 O drive segue o valor-alvo (posicéo, velocidade ou torque)

13 Erro de 0 Nenhum erro de seguimento
seguimento 1 Erro de seguimento
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A descrigdo do Bit10, Bit12 e Bit13 no modo IP ¢ a seguinte.

. Data .
Bit [Erelos] Valor | Descricao
0 Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicao alvo ndo alcancada

10 Destino Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: Eixo desacelera

alcancado . Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicdo alvo atingida

Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: A velocidade do eixo é 0

1 M_odo P 0 Interpolacéo inativa

ativo 1 Interpolacio ativa
13 Erro de 0 Nenhum erro de seguimento

seguimento | 4 Erro de seguimento

A descricéo do Bit10, Bitl12 e Bit13 no modo PV ¢ a seguinte.

. Data . o
Bit [Dados] Valor | Descricao
0 Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicdo alvo ndo alcancada
10 Destino Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: Eixo desacelera
alcancado ) Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicdo alvo atingida
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: A velocidade do eixo é 0
0 A velocidade ndo ¢é igual a 0
12 Velocidade
1 A velocidade € igual a 0
13 - 0 Reservado

A descricgo do Bit10, Bitl12 e Bit13 no modo PT ¢ a seguinte.

. Data .
Bit [Dados] Valor | Descricao
0 Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posi¢do alvo ndo alcancada
10 Destino Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: Eixo desacelera
alcancado ) Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 0: Posicao alvo atingida
Parada (Bit 8 na Word de Controle) = 1: A velocidade do eixo é 0
12 - 0 Reservado
13 - 0 Reservado
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Codigo Opcional de Parada Rapida (605Ah)

Este objeto determina qual operacéo serd realizada se uma Parada Rapida for executada.

a_ oo oo S Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Codigo da Opcéo x 0,1,2,56

605Ah 1 0 de Parada Rapida INT16 RW Nao Padréo: 2

Valor | Descricdao

0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragéo de Pn003.0)

Diminui de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e vai para o estado Sem Falha

Diminui de acordo com a Desaceleracao de parada rapida (6085h) para desacelerar até uma
parada e vai para o estado Sem Falha

Diminui de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e permanece no estado de Parada Réapida

Diminui de acordo com a Desaceleracdo de parada rapida (6085h) para desacelerar até uma
parada e permanece no estado de Parada Rapida

Codigo da Opcao de desligamento (605Bh)

Este objeto define a operacdo que serd realizada se houver um movimento do estado de Ativagéo
da Operacdo para o estado Pronto.

2 oo _ Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Cadigo da Opcéo x 0,1

605Bh | 0 de Desligamento INT16 RW Nao Padrdo: 0
Valor | Descri¢do
0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragdo de Pn003.0)
1 Diminui de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada

e vai para o estado Sem Falha

Desativar codigo da

opcao de operacao (605Ch)

Este objeto define a operagdo que é realizada se houver um movimento do estado de Ativacdo da Operagao
para o estado LIGADO.

£l ST Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Caodigo da Opcéo x 0,1

605Ch | 0 de Desligamento INT16 RW Nao Padrao: 0
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Valor

Descricao

Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuracdo de Pn004.0)

Diminui de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada
e vai para o estado Sem Falha

Codigo da opcao de parada (605Dh)

Este objeto define a operagdo que sera executada se o bit 8 (Halt) estiver ativo na Word de controle.

a0 e S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Codigo da Opcéo x 1,2

605Dh | 0 de Parada INT16 RW Nao Padrdo: 1

Valor | Descri¢ao

1 Desacelera de acordo com a Desaceleracao do perfil (6084h) para desacelerar até uma parada

2 Desaceleracdo de acordo com a Parada Rapida de Desaceleracao (6085h) para desacelerar
até uma parada

605Eh (Codigo da Opcao de Reacdo a Falha)

Este objeto define a operacdo que ¢ realizada quando um alarme ¢ detectado no sistema Servo.

£ o 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
605EN | 0 Codigo da Opgdo | |\ 716 RW | Ndo 0
de Parada
Valor | Descri¢do
0 Desativa 0 Servo (Servo DESLIGADO e detém o eixo de acordo com a configuragdo de Pn003.0)

Modos de operacdo

(6060h)

Este objeto ¢ usado para selecionar o modo de operagao. O sistema Servo fornece o modo de operagdo
real no objeto Tela de Modos de Operagdo.

a_ oo oS Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

6060h | 0 Modos de UINT8 RW | Sim 0all
Operacéo Padrao: 0
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Valor

Descricao

N&o h alteracdo de modo ou nenhum modo atribuido

Modo de Posi¢éo do Perfil

Modo de Velocidade do Perfil

Modo de Torque do Perfil

Modo Homing

Modo de Posi¢éo Interpolada

Modo de Posigdo de Sincronizacéo Ciclica

Modo de Velocidade de Sincronizacéo Ciclica

Modo de Torque de Sincronizagédo Ciclica

Tela dos Modos de Operacao (6061h)

Este objeto fornece o modo de operagao atual.

Indice | Sub-indice | Nome Eiep:;a dos Acesso Ilidsgeamento Valor
Exibicdo

6061h | O dos Modos UINT8 RO Sim Padrédo: 0
de Operagéo

Modos de drive suportados (6502h)
Este objeto fornece os modos de operagio suportados pelo dispositivo.

Indice | Sub-indice | Nome z{iepga dos Acesso Il\)/[];(]:;eamento Valor
Modos

6502h |0 Suportados pelo | UINT32 RO Néo 0x03ED
Drive

Bit Modo suportado Defini¢ao

0 Posi¢do do perfil 1: Suporta

1 VI (Modo de velocidade) 0: N&o suportado

2 PV (Modo de velocidade do perfil) 1: Suporta

3 TQ (Modo de perfil de torque) 1: Suporta

4 Reservado 0

5 HM (Modo Homing) 1: Suporta
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Bit Modo suportado Definigao
6 IP (Modo de posic¢do interpolada) 1: Suporta
7 CSP (Modo de Posicao de Sincronizagdo Ciclica) 1: Suporta
8 CSV (Modo de Velocidade de Sincronizagéo Ciclica) | 1: Suporta
9 CST (Modo de Torque Sincrono Ciclico) 1: Suporta
10a31 Reservado 0

12.3.5 Modo de Posicao do Perfil

Posicao de Destino (607Ah)

Este objeto contém a posi¢ao alvo para o Modo da Posigdo de Perfil ou Modo da Posicao
da Sincronizagdo Ciclica.

No Modo da Posicéo do Perfil, o valor deste objeto ¢ interpretado como um valor absoluto ou relativo,

dependendo do Sinalizador de Abs./Rel. Na Word de Controle. No Modo da Posigdo da S
Ciclica, o valor ¢ sempre interpretado como um valor absoluto.

incronizagao

£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
607Ah | O Posicdo Alvo INT32 RW Sim Padrdo: 0

Limite da posicdo do software (607Dh)

Este objeto define as posi¢des absolutas dos limites para a posi¢ao alvo (valor de demanda da posic¢do).

Cada posigdo alvo ¢ verificada em relacéo a esses limites.

As posigdes limite sdo especificadas em unidades de referéncia de posicao definidas pelo
as mesmas que para as posicoes alvo, e sdo sempre relativas a posicdo de Home da maqui

usuario,
na.

