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o Caracteristicas, conectores e dimensoes.

e Ligacdes elétricas de poténcia.

¢ Resistor de frenagem.

e LigacOes de comando.

2) Software aspectos gerais 10
e Primeiros passos com o software
3) Comandos basicos 17

Pulso e diregao.

Controles por velocidade.

Controles de torque.

Controle por posicao interna (PTP).

Controle por comunicagdo CANopen/ Modbus 485.

4) Func¢do Homing 30
e Modos de operacao da fungcdo Home.
5) Realizando Auto-tuning 33
e Modo de operacgédo da funcdo Auto-tuning.
6) Funcéo Jog 34
e Modos de operagéo da funcdo Jog. y
7) Upload e Download de Backup

e Realizando Upload do Backup.
¢ Realizando Download do Backup.




Led dizplay

Painel de operaciio

CN4: Interface de

Indicador de Drive
energizado

comunicacio para o computador

CN3: CAN/4BS interface de

Circuito principal da —
fonte de energia
Resiztor regerativo _C

comunicacio

CIN1: 'O Interface de controle

13

Poténcia do motor _E

Aterramento

CNI: Interface do Ecoder

Fiacdo do Sistema:

Alimentacio

Disjuntor

Corta o circuito se a linha
de alimentacio encontrar
sobre corrente.

Filtro

Para evitar interferéncia de
fora do cabo de alimentacio

Contator Elétromagnético
Para ligar / desligar o servo da
poténcia. Se for neceszario,
instale o supreszor de pico.

Resistor regenerativo
de frenagem externo

Energizacio do freio
(DC24V, Providenciado pelo

usuario)

Computador

Mini cabo USB
s - A e

Comunicacio CAN/RS485

Cabo CN1 - ('O's)

—

Controlador
/periféricos

Unidade de bateria
Usado quando ha encoder
bzol 1¢i-t

Cabo do circuito
principal do motor

Cabo do Encoder

] :
S t =
ervo motor %

=)




M4(®5)

M4(®D5)

M4(®5
4
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///x/////////////////////////////////////////%

]
! ]
I ] W

150
150
161

54

32
40

141
141
180

W//////////M/Z’///////////////////////

> 20mm

et Pt o] ot o ! ol R L

o
4

»

77

7

R R R R

e Tabela de dimensdes:

» 20mm

Instalacao do drive:




0 verticalmente e mantenha espaco
Ilacdo. Se necessario, instale um ventilador
peratura dentro do painel de controle seja inferior a

Dimensodes da estrutura dos motores:

e Motores com flange 60:

S

Sem freio Com freio
100.5 137.5
1245 161.5

e Motores com flange 80:

W ITITT | ™

2.2

@245

@20.9(hé)

Sem freio Com freio
126.5 173

5




Sem freio Com freio
143 185
159 201
172 217

Importante: Nao puxe os cabos do motor ou o eixo de saida ao mover o

motor.

Né&o bata o motor durante a montagem ou transporte caso contrario, 0

codificador do encoder ou eixo podem ser danificados.

Limpe o 0leo anti-ferrugem do eixo do motor antes de usé-lo.




B0 circuito principal (1PH 220V)

1
— ‘i’ L1
Breaker | EMI ! MC
Filter ! L2
!
— J‘,_‘ AN +
|
é l———— = B2
| B3
[] Motor -
' N
v
w
Yellow!
gt (e S
Surge RY |
absorber
DC 24V
Fuse - (#10%)
% T CN1

DC 12-24Y | ; ALM

(£10%) -[_

DO-

- Utilizar circuito de parada de emergéncia.

- Acrescentar um abhsorvedor de picos em cada
extremidade da bobina do contactor electromagnético.

- Tensdo de entrada de energia: AC 220V(-15%0)~
240V(+10%%)

-Manter o conector de ligacdio B2 e B3 no lugar, a
menos que seja utilizada uma resisténcia de frenagem
regenerativa externa.

- Se utilizar uma resisténcia de frenagem regenerativa
externa, remover o conector de ligacio entre B2 e Bl e
ligar a resisténcia como se mostra na caixa tracejada

- Ligar os cabos do servomotor aos terminais de saida de
acionamento U,V e W de acordo com a sequéncia de fases
correta. A sequéncia de fases incorreta pode causar a
falha na transmissdo.

- Aterrar corretamente o servo drive. Caso contrario,
08 choques elétricos podem ser causados

- Prepare a poténcia 24VDC para a travagem
electromagnética e isole-a da poténcia DC12--24V para
o controle do sinal.

- Prestar atencdo i ligacdo de diodos livres. A
polaridade invertida pode causar danos na transmissio

Unidade de resistor de frenagem externo e interno

DA180-S1R3 / 60Q
DA180-S1R8 / 60Q
DA180-S2R8 / 60Q
DA180-S4R5 45Q 60W 30Q
DA180-S5R0 45Q 60W 30Q
DA180-S7R6 30Q 60W 20Q
DA180-S010 30Q 60W 20Q




C

44 143 1 42 | 41 1 40 | 39 1 38 |37 | 36 | 35 | 34 | 33 | 32 | 31
OA+ | OA- | OB- | OB+ D4 | OCP | DI2 DO4- | DIS |SIGHN-[SIGN+ OCS

PIN | NOME FUNCAO PIN | NOME FUNCAO

1 - Sem Uso 23 | PULS+ Comando de pulso +

2 | COM+ | Portacomumdas DIs | 24 | PULS- Comando de pulso -

3 DI7 Entrada digital 7 25 - Sem Uso

4 DI8 Entrada digital 8 26 - Sem Uso

5 DO1- Saida Digital 1- 27 0z- Fase-Z saida diferencial -

6 GND Terra 28 0z+ Fase-Z saida diferencial -

7 AD2 Entrada analégica2 | 29 DO4 Saida Digital 4+

8 | DO3- Saida Digital 3- 30 - Sem Uso %

9 - Sem Uso 31 OCS | Coletor aberto sinal de direcao
10 DI3 Entrada digital 3 32 | SIGN+ Comando de direcéo +

11 | DO3 Saida Digital 3+ 33 | SIGN- Comando de direcéo -

12 | GND Terra 34 DI5 Entrada digital 5

13 - Sem Uso 35 | DO4- Saida Digital 4-

14 | DO1+ Saida Digital 1+ 36 - SemUso |
15 | DO2+ Saida Digital 2+ 37 DI2 Entrada digital 2

16 DIl Entrada digital 1 38 OCP Coletor aberto sinal de pulso
17 DI6 Entrada digital 6 39 DI4 Entrada digital 4

18 DI9 Entrada digital 9 40 - Sem Uso

19 | DO2- Saida Digital 2- 41 OB+ Fase-B saida diferencial +
20 | AD1 Entrada analégical | 42 OB- Fase-B saida diferencial -
21 - Sem Uso 43 AO- Fase-A saida diferencial -
22 | DI10 Entrada digital 10 44 | AO+ Fase-A saida diferencial +

e Ligacdes — Pulso e direcéo.
Cabo com DCt2~2av

Y0

PULS+

PULSE
) PULS-

o

Y1

SIGN+

SIGN
SIGN-

-+

Controlador

T
DC12~24V

tFG

Servo Drive

Y0

"

—* Resistor

al
Shield

PULS+

PULSE

PULS-

Y1

Y

SIGN+

SIGN
SIGN-

Controlador

FG

Servo Drive

Para ambas as ligacges utilizar resistor 24V — 2.2K Own e 12V — 1K own




DC12~24V DC12~24V
- I-p COM+ : . E 5 |com+ —
( ii% ) ( iiﬁ?
16|01 16D
Servo Drive NPN Servo Drive PNP
- ~ Ve - - -
o LigacOes: Saidas diqgitais.
Ligar a uma resisténcia limitando a
Servo Drive ligar um diodo livre se uma Servo Drive cotrente sz um acoplador optico
estiver ligado,

Max. capacidade de carga por
terminal de saida: 30V, 30mA

< carga indutiva estiver ligada
DO1+]14 Z@

Y]

+

Max. capacidade de carga por
terminal de saida: 30V, 30mA

DO1+| 14
(P

DC 7 pc 2
12-24V 12~24VT
DO1- |5 DO1-| 5
Ligagio de bobina de relé Ligagho a um acoplador optico
e LigacOes: Simulador de Encoder.
Cabo com Reziztor de AMI6LS31
Shisld Par trangado  terminacio Ou chip equivalents
OA+ |44 T 17
' R
OA- |43 P P
1 = 81—
0B+ 141 ;' i A I:ﬂﬂﬂ
% 3 GIBET
I [} I 1
OB- '42 : : : : .
0z+ |28 - P 12200
[ o
% o0z- |27 Vo X ( Vo @
i 12200
GND‘ 6 .I1 :r 1‘ IIJ | GND
i Ligar o cabo blindado de
: acorde com os requisitos
Servo Drive do dispositive




¥ Aspectos gerais

oftware dedicado aos drivers das linhas DA180,
00, com facilidade de acesso e parametrizacdo o proprio
programa possui a facilidade de reconhecimento do servo motor conectado
de forma com que assim que conectado ao computador ja indica certos
parametros, como modelo do motor, resolucéo do encoder e tantas outras
caracteristicas relevantes ao servo motor.

Ao conectar seu equipamento com o software ja pode ser realizado o teste
de conectividade ao acionar a tecla Jog CW ou CCW localizada ao topo do

B8 invt ServoPlorer Vi4.18 - DA300

File(F) Setti: oels(T)  View(V) Windows(N) Help(H)
[ m EumAOQE @ =0

il

[=][=]] | . Paremeter setting =G
2B HMAREG
o [r [ez |ea [r4 e [ese  [reo [reer [rerz [e8 P9 [Fi0 | Different paranet <[>

Function Code  Parameter Name: Current Value Default

= Ut Mn Max
P0.00

PO.OL

. 1020004 5999993

14 17-bit multi-tun

1010104

. 17bit single-turn

.- 102835481 pulse P0.02 1 ccw
.- 102835401 pulse |5 P0O.03
o pulse P0.04
Lo pulse PO.05
P0.06

L cow
s Fosition mode|
1 Disable

.+ Torque made
.+ Disable
L 200 rmin

1000 200
2147483647 10000

~
@
2

RD.21 Speed feedback. L0 98,8 4 Pulse input

Speed feedback

F0.20 Fosition command selection . BUSinput

0
1
0
0
0
0
% o . 10000 0
3029 v P0.07 L 13072 1 2147483647 131072
10,4 vrms P0.08 . Pulseoutputrev... - 0 1 Pulse outputri
0,09 Arms P0.09 ./ LiMax Torque Li... 0 6 1:Max Torque
:28,6 °C P0.10 . 300,0 % 0 500 300,0
300,0 % PO.11 L 300,0 % 0 500 300,0
69874 pukse PO.12 . 3Phase 0 1 3Phase
RO.14 Position relative to Z pulse .0 69874  pulse PO.13 Power of the external braking resistor . 200 w 0 5000 200
RO.15 Rotational inertia ratio of load to motor L1250 % PO 1% Resistance of the external braking resistor . 80 Q 1 1000 &0
R0.16 Output power 01 % PO.15 Default monitoring parameters |0 0 22 0
RD.17 Overload ratio |28 % PO.16 Parameters medification operation locking .- Permitted 0 1 Permitted
RD.18 Actual numerator of electronic gear L1072 - PO.17 . Indvidual save 0 1 Indvidual save
RO.19 Actual denorminator of electronic gear o000 - PO.18 Manufacturer password S0 0 65535 0
R0.20 Pos command speed 00,0 rjmin P0.19 Main circuit power supply AC/DC input selection " Input AC power 0 65535 Input AC powe
0
0