Os valores limite sdo corrigidos internamente para o offset de Home, conforme indicado abaixo.

As posigdes alvo sdo comparadas com os valores corrigidos.
[ ]
[ ]
Os limites de posi¢do do software sdo ativados nos seguintes momentos:

e Quando o homing for concluido

e Quando um encoder absoluto estiver conectado

Os limites do software sdo ativados se o Limite de posi¢do min. < Limite de posicdo max.

Limite de posi¢do minimo corrigido = Limite de posi¢do minimo - Offset inicial (607Ch)

Limite de posi¢do maximo corrigido = Limite de posi¢do maximo - Offset inicial (607Ch)

a o g Tipo de Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome dados Acesso PDO Valor
0 Limite da posicio | Nt | RO | Nio Padrio: 2
do software
607Dh | 1 Limite de INT32 | RW Nio
posicao min. -2147483648 a
- 2147483647
2 Limite de INT32 | RW | Nao
posicdo max.
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Velocidade max. do perfil (607Fh)

Este objeto define a velocidade méaxima durante a operagdo do Modo do Perfil.

No entanto, o Servo considerara o valor minimo entre 607Fh ¢ 6080h como a velocidade maxima durante
uma operagao no Modo do Perfil.

: . 1. Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Velocidade Padrao: leitura
607Fh | O Méx. do UINT32 RW Sim do Motor
Perfil Unidade: 0.1 rpm
Velocidade méax. do motor (6080h)
Este objeto define a velocidade méaxima para a prote¢ao do Motor.
£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 a velocidade
Velocidade nominal
6080h | O maxima UINT32 RW Sim Padrao: leitura
do motor do Motor
Unidade: 1 rpm

Velocidade do perfil (6081h)

Este objeto contém a velocidade do movimento final no final da aceleragido para uma operagdo no Modo

do Perfil.
£ e Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Velocidade 0 a 200000
6081h |0 do oerfil UINT32 RW Sim Padréo: 10000
P Unidade: 0.1 rpm

Aceleracio do perfil (6083h)

Este objeto especifica a taxa de aceleracdo para 0 Modo PP e Modo PV.

8 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
. 0 a 4294967295
Perfil de . o
6083h | O Aceleracio UINT32 RW Sim Padrdo: 200000
¢ Unidade: 0,1 rpm/s
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Desaceleracido do perfil (6084h)

Este objeto especifica a taxa de aceleragdo para o Modo PP e Modo PV.

8 a0 e A6 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Perfil de 0 a 4294967295
6084h |0 ~- | UINT32 RW Sim Padrao: 200000
D | .
eoaceleracao Unidade: 0,1 rpm/s

Desaceleracdo da parada rapida (6085h)

Este objeto contém a taxa de desaceleragdo que € usada para parar o motor se 0 Codigo da Opgdo de
Parada Rapida (605Ah) estiver programado para 2 e o comando de Parada Rapida for dado, ou Codigo
da Opgao de Parada Rapida (605Dh) estiver programado para 2 e o comando de Parada Rapida for dado.

£ 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Desaceleragéo 0 a 4294967295

6085h | 0 de parada UINT32 RW Sim Padrédo: 200000
rapida Unidade: 0,1 rpm/s

Tipo de perfil de movimento (6086h)

Este objeto especifica o perfil de movimento para o gerador de trajetoria.

Indice | Sub-indice | Nome giep:;a dos Acesso II\)/IDageamento Valor
Tipo de . 0,2

6086h | O perfl_l de INT16 RwW Sim Padrio: 0
movimento

Valor Descricao

-32768a -1 Né&o suportado

0 Rampa de velocidade (perfil trapezoidal)

1 Né&o suportado

2 Curva-S
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Arrancada ( (60A4h) do perfil

Este objeto é considerado como a arrancada no modo PP apenas se o Tipo de Perfil de Movimento
(6086h) estiver definido como 2.

Indi indi Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Sub-indice
0 mais alto UINT8 RO N&o 1
suportado
60A4h
Perfil de ) Oa 4~294967295
1 arrancada 1 | YINT32 [ RW \E Padrao: 200000
Unidade: 0,1 rpm/s

12.3.6 Modo Homing

Offset (desnivel) de Home (607Ch)

Este objeto contém o offset entre a posi¢ao zero para a aplicagdo e a posi¢do Home da maquina
(encontrada durante o retorno).

£ 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Offset

. . -2147483648 a

607Ch | O (desnivel) INT32 RW Sim 2147483647

de Home
Método de Homing (6098h)
Este objeto especifica o método de homing.

2 oo _ Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

6098h | 0 Métodode | |\ rg RW sim Padrao: Pn720
Homing

Valor Descrigao

-128a0 Reservado para o fabricante

1 Homing com o interruptor de limite negativo e o pulso de indice

2 Homing com o interruptor de limite positivo e o pulso de indice

3,4 Homing com a chave de Home positiva e o pulso de indice

5,6 Homing com a chave de Home negativa e pulso de indice

7ald Homing com chave de inicio e o pulso de indice

17 Homing com o interruptor de limite negativo

18 Homing com o interruptor de limite positivo
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Valor Descricao

19, 20 Homing com o interruptor de inicio positivo
21,22 Homing com o interruptor de inicio negativo
23a30 Homing com interruptor de inicio

35 Homing na posicédo atual

Velocidades de Homing (6099h)

a0 g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Velocidades |\ | Ro N0 2
de Homing
(\j/lfr';ft'gide 0 2 4294967295
1 UINT32 RW Sim Padrdo: Pn721
6099h busca por uma . ]
. Unidade: 0.1 rpm
chave de limite
Velocidade 0 a 4294967295
2 durante a busca | UINT32 RW Sim Padrdo: Pn722
pelo zero Unidade: 0.1 rpm
OBSERVACAO: Este valor ¢ limitado por 607Fh e 6080h.
Aceleracido de Homing (609 Ah)
2 oo _ Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Aceleracdo . 0 a 4294967295
609Ah | 0 de Homing UINT32 RW Sim Padrdo: Pn723

12.3.7 Funcgao de controle de posicao

Valor da demanda de posicdo (6062h)

Este objeto especifica a posi¢ao de referéncia atual em unidades de referéncia da posi¢ao do usuario.

Este valor é 0 no Modo Velocidade.

8 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
valor da 2147483648 2
6062h 0 Demar!d:d INT32 RO Sim 147483647
de Posi¢ao
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Valor interno real da posicdo (6063h)

Este objeto fornece a posicao de feedback atual nas unidades de pulso do encoder.

e Para o encoder absoluto e a operagao de homing concluidos, este valor representa o valor real da posi¢ao

do encoder do motor.

e Para o encoder incremental ou a operagdo de homing ndo concluidos, este valor representa o numero
de pulsos (unidades do encoder).

Este valor ¢ 0 no Modo Velocidade.

8 a0 g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Valor
. -2147483648 a
6063h 0 Internq I?eal INT32 RO Sim 2147483647
da Posicgdo

Valor real da posicao (6064h)

Este objeto fornece a posicao de feedback atual nas unidades de referéncia da posi¢do do usuario.