HolE
E

PO.22 Pulse counts per revolution . 10000 67108854 10000

PO:Position control mode selection

|l USE Communica tion norma | i Authority :Developer Copyright 2020-2023 invt

Apdbs confirmado a comunicagdo nos deparamos com duas telas, a tela a
sua esquerda com os parametros RO, R1, R2 representam o0 monitoramento
da condicao atual em que o motor se encontra onde pode-se visualizar
velocidade atual, posicao atual, temperatura do drive, feedback do encoder
e do torque e muitas outras informacdes que estdo disponibilizadas para
leitura e uso.

Do lado direito temos a area principal de trabalho onde se localizam todos
0s grupos de parametros passiveis a modificacdo cada grupo possui uma
funcéo especifica:

Grupo PO — Parametrizacdo de modos de controle e comando.

Grupo P1 — Parametrizacdo e execucao de auto tuning.
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Ibracdes possiveis de maquinas de grande

Grupo 3 — Parametros referentes as entradas e saidas tanto digitais quanto
analogicas.

Grupo 4 — Parametros de comunicacdo CANopen, modbus e ethercat.
Grupo 5 — Parametros de Jog direto, Homing e Index do PTP mode.
Grupo 6 — Parametros do Jog por DI.

PTPO/PTP1/PTP2 — Posic¢des internas provenientes do PTP mode e suas
indexes.

Caso queira reorganizar os parametros de forma com que fiquem separados
por funcdo como na imagem abaixo, troque 0 modo de visualizagao ao
selecionar o icone indicado:

B8 invt ServoPlorer v4.18 - DA300
File(F) Setting(S) Teels(T) View(V) Windows(H) Help(H)

HooNc B EwmAORE L@ -8
 Status Moniter [B] Parameter Setting [=][a]x]
120 B%a

Basic configuration | Motorpafameter | Ful dosed4oop | Postion cortrol | Speed control | Torque cortrol | Special function | Manutacturer mode |

value = Unit Max Min  Defoult ReadWrite  Effective

Speed command of feed-forward -0, rfmin P4.52  Defaultparameter recall
Speed command of pesition regulator R X rfmin P4.96  Encoder offset auto-tuning
Speed command of position loop s r/min P8.81  Phase order auto-tuning

Speed command 3 rjmin = Group: Limit parameter

Spesd reference i rjmin P4.31  |Maximum speed Imit : X fmin 20000
Speed feedback N rjmin PO.09  Terque imit mode selection <. A 5 6
Speed error lay rimin PO.10 | 1st Torque limit ) o 500

Torque command of feed-forward o, b PO.11 | 2nd Torque limit : % 500
P4.51 |Transition tme 1of torque imit switch ... ms/(100%) 4000
P4.52 | Transition tme 2 of torque imit switch .. ms/(100%) 4000

£ Group: Pulse regeneration parameter

Torque feechack |18 o o <

_ USE Communica tion normal | &) Authority: Customer Copyright 2020-2023 invt

Desta maneira os parametros séo reorganizados por funcéo facilitando ao
utilizar um modo de operacdo especifico.

O software tambeém conta com o0 método de parametrizacao rapida para
certos seguimentos, a imagem abaixo mostra a guia para parametrizacao
rapida de cada seguimento:
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FindemalF] Ty (s

Tictary lacarl

Ntk eratin
R202 wel ] ke
i wkir

ES———

rw L
Rate sood B Ciledliter kst P35 Detalt rotrrng paameters
T Belvar Tuztdl

Traraton b 1oF toras It vizh
P48 Tranghon tme 20 oroue bk saih
Fulss rapemarstion parmster

Por este menu pode-se acessar 0s métodos de parametrizagéo rapida sendo
eles:

Digital Configuration para configuracdo, simulacéo e alteracdo das
entradas e saidas digitais.

Suttinglh TaelalD) Vies(¥) Bisdea(V) Kadp)

Hoenoi@E=mA
[*Em =
el

= Type: Digital Tnput.

[RTE—,
0Pt vt
Ox10eTorue resches
Oxtmispeed sene
oxossraa off

igtal Cutputs OWOE-Toraue it vad

| USE Comemursiation noemul Copyright 2020-2003 it

Analog Configuration para configuracdo, simulacdo e visualizacdo das
entradas e saidas analdgicas ao longo da aplicacéo.

daealt)  Halplx)
Woono HEUmACME H =8
dEeo 8
e s [ kg B
Gl Pemcscect | Offckiy) | Uuediowel] | Gam Poler  Overvoleset) | Mlterfimetms) | Descrwtion
pe—
Ao iz 500 Comer om0 oo 1 v
e
/ -
| LS8 Communication normal g Autheetty-Customer
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"
NOQANOC A EwmACRE @ =8
Commuricate g Conmand

Nedet i a Cortrolmode | Tamgue mode [ e

Baudle [0 o] kbes
Canopen Seting

0005 Sy pesost i Jm 07 hestempened 1000 | ma s dea
P00 800

RPOOT mapeowe: 3 (3] Bkl DB (01 Tt TR0 mapesr 3 5] Gkl O [191]  Tawp
O [S0RE0070 | 0 (20800008 | 0 5070020 | B o [sormomn | o (52670008 | o [sa000 | o =
RPOC2  mapooet: 2 [T] M Enae DO [01 T TPD02 mecoet 3} 3] MGk o [21]  Twem
o (G | e [G700 | 5 B E o [ | e [T o [T | 040 =
APOC3 et § 5] (e DO (0] TEW 00y mmert 8 3] [k oo [E1]  Tews
[ o0 ™ [ =B oe ™ o [ =

S [ e 0 (5] T

™ =

0wt © E] DS oo [@]  Tew
: : ; b

Apllication control para a rapida parametrizacdo de alguns modos de
operagdo como Jog, Homing, realizacdo de auto tuning, ptp mode e outros.

Neste mesmo menu Tools podemos encontrar outras fungdes de facilidade
como:

Batch Operation — Para salvar ou descarregar o Backup da parametrizacao.

Alarm Information — Tela onde ¢é informado caso acione um alarm assim
COmOo mostra possiveis causas e solucoes.

Parameter Search — Caso precise alterar um parametro especifico e optar
pela procura rapida.

O software também possui 0 menu de acéo rapida localizado na linha
abaixo do menu onde se localiza a aba tools como mostra a imagem abaixo:

13




m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F) Tools(T)

View(V¥) Windows(W) Help(H)

Setting(s)

NooN*EEumA0uBE .. H =8

Este menu de acesso rapido possui as seguintes opcoes:

Pause e play de comunicacéo entre o drive e 0 computador sdo
representados pelas teclas marcadas abaixo.

m invt ServoPlorer V4.18 - DA300
File(F) Setting(3) Tool=(T) View(¥) Windows(W) Help(H)

PO NCEBE RUmAORE LEH -8

Habilita e desabilita funcdo de Servo ON para simular a aplicacédo sdo
representados pelas teclas marcadas abaixo:

m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F] Setting(3) Tools(T) View(¥] Windews(¥) HelpiH)

NG~ BumAOWNE LE =B

Jog em rotacéo horaria e anti-horaria séo representadas pelas teclas '
marcadas abaixo:

m invt ServoPlorer V4,18 - DAZ00
File(F) Setting(3) Tools(T) View(¥) Windows(W) Help(H)

NoeNGrtEH BumAOwWE LEH—B

Salvar as novas parametrizagcdes no drive assim como registros atuais
devem ser oficializados ao acionar a tecla save to EEPROM como
mostrado abaixo:

m invt ServoPlorer V4,18 - DAZ00
File(F) Setting(3) Tools(T) View(¥) Windows(W) Help(H)

NoeNCcAEEH Bum AOWE LE—B
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dade de tira-lo da tomada a tecla Restart
uncao afim de agilizar o processo da
ar o drive para entrar em vigor certos parametros:

m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F) Taools(T)

NoeoHAc*HEgumAOuB LB =8

Settingl(3) View(¥V] Windows(¥) Help(H)

ApoGs a tecla de Restart temos 0s acessos rapidos as telas mostradas
anteriormente:

Tecla P marcada abaixo abre a guia parametros:

m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F] Settingi3) Tools(T) View(¥] Windows(¥) HelpiH)

NoeoncrEEumACuNBE LB —B

Tecla com desenho de monitor abre a tela de monitoramentos:

m invt ServoPlorer V4.18 - DA300
File(F) Setting(3) Tool=(T) View(¥) Windows(W) Help(H)

NnooNCc 2R EEmAORE  LH -8

Tecla com simbolo de triangulo vermelho abre a tela de Alarmes:

m invt ServoPlorer V4.18 - DA300
File(F) Setting(3) Tool=(T) View(¥V) Windoewsz(W) Help(H)

NG~ EHE BEumAONE LE =B

Tecla com simbolo de acionamentos marcada abaixo, abre a guia de
controle das entradas digitais:

m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F] Settingi3) Tools(T) View(¥] Windows(¥) HelpiH)

NoeHNCGER RumAORE LH -8
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narelo dentro de um quadrado verde abre

m invt ServoPlorer V4.18 - DA300
File(F) Tool=(T)

HoeeNCLE Rum A

Yindows (¥)

il B | e

Settingl(3) Viewl V) Help(H)

Tecla APP dentro de um quadrado preto, abre a tela de parametrizacao
rapida:

m invt ServoPlorer V4,18 - DA300
File(F] Setting(3) Tools(T) View(¥] Windews(¥) HelpiH)

NoeeHCchE RumAORE LE -8
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B¢ posicao por pulso e direcdo consiste no envio de
(uais sdo usados para controlar a velocidade, aceleracéo e
posicionamento do motor. Um desses sinais € chamado de pulso que na
teoria se apresenta como uma serie de pulsos e o posicionamento do motor
é controlado por meio da conversdo do sinal, ou seja, a cada transicao de
sinal, o stepper ou servo d& um passo.

A direcdo de rotacdo do motor é definida pelo sinal de diregdo. Quando o
sinal € 0, o motor funciona no sentido anti-horario. Quando o sinal € 1, o
motor funciona no sentido horario.

1° Passo — Configurando modo de controle desejado — Modo Posicdo por
Pulso e Direcao.