£ P Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

Valor Real . -2147483648 a
6064h | 0 daPosicio | V132 | RO Sim 2147483647

Janela de Erro de Seguimento (6065h)

Este objeto define o intervalo de detecgdo para o erro de seguimento (bit 13 da word de status).

Se o desvio de posic@o exceder a janela de erro de seguimento para o Tempo Limite (time-out) do Erro de
Seguimento (6066h), o bit13 na word de status muda para 1 para indicar o erro de seguimento.

2 oo _ Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Janela de 2147483648 2
6065h | 0 Erro Qe INT32 RW Sim 147483647
Seguimento

Tempo Limite (time-out) do Erro de Seguimento (6066h)

Se o desvio de posi¢do exceder a seguinte janela de erro durante o tempo definido neste objeto, o bit-13
na word de status muda para 1 para indicar o erro de seguimento.

a_ oo oS Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Tempo Limite
(time-out) . 0 a 65536

6066 | O de Erro de UINT16 RW Sim Unidade: ms
Seguimento
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Valor real do Erro de Seguimento (60F4h)

Este objeto fornece o erro atual.

a_ oo oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

Erro de . -2147483648 a
60F4ah | 0 Seguimento | 'NT32 RO Sim 2147483647

Janela de posicao (6067h)

Este objeto define a largura de posicionamento concluida para a posi¢ao alvo. Quando o Servo Drive tiver
concluido a saida da referéncia para a posigado alvo e o tempo especificado no tempo da janela de posi¢ao
(6068h) tiver passado apds a distancia entre a posi¢ao alvo e o valor real da posicdo estiver dentro do

valor deste objeto, o bit-10 (alvo alcangado) na word de status mudara para 1.

£ 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

6067h |0 Janelade |\ g, RW Sim 0 a 4294967295
Posicdo

Tempo da janela de posicdao (6068h)

T 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

6068h | 0 Tempo da Janela | 11 RW | sim 0 a 65536
de Posigéo Unidade: ms

Valor interno da demanda de posicdo (60FCh)

Este objeto fornece a saida do gerador de trajetoria durante o controle de posigdo (a posigdo que € inserida
no loop de posi¢go). O valor ¢ fornecido em pulsos do encoder.

Este valor é 0 no Modo Velocidade.

2 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Valor Interno
-2147483648 a
60FCh | O da Dema~nda INT32 RO TxPDO 147483647
de Posi¢do

12.3.8 Modo de Posigao Interpolada

Selecdo do submodo de interpolacdo (60COh)

Este objeto ¢ usado para selecionar o submodo para o Modo de Posi¢ao Interpolada € o Modo de Posigdo

de Sincronizagao Ciclica.
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8 a0 oo S Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Selecionar 10

60COh | O _submodo ge INT16 RW Nao padrio: 0
interpolacéo

Valor Descricao
-1 Interpolado Cubico
0 Interpolado Linear

Registro de dados de interpolacao (60C1h)

Este objeto fornece a referéncia da posigdo de interpolagido para o Modo de Posi¢ao Interpolada.

£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Sub-indice
0 mais alto UINTS8 RO Nao 2
60C1h suportado
19 ponto . -2147483648 a
! deajuste | V132 RW- | Sim 2147483647

Periodo de tempo de interpolacdo (60C2h)

O Periodo de Tempo de Interpolacdo indica o periodo de atualizagdo 607Ah ou 60C1-01h. No modo
CSP ou IP, se 0 modo de sincronizagido CC for selecionado, o valor deve ser o mesmo que o periodo
de sincronizac¢do CC; e se 0 modo Evento SM2 for selecionado, o valor de 1C32-02h ¢ consistente
com o periodo de interpolagéo e o periodo do Evento SM2 real, caso contrario, ocorrera um Erro

de Sincronizagao.

& oo Sub- Tipo de Mapeamento
Indice indice Nome dados Acesso PDO Valor
0 Sub-indice mais UINTS RO NEo 2
alto suportado
Valor do periodo 12250
60C2h | 1 de Tempo de INT32 RW Nao .
x Padrao: 4
Interpolacédo
indice de Tempo « -6a-3
2 de Interpolagdo INT8 RW Nao Padrao: -3

OBSERVACAO: Tempo de interpolagéo = (Periodo de Tempo de Interpolagdo (60C2h: 01)) x 10 Indice de tempo
de interpolagdo (60C2h: 02) [s]
O periodo de interpolag@o deve ser um multiplo inteiro de 125us e maior que 125us.
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12.3.9 Modo de Posicao Sincrona Ciclica

Offset (desnivel) de Velocidade (60B1h)

No Modo de Posi¢ao Sincrona Ciclica, este objeto contém o valor da Feedforward (previsor) de velocidade.

& o g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
-2147483648 a
60B1h | 0 Offsetde | \\ir39 RW Sim 2147483647
velocidade 5.
Padréo: 0

Offset de torque (60B2h)

No Modo de Posi¢ao Sincrona Ciclica ou no Modo de Velocidade Sincrona Ciclica, este objeto contém
o valor da Feedforward de torque.

No Modo de Torque Sincrono Ciclico, este objeto contém o valor de offset a ser adicionado a referéncia

de torque.
& o _p Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
-32768 a
60B2h | 0 offsetde | |\riq RW | Sim 82767
torque Padréo: 0
[0.1%]
12.3.10 Perfil de Velocidade/Modo de Velocidade Sincrona Ciclica
Valor real do sensor de velocidade (6069h)
Este objeto contém a velocidade atual do encoder.
£ o 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
6069h | 0 Valor real do sensor | r3, RO | sSim -
de velocidade

Valor da demanda de velocidade (606Bh)

Este objeto contém o valor de saida do gerador de trajetoria de velocidade ou o valor de saida da funcdo
de controle de posi¢do (ou seja, a referéncia da entrada para o loop de velocidade).

a_ oo oS Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Valor de Demanda .

606Bh | 0 de Velocidade INT32 RO Sim -
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Valor Real de Velocidade (606Ch)

Este objeto contém a Velocidade do Motor.

£l CT Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Valor Real .

606Ch |0 de Velocidade INT32 RO Sim -

Janela de Velocidade (606Dh)

Este objeto define a largura da detecc@o de coincidéncia de velocidade.

Quando o tempo especificado em Tempo da Janela de Velocidade (606Eh) tiver ultrapassado a diferenga
entre a velocidade alvo e o Valor Real da Velocidade estiver dentro da configuragio da Janela de Velocidade,
o Bit10 na Word de status é programado para 1.

a0 e S Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

606Dh | 0 Janela de UINT16 RW | Sim 0265535
velocidade Padréo: 0

Tempo da Janela de Velocidade (606Eh)

Quando o tempo especificado emTempo da Janela de Velocidade (606Eh) tiver passado apos a diferenca
entre a velocidade alvo e oValor Real de Velocidade estiver dentro da configuracdo da Janela de
Velocidade, o Bit10 na Word de status é programado para 1.

T 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Tempo da Janela . 0 a 65535

606Eh | 0 de Velocidade UINT16 RW Sim Padrdo: 0

Limite de velocidade (606Fh)

Quando o tempo especificado em Tempo Limite (time-out) de velocidade (6070h) tiver passado o Valor real
de Velocidade e for maior que o Limite de Velocidade (606F), o Bit12 na Word de status ¢ definido como 1.

g o Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

606Fh | 0 Limiar de UINT16 RW | sim 0.2 65535
velocidade Padrdo: 0

Tempo Limite (time-out) de velocidade (6070h)

Quando o tempo especificado em Tempo Limite (time-out) de velocidade (6070h) tiver passado o Valor real
de Velocidade e for maior que o Limite de Velocidade (606F), o Bit12 na Word de status ¢ definido como 1.