Parametros Funcéo Valor
P0.02 Sentido inicial de giro CCWw-0/CW-1 /\
P0.03 Modo de controle 0
P0.08 Habilita mudanca de sentido de rotacéo 1
P0.20 Modo de entrada de comando de posicao 0
P0.22 Resolucdo (Quantia de pulsos por revolucdo) N° de pulsos
P0.23 Modo de comando 0
P0.24 Entrada do sinal de reversdo do sentido 0
P3.90 Ajuste do filtro de entrada dos pulsos KHz
P3.00 Servo On 3

2° Passo — Realizando a ligacao elétrica para o0 comando de pulso e
direcéo.

IMPORTANTE: em ambos os modos de ligacdo tanto PNP quanto NPN
trabalhar com o uso de resistores da sequinte maneira:

Vdc Especificacéo R
12V 1K own’s, 1/4W
24V 2,2K own’s, 1/4W

Os resistores devem ser colocados obrigatoriamente para a protecéo dos
componentes internos do servo drive, a ndo utilizagdo dos mesmos causara
a carbonizacdo dos componentes os quais identificam a entrada do trem de
pulso

Apos realizar o reconhecimento do sinal de saida do seu controlador sendo
ele NPN ou PNP seguem os seguintes circuitos.
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saidas transistorizadas NPN:

Cabo com

Shield
N A 23| PuLst
Resistor 'II ‘I| — PULSE
para ]imita\rll'I .‘: g:
YO0 acorremte | | ) 24 | PULS- ,
— J
B 32] SIGN+
“i; Resistor I:u :[ A : SIGN
para]imitar." IJI g _
Y1 2 comrente | | ( ) 33 SIGN- ’
| M l\; U
B ;» FG
DC12~24V
Controlador NPN Servo Drive

Para controlador que trabalham com saidas transistorizadas PNP:

PULSE
Y

SIGN

DC12~24V Cabo
—_|_1 Resistor  gpiald
" para limitar \
YO0 a ’ﬂ‘nte ,‘A‘, I 23 PULS'I"_|
I T —
L ( 24 PULS-
AN
Y1 —_— ~ 32] SIGN+
1 — { I
Resistor |
para limitar lll JrI ( )
a corrente ‘l. ‘,’ 33 SlGN-
b FG
Controlador PNP

Servo Drive

1. Complete a conex&o entre o servo drive e 0 servo motor.

2. Ajuste P0.03 para 0, o que indica 0 modo de controle de posicao.

3. Verifique o modo de saida de pulso do controlador superior. Ajuste

P0.23 para manter o modo de pulso 0 mesmo que o do controlador
superior. No caso de pulso e direcdo ajuste para O.

4. Ajuste P3.90 para o mesmo filtro de saida de sinal de seu controlador,

para mais informacoes leia a descricdo do parametro P3.90
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poténcia principal para que as
.23 e P3.90 entrem em funcionamento.

903 para 1, habilitando a mudanca de sentido de rotagéo
6. Configure P0.20 para 0, que indica o modo de entrada de pulsos.

7. Configure P0.22 certificando que a resolucdo de seu drive estd em
conformidade com seu controlador. (quantia de pulsos por revolucéo).

8. Verifique se a direcdo de rotacdo do motor € consistente com o enviado
pelo controlador, caso nédo esteja ajuste P0.24.

DC Servo Drive
1_2~2_-:V CN1

II l'c0M+ 2 |
s .' soN | 16 |
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0s: Modo Velocidade

“Analogica”

O modo velocidade por analdgica consiste em variar de acordo com a
necessidade da aplicacdo a velocidade necessaria que 0 motor deve
permanecer para aplicacdes mais tranquilas em que nao ha necessidade de
uma troca imediata de velocidades completamente opostas, podendo ser
controlado via sinal analogico de 0 a 10V.

1° Passo — Configurando modo de controle desejado — Modo Velocidade

Analdgica
DC Servo Drive Pardmetros Funcdo Valor
12-24V CN1
lI_@ZI P0.03 Modo de controle 1
- - P0.40 Comando de 1
—sox e ] Velocidade
P3.26 Funcdo AL1 3
P0.42 Ganho AL1 500
Entrada analogica 1
Indicando comando
de torque 0. +-10V
Depende
%o P3.20 Offset ALL da |
Situacdo
7 ¢

1. Conclua a conexao entre o servo drive e 0 Servo motor.
2. Ajuste P0.03 para 1, que indica o modo de controle de velocidade.

3. Desligue e religue a alimentacédo principal para que o ajuste de P0.03
tenha efeito.

4. Ajuste P0.40 para 1, o que indica que a fonte de comando de velocidade
¢ analogica externa.

5. Defina P3.26 como 3, o que indica que a entrada analdgica 1 é um
comando de velocidade.

6. Defina P0.42 conforme necessario. Veja a descri¢do de P0.42 para
detalhes.

7. Para ajustar P3.20. Consulte a descricéo de P3.20 para obter detalhes.
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0s: Modo Velocidade

Interna/Comunicacao’

O modo velocidade interna consiste em variar de acordo com a necessidade
da aplicacdo a velocidade necessaria que 0 motor deve estabelecer no
momento. Configurando assim até 8 diferentes velocidades pre
estabelecidas nos parametros, ou quando se trata de comunicacédo podendo
modificar a mesma velocidade interna de acordo com a necessidade sem
limitacOes.