@ oo S Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Tempo Limite
6070h |0 (time-out) de | UINT16 RW | sim 0.2 65535
. Padrdo: 0
velocidade
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Velocidade Alvo (60FFh)

Este objeto especifica a velocidade alvo para o Modo de Velocidade do Perfil ou o Modo de Velocidade
Sincrona Ciclica em unidades de referéncia de velocidade definidas pelo usuario.

e 1. Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Velocidade -2147483648 a
60FFh |0 INT32 RW Sim 2147483647
alvo .
Padréo: 0

12.3.11 Perfil de Torque / Modo de Torque Sincrono Ciclico

Torque Alvo (6071h)

Este objeto especifica o valor de referéncia do torque de entrada para o0 Modo de Controle de Torque.
Defina o valor em incrementos de 0,1% do torque nominal do motor.

£ 1 Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

Torque . -32768 a 32768
6071h | O alvo INT16 RW Sim Padréo: 0 [0.1%]

Valor da Demanda de Torque (6074h)

Este objeto fornece o valor de referéncia do torque de saida atual. O valor é fornecido em incrementos
de 0,1% do torque nominal do motor.

2 oo _ Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
6074h | 0 Valor-alvo INT16 RO | sim ;
da Demanda
Rampa de torque (6087h)

Este objeto define a rampa de saida do torque a ser usado no Modo Perfil de Torque. Programe o valor
como a taxa de variagdo por segundo (0,1%/s) em relagdo ao torque nominal do motor.

a_ g Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Rampa . 0 a 4294967295
6087h | 0 Alvo UINT32 RW Sim Padrio: 100
Valor Real de Torque (6077h)
Este objeto contém o valor de saida de referéncia do torque.
£l ST Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
6077h | 0 ValorReal | |\ irqg RO | Sim ;
de Torque
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12.3.12 Funcdo de Limite de Torque

Maéx. Torque (6072h)

Este objeto define o torque de saida maximo para o Motor no modo PT. Defina o valor em incrementos
de 0,1% do torque nominal do motor.

8 a0 g Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Torque . 0 a 65535

6072h | 0 MAX UINT16 RW Sim Padrio: 3000

Valor do Limite de Torque Positivo (60EOh)

Este objeto define o limite de torque positivo. Defina o valor em incrementos de 0,1% do torque nominal
do motor.

O valor limite de torque positivo é o menor entre 6072h ¢ 60EOh.

£ 1 Tipo Mapeamento

Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor

60EOh | 0 Valor Limitede |\, \r16 [ Rw | Sim 0 a 65535
Torque Positivo

Valor do limite de torque negativo (60E1h)

Este objeto define o limite de torque negativo. Defina o valor em incrementos de 0,1% do torque nominal
do motor.

O valor limite negativo do torque € o menor entre 6072h e 60E1h.

2 oo _ Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
Valor Limite
60E1h | O de Torque UINT16 RW Sim 0 a 65535
Negativo
12.3.13 Entradas/saidas digitais
Entradas Digitais (60FDh)
8 o oS Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
60FDh | 0 Entradas UINT32 RO Sim -
digitais
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Bit Sinal Descricao

0 NOT 0: Desligado; 1: Ligado

1 POT 0: Desligado; 1: Ligado

2 Chave de Home 0: Desligado; 1: Ligado

3al5 - Reservado

16 CN1-14 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)
17 CN1-15 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)
18 CN1-16 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)
19 CN1-17 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)
20 CN1-18 0: Desligado (Ativo); 1: Ligado (Inativo)
21a35 | — Reservado

Se o bit correspondente de Pn509 e Pn510 tiver sido definido como Remoto, o sinal de entrada
no terminal CN1 sera usado s6 como entrada de E/S remota e o drive ignorara seu status.

Saidas Digitais (60FEh)

Este objeto controla o status dos sinais de saida de uso geral e dos sinais de saida remotos do CN1 no
drive. 60FE-01h ¢ usado para controlar o status dos sinais de saida. 60FE-02h determina quais sinais
de saida no sub-indice 1 estdo ativados.

Os Bit16 a Bit19 em 60FE-01h podem ser atribuidos somente aos sinais de saida de proposito geral
em CN1 e definir Mascara de Bits (60EF-02h) para 1 para ativa-los. E depois, de acordo com as
configura¢des de Pn509 e Pn510 para alocar os sinais desejados, vocé também pode escolher se quer
reverté-los pela configuracdo de Pn516 e Pn517.

Para os bits transmitidos no barramento, também ¢ necessario definir Pn512 e Pn513 para ativa-lo.

Os Bit 24 a Bit 27 em 60FE-01h podem ser atribuidos aos sinais de saida remotos no CN1, e de acordo
com a configuragdo do Pn511 para alocar os sinais desejados, usando como uma E/S remota para a
estacao Mestre.

g o Tipo Mapeamento
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Valor
0 Saidas UINTS RO Nao 2
digitais
60FEh | 1 Salidas UINT32 RW | sim 0 a OXFFFFFFFE
fisicas Padrdo: 0
Mascara . 0 a OXFFFFFFFF
2 de bit UINT32 RW Sim Padrdo: 0
Bit Sinal Descrigao
0ail5 - Reservado
16 CN1-14 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)
17 CN1-15 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)
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Bit Sinal Descricao

18 CN1-16 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)
19 CN1-17 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)
20 CN1-18 0: Desligado (Ativo), 1: Ligado (Inativo)
21a23 - Reservado

24 CN1-6,7 Remote0

25 CN1-8,9 Remotel

26 CN1-10, 11 Remote2

27 CN1-12, 13 Remote3

28a3l - Reservado

12.3.14 Lista de Dicionério de Objetos

Grupo 1000h

£l 1 Tipo Mapeamento . . ~
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrao
Campo de erro predefinido
00 Numero de entradas | UINT8 RO Nao - - -
01 Campo de erro UINT32 | RO N0 ] ] ]
padrdo 1
02 Campo de erro UINT32 | RO N0 ] ] ]
padrdo 2
03 Campo de erro UINT32 | RO N0 ] ] ]
padrdo 3
1003
04 Campo de erro UINT32 | RO N0 ] ] ]
padrdo 4
05 Campo de erro UINT32 | RO N0 ; ; ;
padrdo 5
06 Campo de erro UINT32 | RO N0 ; ; ;
padrdo 6
07 Campodeerro | N3, |RO | Nao . - |-
padréo 7
08 Campo de erro UINT32 | RO N0 ] ] ]
padréo 8
Armazenar parametros
Sub-indice mais ~
1010 00 alto suportado UINTS8 RO Néao - - -
01 Reservado UINT32 RO Nao - - -
Versao do documento: V1.03 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 12-72




Manual do usuario Servodrive ABD

a_ oo o T Tipo Mapeamento . - ~
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrao
02 Reservado UINT32 RO Nao - - -
03 Salvar parametros | Nt | Rw | Néo - - -
da aplicagdo
Identificacdo de objeto
00 Numero de entradas | UINT8 RO Nao - - -
01 ID do fornecedor UINT32 RO Nao - - -
1018
02 Codigo do Produto | UINT32 RO N&o - - -
03 Numero da revisdo | UINT32 RO Nao - - -
04 Numero de série UINT32 RO Nao - - -
1° recebimento de mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 | RW N0 ] ] ]
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 |RW | Nao ] ] ]
mapeamento 3
1600
04 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 5
06 Entrada do UWINT32 | RW N0 ] ; ;
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 |RW | Nao . -
mapeamento 7
08 ey UINT32 |RW | Nao ; ; ;
mapeamento 8
2° Recebimento de mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW N0 ; ; ;
mapeamento 1
1601
02 Entrada do UINT32 | RW N0 ] ] ]
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 3
04 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 4
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a_ oo o T Tipo Mapeamento . - ~
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrdo
Entrada do x
05 mapeamento 5 UINT32 RW Néao - - -
06 Entraca do UINT32 | RW N&o _ _ _
mapeamento 6
07 Entraca do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 8
3° Recebimento de mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW Nio _ _ _
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 | RW N0 _ _ _
mapeamento 3
1602
04 Entrada do UINT32 | RW Nao - - -
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 |RW | Nao ] ] ]
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 [RW | Nio . - |-
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 | RW N0 ] ; ;
mapeamento 8
4° recebimento do mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW N0 ] ] ]
mapeamento 1
02 ey UINT32 |RW | Nao ; ; ;
mapeamento 2
1603
03 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; ] ]
mapeamento 3
04 Entrada do UINT32 | RW N0 ] ] ]
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; ] ]
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 6
Versao do documento: V1.03 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 12-74




Manual do usuario Servodrive ABD

a_ oo o T Tipo Mapeamento . - ~
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrao
Entrada do x
07 mapeamento 7 UINT32 RW Né&o - - -
08 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 8
1° recebimento de mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 3
1A00
04 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 |RW | Nio ; - -
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 [RW | Nio . - |-
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 |RW | Nio ; ; ;
mapeamento 8
2% Transmissdo do Mapeamento de PDO
00 Numero de entradas | UINT8 RW Nao - - -
01 Entrada do UINT32 | RW Nao _ _ _
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 | RW NE ] ; ;
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 | RW NE ] ; ;
mapeamento 3
1A01
04 Entrada do UINT32 |RW | Nio ; ; ;
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 |RW | Nio ; ; ;
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 | RW N0 ; ; ;
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 |RW | Nio . -]
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 | RW Nao ; ; ;
mapeamento 8
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a_ oo o T Tipo Mapeamento . - ~
Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrao
32 Transmissdo do Mapeamento de PDO
00 NUmero de entradas | UINT8 RW Né&o - - -
01 Entrada do UINT32 | RW N&0 . . .
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 | RW N&0 ; ; ;
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 | RW N&0 ] ; ;
mapeamento 3
1A02
04 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; ; ;
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; ; ;
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 | RW N&0 ; ] ]
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; - -
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 8
42 Transmissdo do Mapeamento de PDO
00 Namero de entradas | UINT8 RW N&o - - -
01 Entrada do UINT32 |RW | Nao ; - -
mapeamento 1
02 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 2
03 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 3
1A03
04 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 4
05 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 5
06 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 6
07 Entrada do UINT32 |RW | Nio . -]
mapeamento 7
08 Entrada do UINT32 |RW | Ndo ; ; ;
mapeamento 8
Atribui¢do 2 do Gerenciador de Sincronizacdo
Namero de PDOs x
1C12 00 atribuidos UINT8 RW Nao - - -
01 Indice de RxPDO L | NT16 | RW | Nao . - |-
atribuido
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Indice | Sub-indice | Nome de dados Acesso PDO Unidade | Faixa | Padrao
indice de RxPDO 2 «
02 atribuido UINT16 RW Néao - - -
Atribuigdo 3 do Gerenciador de Sincronizagdo
00 Namero de PDOS | yiNTg | RW | Nao . -
atribuidos
1C13 P
01 Indice de TXPDOL | yiNT16 | RW | Nao - - -
atribuido
02 Indice de XPDO 2 | iNT16 | RW | Ndo . - |-
atribuido
Sincronizacdo do Ger. de Sinc. 2
00 Nimero de UINTS | RO N0 ; ; ;
elementos
1C32 Tino d
01 pode UINT16 | RW Nao - . .
sincronizacdo
02 Tempo de ciclo/ns | UINT16 RW N&o - - -
Sincronizacdo do Ger. de Sinc. 3
00 Nimero de UINTS | RO N0 ] ] ]
elementos
1C33 o d
01 Tipode UINT16 | RW Nao ; ; ;
sincronizacéo
02 Tempo de ciclo/ns | UINT16 RW N&o - - -
Grupo 3000h
f o A Tipo de Mapeamento . . ~
Indice | Parametro | Nome dados Acesso PDO Unidade Faixa Padrao
30A5 | - PosUnica DINT RO N&o - - -
30A6 - MultiPos UDINT |[RO Nao - - -
30A8 | - PosicdoCodificadorExt [INT32 |RO  |Sim 1 pulso 23~ (2%-1) | -
3164 [Pn000 Sele¢des da Fungéo Bésica 0 | INT32 RW Néo - 0000a 0111 {0000
3165 [Pn001 Sele¢des da Fungéo Bésica 1 | INT32 RW Néo - 0000 a 0001 |0000
3166 |pnoo2 | Selecdes de Funcao INT32 |RW  |Nio ] 000020100 | 0000
de Aplicagdo 2
3167 |pnoog | Selecdes de Funcao INT32 |RW  |Nio ; 000021032 |0000
de Aplicacdo 3
3168 |pnooa | Selecdes de Fungdo INT32 |RW  |Nio ; 000020025 |0000
de Aplicacdo 4
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3169 | Pn005 Selegbes de Fungio INT32 [RW | Ndo - 00d0 a33d3 |00d0
de Aplicacdo 5

316A |pnoos | Selecoes de Fungao INT32 |[RW  |Nao ] 000020001 |0001
de Aplicacdo 6

3168 |pnoo7 | Selecdes de Funcao INT32 |RW  |Nao ] 000021120 |0010
de Aplicagéo 7
Selecdo Inicial da Tela

316C | Pn008 quando Alimentacéo for INT32 RW Ndo - 0a9999 0010
Ligada

316D |pnoog | Selectes de Fungao INT32  |[RW  |Nao ] 000020001 | 0000
de Aplicacdo 9

31C8 |Pnl100 Funcéo de Tuning INT32 RW Néao - 0001 a1105 |0001

31C9 |Pnl01 Rigidez do servo INT32 RW Néao Hz 0a500 40

31CA |pn1o2 | Ganhodo Loop INT32 |RW  |Nao radls 1210000  |500
de Velocidade

31CB |pni0og | empo Total do Loop INT32 |RW  |Nio 0,1 ms 125000 125
de Velocidade

31CC ([Pnl04 Ganho do Loop de Posi¢do [INT32 [RW Néo 1/s 0a 1000 40

31CD |pnios | Tempo de Filtrode INT32 |[RW  |Nao 0,01 ms 022500 50
Comando de Torque