DC Servo Drive Pardmetros Funcéo Valor
L2 N1 P0.03 Modo de controle 1
—||—|@T| P0.40 Modo de comando 0
{508 |16 ] P0.41 Habilita mudanca de 1
- sentido por DI
S0l L7 ] P0.46 a Velocidade pré- 0a 5000
— ——FEz [10] P0.53 programaveis RPM
B SPD3 | 39 | P0.56 Aceleracédo curva S Ms
- ST P0.57 Desaceleracdo curva S Ms
I ] P3.00 Servo ON 3
P3.01 Velocidade bit 1 A
P3.02 Velocidade bit 2 B
P3.03 Velocidade bit 3 C
P3.04 Mudar sentido de giro E

1. Conclua a conexao entre o servo drive e 0 servo motor.

2. Ajuste P0.03 para 1, que indica 0 modo de controle de velocidade.

3. Desligue e religue a alimentacéo principal para que o ajuste de P0.03
tenha efeito.

4. Ajuste P0.41 conforme necessario. Ou seja, se havera um comando para
sentido de rotacéo via digital.

5. Defina P0.46 a P0.53 com os valores em RPM para cada velocidade
interna desejada.

6. Defina P0.56 e P0.57 com os valores em Ms para 0s tempos de
aceleracdo e desaceleracao.

7. Defina P3.00 a P3.09 conforme necessario, consulte o0 manual, (Digital
Inputs). Como exemplo foi colocado a seguinte sequéncia.

DI1 — Responsavel por ativar o servo para inicio de funcionamento.

D12 — Bit 1 da velocidade interna.
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e interna.
a de sentido de rotacao.

Para variar entre as 8 possiveis velocidades internas deve-se realizar o
acionamento de cada DI responsavel pelos Bit’s 1,2 e 3 assim montando
um valor binario que por sua vez representa uma determinada velocidade.

Como séo 8 possibilidades a primeira permanece sempre ativada
comecando a variacdo binaria na segunda velocidade programada:

|
o0 | 0o | 1 | Velocidade2

o 1 | 0 | Velocidade3 |
o | 1 | 1 | Velocidade4

|
1| 0 | 1 | Velocidade6
1+ 1 | 0 | Velocidade7 |

1 1 1 Velocidade 8
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¥asicos: Modo Torque

“Analogica”

O modo torque por anal6gica consiste em regular de acordo com a
necessidade da aplicacdo a forca necessaria que o eixo do motor deve
realizar para manter a precisao perfeita do torque, podendo ser controlado
via sinal analdgico de 0 a 10V.

1° Passo — Configurando modo de controle desejado — Modo torque

Analdgica
DC Servo Drive Parametros Funcdo Valor
vy Nt P0.03 Modo de controle 2
_|I_@:| P0.60 Comando de torque 1
"o~ [ 16 ] P3.27 Funcdo AL2 4
Depende
P0.61 Definigéo de da
direcao situacao
f:l;jrndndnnnlﬁgici:il P062 GanhO AL2 10
de torque 0. +-10 v Depende
P3.23 Offset AL2 da
—] _ situacao
— P0.46 Velocidade 100

1. Complete a conexao entre o servo drive e 0 Servo motor.

2. Ajuste P0.03 para 2, o que indica 0 modo de controle de torque.

3. Desligue e ligue a poténcia principal para que a configuracdo do P0.03
entre em vigor.

4. Defina P0.60 para 1, o que indica que a fonte de comando de torque é
analogica externa.

5. Coloque P0,61 conforme necessario. Ou seja, se haverd um comando
para sentido de rotacédo

6. Defina P3.27 para 4, o que indica que a entrada analogica 2 é um
comando de torque.

7. Definir P0,62 conforme necessario. Consulte a descricdo p0.62 para
obter detalhes.

8. No modo de controle de torque, ajuste P0.46, o que indica o limite de
velocidade. Veja a descri¢do de P0.46 para detalhes
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gasicos: Modo Torque

nterno/Comunicacao485”

O modo torque interno ou por comunicacao consiste em regular de acordo
com a necessidade da aplicacdo a forca necessaria que o eixo do motor
deve realizar para manter a precisao perfeita do torque, podendo ser
controlado via de 0 a 300% internamente ou por comunicacao.

1° Passo — Configurando modo de controle desejado — Modo torque

interno
DC Servo Drive netion smu
12-24V CN1 i
-+ Modo de controle 2
|_—|/ |—|con n ]
2 Comando de 0
SON | 16 | torque fonte

Controle da velocidade 0

Comando de Depende
torque definicdo | da situagdo
de diregio atual

Valor do torque %

Tempo da rampa Ms
de torque

Velocidade Limite 100

1. Complete a conexao entre o servo drive e 0 servo motor.

2. Ajuste P0.03 para 2, o que indica 0 modo de controle de torque.

3. Desligue e ligue a poténcia principal para que a configuracédo do P0.03
entre em vigor.

4. Defina P0.60 para 0, o que indica que a fonte de comando de torque €
interna.

5.Defina P0.40 Para 0, o que indica que a fonte de comando da velocidade
sera interna.

6. Coloque P0,61 conforme necessario. Ou seja, se haverd um comando
para sentido de rotacao

7. Ajuste P0.66 para o torque necessario. (endereco Modbus 1132)
8.Ajuste P0.68 de acordo com o tempo da rampa para o torque em Ms.

9. No modo de controle de torque, ajuste P0.46, o que indica o limite de
velocidade. (endereco Modbus 1092)
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*Modo PTP ou modo de
lonamento programado.

P 0U modo de operagéo por posicionamento programado possuli
até 126 possiveis combinacdes de posi¢oes programadas fixas com até 15
possiveis combinacgdes de velocidades, aceleracdes e desaceleractes
também pré-programadas.