31CE |pniop  |Porcentagemdelnércia |\ rap IRy [Nao % 029999 0
da Carga

31CF |pnio7  |CGanhodoSegundoloop |\ ra  |pw | Nio rad/s 1210000  |250
de Velocidade

3100 |pniog  |TempoToaldoSegundo | \\ra Ry [ Nio radls 125000 200
Loop de Velocidade

3101 |pniog | CGanhodoSegundoloop |\ran IRy [Nao 1s 021000 40
de Posicéo
Tempo de Filtragem de

31D2 |Pnl10 Referéncia do Segundo INT32 RwW Nao 0,01 ms 0a 2500 100
Torque

31p4 |pni1z  |Feedforward (previsor) e oy [ No % 02100 0
de Velocidade
Tempo do Filtro do x

31D5 |Pnl113 Feedforward de Velocidade INT32 RW Nao 0,1 ms 0a 640 0

31D6 |Pnll4 Feedforward (previsor) INT32 |[RW |Nao % 0100 0
de Torque

3107 |pn11s | le€mpodeFilragemdo \ran IRy Nao 0,1 ms 02640 0
Feedforward de Torque

31D8 |Pni16 Modo de Switch P/PI INT32 RW Nao - 0Oa4 0
Limite (Threshold) de

31D9 ([Pnl17 Referéncia de Torque INT32 [RW Néo % 0a300 200
para Switch P/PI
Limite (Threshold)

31DA (Pnl118 do Contador de Desvio INT32 RW Nao 1 pulso 0 a 10000 0
para Switch P/PI
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Limite (Threshold) de

31DB ([Pnl119 Referéncia de Aceleracdo | INT32 |RW Néo 10 rpm/s 0 a 3000 0
para Switch P/PI
Limite (Threshold) de

31DC | Pnl120 Referéncia de Velocidade | INT32 RW Né&o rpm 0 a 10000 0
para Switch P/PI

31DD |Pnl21 Modo de Switch de Ganho [ INT32 RW Nao - 0al0 0

3IDE |pnizz | [EMPO de Atraso INT32 |RW  |Nao 0.1 ms 0a20000 |0
para Switch de Ganho

31DF |pn1zg  |Limite (Threshold) INT32 |RW  |Nio ] 0a20000 |0
para Switch de Ganho
Limite (Threshold) de

31E0 |Pnl124 Velocidade para Switch INT32 RW Néao rpm 0a2000 0
de Ganho
Tempo da Rampa de

31E1 | Pn125 Switch de Ganho do Loop | INT32 RW Né&o 0,1 ms 0 a 20000 0
de posigdo

31E2 |pnige | Hlisterese de Switch INT32 |RW  |Nio ] 0a20000 |0
de Ganho

31E3 | Pni127 Filtro de Baixa Velocidade [INT32 RW Nao 1 ciclo 0a100 0

3166 |pn13o | GOmPpensagdo de Atrito INT32 |[RW |Néo 0,1%Tn 0 a 3000 0
Coulomb
Banda Morta de Velocidade

31E7 (Pnl131 para Compensagao de INT32 RW Néo rpm 0a100 0
Atrito Coulomb

31E8 |Pn132 \C/?s'ggsgsagao de Atrito INT32 |[RW |Néo 0,1%Tn/1000rpm | 0 a 1000 0

31EB |pnigs  |JempodoFiltrode INT32 |RW  |Nao 0,01 ms 0a30000 |4
Velocidade do Encoder

31FA |pniso | ControledeSeguimento |\ran IRy [ Nao : 00000002 |0000
de Modelo

31FB |pnis1 | Ganhodo Controle de INT32 |RW  |Néo 1s 1021000 |50
Seguimento de Modelo
Corregdo de Ganho do

31FC |Pn152 Controle de Seguimento INT32 [RW Néo % 20 a 500 100
de Modelo
Feedforward de Velocidade

31FD |Pn153 no Controle de Seguimento [INT32 [RW Néo % 0a200 100
de Modelo
Torque de Feedforward

31FE [Pn154 no Controle de Seguimento | INT32 RW Néo % 0a 200 100
de Modelo

31FF |Pn155 Frequénciade Oscilagdo | \73p  |[Rw | Ndo 0,1 Hz 50 a 500 100
da Carga
Tempo de Filtragem para

3200 ([Pn156 Supressdo de Oscilagio INT32 [RW Néo 0,1ms 2a500 10
da Carga
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3201 |Pni57 Limite para Supressao INT32 |RW |Nio rpm 021000 100
de Oscilagdo da Carga

3204 |pnio  |CompensacaodeTorque | \rao  pw  |Nao % 02100 0
de Carga

3205 |pniey | CGanho do Observador INT32 |RW  |Nao Hz 021000 200
do Torque de Carga

3206 |Pn162 Selegdo da Veelocidade INT32 [RW |Ndo - 0al 0
de Feedback

3208 |Pnl64 Giros para PJOGO INT32 RW Néao rotacoes -50a 50 5

3209 |pnies | Velocidade maxima INT32 |RW  |Néo rpm 10023000  |1000
para PJOGO

320A |pniee | eMpodeacel/desacel. | \ra  Ipw  |Nao ms 5022000  |500
para PJOGO

3208 |pni67 | [&MPO de parada INT32 |RW  |Ndo ms 100210000 | 1000
para PJOGO

320C | Pn168 Giros para PJOG1 INT32 RW Néao rotacoes -50a50 5

320D |pnieg | Velocidade maxima INT32 |RW  |Nio rpm 10023000  |1000
para PJOG1

320E |pni7o | Tempodeacel/desacel. |\rap IRy [Nao ms 5022000 500
para PJOG1

320F |Pn171 Tempo de parada INT32 |RW |Nao ms 100 a 10000 | 1000
para PJOG1

3210 |pni7z  |Crosparaidentificacio | \\ra0 gy [ Nio ; 0al 0
de inércia

3211 |Pn173 Frequéncia do Filtro de INT32 |RW |Nao Hz 10022000  |2000
Supressdo de Vibragdo
Ajuste da Largura de Banda

3212 | Pnl74 do Filtro de Supresséo de INT32 [RW Néo - 12100 30
Vibragéo

3213 [Pnl75 Supressdo de vibragdo INT32 RW Néao - 0a500 100
Tempo de filtragem de

3214 | Pnl76 passa-baixa para Supressdo [INT32 [RW Néo 0,1ms 0a50 0
de Vibracdo
Tempo de Filtragem de

3215 | Pnl77 passa-alta para Supressdo [ INT32 [RW Néo 0,1ms 0a 1000 1000
de Vibracdo

3216 |pni7g  |SuavizacdodoFilrode | 7oy IRy [No ; 02500 100
Supressdo de Vibracdo

3217 |pni7e  |Limitede Amplitudepara oo oy [ N0 ; 52500 100
Deteccéo de Vibracdo

3218 |pnigo | LimitedeFrequénciapara | \\ra gy | Nio ; 02100 100
Deteccéo de Vibracdo

3219 |pn1g1 | FrequenciadoFiltro INT32 |[RW  |Nao Hz 5025000 | 5000
de Entalhe 1

321A |pnigz | Profundidade do Filtro INT32 |RW |Ndo ; 0a23 0
de Entalhe 1

Versdo do documento: V1.03 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 12-80




Manual do usuario Servodrive ABD

Indice | Parametro | Nome Tipode Acesso hbpeansiio Unidade Faixa Padrao
dados PDO
321B  |Pn183 Largura do Filtro INT32 |RW |Néo : 0al5 2
de Entalhe 1
321C |pnigs  |Frequénciado Filtro INT32 |RW  |Nio Hz 5025000  |5000
de Entalhe 2
321D |pnigs |Profundidade doFiltro INT32 |RW  |Ndo _ 0a23 0
de Entalhe 2
321E  |Pn186 Largura do Filtro INT32 |RW |N&o - 0al5 2
de Entalhe 2
321F |pnig7  |Frequénciado Filtro INT32 |RW  |Nio Hz 5025000  |5000
de Entalhe 3
3220 |pnigg | Profundidade do Filtro INT32 |RW  |Ndo _ 0a23 0
de Entalhe 3
3221 |Pn189 Largura do Filtro INT32 |RW |N&o - 0al5 2
de Entalhe 3
322C |pn2oo  |NumerosdePulsopara i \rao pw | Nao 1 pulso 16216384 |16384
Diviséao de Frequéncia PG
3236 | Pn210 Ajuste de Encoder Externo 1 [ INT32 RW Néao - 0000a1111 {0000
3237 | Pn211 Ajuste de Encoder Externo 2 [ INT32 RW Néao - 0000 a 0001 |0001
3238 |pn212 | Resolucao do Encoder INT32 |RW  |Nio 1 pulso 122 10000
Externo
Limite de Desvio da
3239 |Pn213 Posicdo entre o Encoder INT32 |RW Né&o 1 pulso 0a2# 1000
e o Encoder Externo
Desvio da Posigao Livre
323A |Pn214 entre o Encoder e o Encoder | INT32 RW Nao % 0al00 0
Externo
3294 |Pn304 Eﬁ;‘i;i”c'a develocidade | \\r3p  |Rw [ Nao rpm -6000 a 6000 | 500
3295 [Pn305 Velocidade de jogging INT32 RW Néao rpm 0a 6000 500
3206 |pn3os | 1€mPpo de Aceleragdo INT32 |RW |Nio ms 0a10000 |0
da Partida Suave
3207 |pngo7 | TempodeDesaceleragdo |35 |Rw | Nio ms 0a10000 |0
da Partida Suave
3208 |pnog  |lempodoFiltrode INT32 |RW |Nio ms 0a10000 |0
Referéncia de Velocidade
3299 | Pn309 ;empo desubidadacunva |\\rao  |Rw | Nio ms 0 a 10000 0
320A |pn31o | SelecdodoModo Suave de ||\ rer Ry [ N0 ] 0a3 0
Referéncia de Velocidade
329B [Pn311 Selecdo de curva S INT32 RW Néo - 0a3 0
32A7 |pn3zz  |Limite de Detecgdo de INT32 |RW  |Nio ] 1 28000 8000
Excesso de velocidade
322AF |pngz1  |Alocacdodo SinaldaSonda | \\r3s  |Rw | Nz ] 000020022 |0010
de Toque
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dados PDO

Tempo de Filtragem da

32B0 [Pn332 Entrada Digital da Sonda INT32 [RW Néo 10 ns 0 a 1000 0
de Toque

3081 |pn3gs | O Sinal dasonda INT32 |RW  |Ndo ; 000020011 | 0000
de toque inverte

3oF5 |pn4or | Limitede Torquelntemo oy |y | Ndo % 02350 350
de Avango

30F6 |pn4o2 | Limitede Torquelntemo |\ Ry | Ndo % 02350 350
de Reversdo

32F7 |pngoz  |LimitedeTorquelntemo | sy IRy | NEo % 0350 100
de Avango

3oFg |pn4o4  |Limitede Torquelntemo |\ IRy | Ndo % 02350 100
de Reversdo

3oF9 |pn4os  |Limitedetorquedofreio |\ Ry | Ndo % 02350 300
por reversao
Limite de Torque na Queda

32FA | Pn406 de Tensdo do Circuito INT32 RW Nao % 0a100 50
Principal
Tempo de Ativacdo do

32FB |pnao7  |Limitede TorquenaQueda | \\735  |Rw  [Ndo ms 0 a 1000 100
de Tensdo do Circuito
Principal

32FC |Pndog | Limite de Velocidade durante | \\irap Ry | N0 rpm 0 26000 1500
o Controle de Torque

3358 |pnsoo | Toleranciade Chegada | \7ay  IRw [ Ndo 1 pulso 0a50000 |10
na Posi¢ao

3359 |pnsor | loleranciade Chegada | \\ra gy [ Nio rpm 02100 0
de Velocidade

3358 |pnsoz | LiMmite de Deteccdo INT32 |RW  |Néo rpm 0 23000 20
do Status de Rotagéo
Limite para Overflow

335C | Pn504 (Estouro) do Contador INT32 |RW N&o 1 pulso 1a10%2% -
de Desvio de Posi¢do
Tempo de espera do servo x )

335D | Pn505 LIGADO INT32 RW Néo ms 2000a 2000 |0
Tempo de espera do servo x

335E | Pn506 DESLIGADO INT32 RW Néo 10 ms 0a500 0
Limite (Threshold) de

335F | Pn507 Velocidade para Ativagdo | INT32 |RW Néo rpm 10 a 100 100
do Freio

3360 |Pnsog | Lempo de Espera para INT32 |[RW |Nio 10 ms 102100 50
Ativacdo do Freio

3361 |pnsog | Alocacbes do Sinal INT32 |[RW  |Nao ; 000027777 |3210
de Entrada Digital 1

3362 |pnsig | Alocacbes do Sinal INT32 |[RW  |Nao ; 000020007 | 0004
de Entrada Digital 2

3363 |pnsi1 | Alocacdes do Sinal INT32 |[RW  |Nao ; 00002 Obbb | 0210
de Saida Digital

Versdo do documento: V1.03 © 2022 Altra Industrial Motion do Brasil 12-82




Manual do usuario Servodrive ABD

Indice |Parametro | Nome Upoits Acesso IEPEATIETY) Unidade Faixa Padrao
dados PDO

Sinais da Entrada Digital

3364 [Pn512 (bits baixos) do Barramento [ INT32 | RW Néo - 0000a 1111 |0000
Mestre
Sinais da Entrada Digital

3365 |Pn513 (bits altos) do Barramento | INT32 RW Néo - 0000a 1111 |0000
Mestre

3366 |Pnsi4  |lempodeFilragemde \ras gy [N 1 ciclo 021000 1
Sinais de Entrada Digitais
Tempo de Filtragem do x .