1° Passo — Configurando modo de controle desejado — Posicado por PTP.

e P0.03 — Modo de controle — Position Mode.

e P0.20 — Selecionar o comando de posicdo — PTP mode.

e P0.22 — Quantia de pulsos por revolucdo — 2000.

e P0.37 — Selecionar modo que sera o controle de posicdo — Absoluto.
e PTPO/PTP1/PTP2 — Grupos de posicdes programadas e suas index’s.
e P5.20 — Trigger de posicao -1 parado 0,1, 2, ... para alternar posicao.

2° Passo — Parametros PTP e Index — posicdes pré programadas.

Para controlar o servo por posicionamento interno sera preciso alterar 0s
parametros de posig¢des internas ou PTP’s assim como suas control word’s
ou Index que definirdo quais as aceleragdes e velocidades utilizadas para
determinadas posicdes. A imagem abaixo apresenta alguns dos parametros
para defini¢do das posic¢des do grupo PtPO.

Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

e 3206, 3207 CANopen address | 0x2B03, 0x00 Modbus address 3204, 3205 EBNCpeniaddres S| 0x2B02, 0x00
PPO.05 Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

Modbus address 3210, 321 CANopen address 0x2B05, 0x00 Modbus address 3208, 3209 CANopen address 0x2B04, 0x00
Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

oo Modbus address 3214, 3015 CANopen address 0x2B07, 0x00 Modbus address 3212, 3213 CANopen address 0x2B06, 0x00
Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

PPo.ca Modbus address 3218, 3219 CANopen address 0x%2B09, 0x00 Modbus address 3216, 3217 CANopen address 0x2B08, 0x00
Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

PIPD-1 Modbus address 3222,3223 CANopen address 0x2B0B, 0x00 Modbus address 3220, 3221 CANopen address 0x2BOA, 0x00
Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

e Modbus address 3226, 3227 CANopen address 0x2B0D, 0x00 Modbus address 3224,3225 CANopen address 0x2B0C, 0x00
Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

PPots Modbus address 3230, 3231 CANopen address 0x2BOF, 0x00 Modbus address 3228, 3229 CANopen address 0x2BOE, 0x00
P07 Data size 32bit Data format DEC Data size 32bit Data format HEX

Modbus address 3234, 3235 CANopen address 0x2B11, 0x00 Modbus address 3232, 3233 CANopen address 0x2B10, 0x00

Cada Comando de Posicao possui uma control word que € escrita por
sequéncia binaria para estabelecer determinadas caracteristicas que 0 motor
devera seguir quando acionado. Cada control word é sequenciada do
comando de posicdo exemplo PTP0.00 control word da posicdo PTP0.01.

e Bit0-3 MODE PTP running mode.

e Bit4—7 OPT PTP attribute.

e Bit8-11 ACC ACC/DEC time index.
e Bit12-15 SPD Target speed index.
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per of cycles for executing the current segment.
AP the program jumps to the next segment.

Onde definir Velocidade, aceleracao/desaceleracao, delay time:

e Pardmetros — P5.21 a P5.36 — definir possibilidades de velocidade
e Pardmetros — P5.37 a P5.52 — definir possibilidades de ACC/DEC
e Parametros — P5.53 a P5.68 — definir possibilidades de Delay

Estes parametros séo os que definimos com o Index de cada posicéo ao
alterar os bits 8 a 11 para ACC/DEC, 12 a 15 para velocidade e 16 a 19
para delay.

Exemplo:

Partindo para um exemplo de como ficaria ao definir apenas uma posicéao
que deve seguir uma aceleracdo/ desaceleracéo e velocidade pré-
determinada.

e EX: PTPO0.00 - 11 0011 0000 0000 — Para este caso estou definindo
que serd usada a terceira ACC/DEC time Index definida no
pardmetro P5.40 e minha terceira velocidade definida no parametro
P5.24.

e PTP0.01 — 2000 — Seguindo a control word PTP0.00 prosseguir a&,
posicdo 2000 em absoluto ou incremental.

Parametro que ativa o trigger de posicdo — P5.20 — Trigger position index,
cada numero colocado representa uma determinada posi¢éo configurada,

para deixar inativo mover -1.

Funcionamento — Ap6s configurar todos os posicionamentos ¢ index’s de
cada um ative cada posicionamento partindo do valor “0” através do
parametro P5.20.

Caso aconteca a necessidade de ter além do trigger de posi¢do um trigger
de entrada digital as seguintes configuraces podem ser realizadas:

e DI1 - Servo On - 0x03.

D12 — PTP DI Trigger — Ox1B.
DI3 — PTP Stop — Ox1E.

D14 — PTP interrupt stop — 0x35.

Modo PTP configurado!
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¥Controle por comunicacao
ANopen/ Modbus 485

e consiste em alterar diretamente parametros do servo via IHM
ou CLP, servindo para comandos onde ndo ha tanta programacéo e sim
controles internos do servo motor, como 0s citados anteriormente,
Velocidade Interna, Posicdo Interna, Controle de Torque, entre outros
controles.

Basicamente o controle por comunicacéo altera os valores podendo
aumentar um numero pré definido de possibilidades, partindo por exemplo
de apenas 4 velocidade internas para infinitas ja que alteramos a todos
momentos seus valores.

O ponto mais importante a ser considerado a respeito da comunicacdo é a
parametrizacdo no servo e a programacao da porta do CLP ou da IHM, no
que diz respeito aos seguintes itens:

~
COMUNICACAO MODBUS 485: " TE
L =
Pint =
e Baud rate
CN3 functions
[ Stop blts in Name Function
GND_CAN Pawer ground for CAN chip The same interface is
° Pal' it b I tS GND_485 Power ground for RS485 chip provided for RS485
y RS485+ RS485 data+ and CAN
- RS485- RS485 data- communication.
® Da.ta b I tS CAN_L CAN data- Each signal occupies
CAN_H CAN data+ two pins, for easy
[ R T U 3 - Unused multidevice networking.