3367 Pn515 Sinal de Saida de Alarme INT32 RW Nao 2 ciclo 0a3 1

3368 |pnsie | SinaldeEntradaDigital | \rao  Ipw | Nao ] 000041111 |0000
Inverte 1

3369 |pnsi7  |SinaldeEntradaDigital | \rao  |pw | Nao ] 000020001 | 0000
Inverte 2
Tolerancia de Erro de

336B [Pn519 Comunicagédo do Encoder | INT32 |RW Néo 1 ciclo 0 a 10000 3
de Série
Limite de tempo

336C | Pn520 de deteccéo do status INT32 RW Néao 0,1 ms 0 a 60000 500
de chegada da posicéo

336D |Pn521 Maéscaras de Alarme INT32 RW Nao - 0000a 0011 (0000
Limite de Partida de

3371 | Pn525 Deteccéo de Sobrecarga INT32 [RW Néo % 100 a 150 100
do Motor

3374 |pnspg | O sinal de saida digital INT32 |RW  |Néo ; 000021111 |0000
inverte

3375 |pnspg  |Otorqueatingeolimite |\ ran gy [Nao % 32300 100
de deteccéo do status

3376 |pnsgo  |Otorqueatingeolimitede |\ ran oy Nao ms 121000 10
tempo de deteccéo do status

3378 |pns3s | Resisténcia do resistor INT32 |RW  |Nao Q 102300 ;
de descarga

337C |pnsge | Poténcia doresistor INT32 |RW  |Néo w 0 2 2000 ;
de descarga
Tempo de Espera de

337E | Pn538 Interrupgéo de Energia INT32 [RW Néo 1 ciclo 0a50 1
Momentanea

3424 |pn7os | Numero dent do INT32 |[RW  |Nao ) 0a127 1
dispositivo

3434 [Pn720 Método de Homing INT32 RW Néo - la35 1
Velocidade durante a Busca x la

3435 |Pn721 pelo Switch INT32 RW Né&o 0.1 rpm 2147483647 5000
Velocidade durante a Busca x la

3436 | Pn722 pelo Zero INT32 RW Né&o 0.1 rpm 2147483647 100

~ . ~ la
3437 [Pn723 Aceleracdo de Homing INT32 RW Néao 0,1 rpm/s 2147483647 100
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I x -2147483648

3438 |Pn724 Offset (desnivel) de Home | INT32 RW Néao 1 pulso a 2147483647 0
Relacéo de Transmissao x la

3439 | Pn725 Eletronica (numerador) INT32 RW Nao ) 1073741824 !
Relacdo de Transmissao x la

343A | Pn726 Eletronica (numerador) INT32 RW Nao ) 1073741824 !

Grupo 6000h

Indice | Sub-indice | Nome i Acesso Mapeamento Unidade Faixa | Padrao

dados PDO
603F | 00 Codigo de Erro UINT16 | RW Sim - - -
6040 | 00 Word de UINT6 | RW | Sim ; ; ;
Controle
6041 00 Word de Status UINT16 | RO Sim - - -

Cadigo da Opcéo

605A | 00 de Parada Rapida INT16 RW Nao - - -

6058 | 00 Codigo da Opcdo | N6 | R | Ndo ; ; ;
de desligamento
Desabilitar

605C | 00 cédigo da opcdo | INT16 RW N&o - - -
de operacéo

605D | 00 Codigodaopcdo | |\ | RW | Nao ; ; ;
de parada
Cadigo da

605E | 00 opcdo de reacdo | UINT16 | RW Néo - - -
a falhas

6060 | 00 Modos de INT8  |RW | sim ; ; ;
Operagdo

6061 | 00 Telados modos | \\rg | Ro | sim . . .
de operacéo

Valor da Unidades

6062 | 00 demanda INT32 RO Sim - - -
q - de posicédo

e posicdo

6063 | 00 Valor real INT32 |RO | Sim inc . .
da posicéo

6064 | 00 Valor real INT32 |RO | Sim Unidades .
da posicéo de posicéao

6065 | 00 Janelade Erro |\ \rar | R | sim Unidades 1 -
de Seguimento de posicao

00 Tempo Limite
6066 (time-out) de Erro | UINT16 | RW Sim ms - -

de Seguimento
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. . Unidades
6067 | 00 Janela de posicéo | UINT32 | RW Sim de posicio - -
6068 | 00 Tempodajanela | 116 | RW | Sim ms ; ;
de posi¢do
Valor real unidades de
6069 00 do sensor de UINT16 | RW Sim . - -
. velocidade
velocidade
Valor da unidades de
606B | 00 demanda de INT32 RO Sim . - -
. velocidade
velocidade
606C | 00 valor real INT32 |RO | Sim unidades de | - _ i
da velocidade velocidade
606D | 00 Janela de UINT16 |RW | Sim unidades de | _ ;
velocidade velocidade
606E | 00 Tempodajanela |\ nT16 | RW | Sim ms ; ;
de velocidade
606F | 00 Limite de UINT16 |RW | Sim unidades de | _ ;
velocidade velocidade
Tempo Limite
6070 00 (time-out) de UINT16 | RW Sim ms - -
velocidade
6071 00 Torque alvo INT16 RW Sim - - -
6072 00 Torque méax. UINT16 | RW Sim - - -
6077 | 00 Valor Real INTI6 |RO | Sim ] ] ]
de Torque
6078 | 00 Valor real INTI6 |RO | Sim ] ] ]
da corrente
607A | 00 Posi¢do alvo INT32 RW Sim - - -
607C | 00 Offset (desnivel) | Ntz [ Rw | sim : : :
de Home
Limite de Posi¢éo do Software
00 Numero UINT8 | RO N0 ] ] ]
de entradas
607D - :
01 Limite de_ INT32 | RW | Ndo Unidades .
posicdo min. de posigdo
02 Limite de INT32 | RW | Ndo Unidades .
posicdo max. de posigdo
607E 00 Polaridade USINT RW Nao - - -
607F 00 VeIomd_ade max. UINT32 | RW sim unlda_des de ) )
do perfil velocidade
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Velocidade . unidades de
6081 00 do perfil UINT32 | RW Sim velocidade B B
6082 | 00 Velocidade final | UINT32 | RW | Sim unidades de | _
velocidade
6083 | 00 Aceleracio UINT32 |RW | Sim unidades de | - _ i
do perfil aceleracédo
6084 00 Desace!eragao UINT32 | RW sim unldades~ de | .
do perfil aceleracédo
6085 00 Desaceleragac_) UINT32 | RW sim unldades~ de ) )
de parada rapida aceleracéo
6086 | 00 Tipode perfil | \\r16 | RO | sim ] ] ]
de movimento
6087 | 00 Rampa de UINT32 |RW | Sim ] ] ]
Torque
Fator de posicdo
00 Numero UINT32 | RW Nao - - -
de entradas
6093
01 numerador UINT32 | RW Nao - - -
02 divisor UINT32 | RW Nao - - -
Fator do encoder de velocidade
00 Namero UINT32 |RW | Nio ] ; ;
de entradas
6094
01 numerador UINT32 | RW Nao - - -
02 divisor UINT32 | RW Nao - - -
Fator de aceleragdo
00 Numero UINT32 | RW | Nio ; ; ;
de entradas
6097
01 numerador UINT32 | RW Nao - - -
02 divisor UINT32 | RW Nao - - -
6098 | 00 Método INTS |RW | Sim ; ; ;
de Homing
Velocidades de Homing
00 Niimero de UINTS |RW | Sim ; ] ]
entradas
6099
Velocidade
01 durante a busca UINT32 | RW sim unlda_des de ) )
por uma chave velocidade
de limite
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dados PDO
Velocidade ;
. unidades de
02 durante a busca UINT32 | RW Sim velocidade - -
pelo zero
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