Estas 5 informacdes devem estar exatamente iguais entre os equipamentos
que permanecem na rede, alterando apenas o enderecgo da estacdo para
identificacdo de cada equipamento na rede.

Para parametrizar o drive em sua estacdo 485 seguem 0s seguintes
parametros do grupo 4.

P4.01 — endereco de comunicacdo na rede 485.

Este pardmetro define qual sera o endereco do meu drive na rede RS485,
este endereco sera usado ao enviar informacdes para o drive.

P4.03 — Selecdo de Baud Rate.

Este parametro define qual sera o Baud Rate da rede RS485 ao qual esta
instalada. (9600 - 0 /19200 - 1 /38400 - 2 /57600 — 3).

P4.04 — Selecdo de Parity/data/stop bits.

27




figuracdes referentes aos bits, ou seja,
BPDIts, as seguintes combinagdes sdo possiveis:

Configurando Comunicacdo RS485
Protocolo Parity Bits Data Bits Stop Bits Baud Rate
(0) None 8 1
RS485 (1) Even 8 1 9600
modbus (2)Odd 8 1 19200
RTU (3)None 8 2 38400
(4)Even 8 2 57600
(5)Odd 8 2

COMUNICACAO CANOPEN:

CANopen e um protocolo de comunicacéo de alta camada estruturado
sobre a Rede de Area de Controle (CAN). Ela inclui os perfis de
comunicacdo e perfis de dispositivos para sistemas embarcados.

Caso opte por realizar a parametrizacdo no caso de uma rede Canopen
seguem 0s seguintes requisitos:

e CAN BaudRate.
e Endereco do equipamento na rede CAN.

Para modificar estes dois itens no drive os parametros a baixo irédo *v’

possibilitar a alteracéo. |

P4.02 — CAN BaudRate: ‘
Este parametro altera o BaudRate de trabalho do drive na rede CANopen,

estd informacéo pode variar dentre 0s seguintes valores:

20Kbps — 1 /50Kbps — 2 / 125Kbps — 3 /250Kbps — 4 / 500Kbps — 5/
1MBps - 6.

P4.06 — endereco de comunicacdo na rede CAN.

Este parametro define qual sera o endereco do meu drive na rede CANopen
este endereco sera usado ao enviar informagdes para o drive.

Exemplo de comunicacdo funcional:

Basicamente ambas as comunicagdes geram a mesma reacdo de mudancas
nos parametros ao alterar via IHM ou CLP utiliza-se os enderecos modbus
do servo que podem ser consultados via manual ou software.
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Wain Main-2

Write Address:

acao ao qual foi realizada o
485 por uma IHM DOP100:

PIo*01 utilizado o endereco como mostrado na imagem “3F0”
enderego equivalente ao parametro que ativa o “Servo on”. (ler adendo)

Text Picture Details Macro Coordinates

|{Link2}l@RWliF00

=

Read Address:

|None

-]

‘Write Offset Address:

|Nc-ne

L

Read Offset Address:

|,\lm=

L]

Style:
Foreground Color:
Blink:

Filled style

Use Text Pic:

A imagem abaixo mostra o endere¢co modbus do parametro alterado pela
IHM, possibilitando a visualizag¢do por software ou manual.

8 Parameterer detail [ Modbus adress - 1008 ] [ USB adress - 0x2004 ]
P0.04 Hame Internal servo enbaling  Description
Communication:

VUsB

1 x Ethernet

Default 0 * CANapen

Unit - ControlMode:

Display L1sT

Type int1&

Resolution 0

Min 0

Set value: |D\sable v‘ - | Send |

|Enab\e | ‘ Disable | ‘ Save ‘ | Restart ‘

e Unsave i

Intel

rnal enabling Setting range Default Available mode
0-1 - [ep]s]T

This parameter is
The relation between intemnal enable instruction and external terminal enable instruction is shown

below:

used to control the operation state of the servo drive.

Setting value

External terminal command state Working state of servo drive

0 (interal optical coupler which corresponds

” Stand-by (OFF)
to the input is not

1(internal optical coupler which corresponds Enabling running (ON)

1o the input is

0 (intemnal optical coupler which corresponds

10 the inputis not Enabling running (ON)

1 (intemnal optical coupler which corresponds

Enabli ing (ON
to the inputis nabling running (ON)

Note:

1. When P0.04 is 1 and the external terminal command converts from 1 to 0, the servo drive will
be disabled, namely P0.04 will change to 0 automatically.

2. When this para

meter is operated via the LED panel, it can only be switched between 0 and 1

via SET key and UP/DOWN key is invalid under the setup interface of this

P0.04*

Data size 16bit Data format DEC

Modbus address 1008, 1009 CANopen address 0x2004, 0x00

Adendo: O endereco para ser colocado em certos softwares deve ser
convertido para hexadecimal como € o caso da IHM dop100 ou seja 1008
decimal ao ser transformado para hexadecimal se torna 3F0.

Ao longo do manual as funcdes principais referentes a modo de operacéo
estdo citadas quais os enderecos modbus convertidos em hexa podem ser
utilizados, caso ndo encontre o endereco necessario neste manual de

operacao rapida consulte o manual geral, software ou ligue na assisténcia

técnica da Kalatec.
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: principal funcdo como o proprio nome auto declara é
retornar a posicao principal, inicial ou de inicio de processo, esta funcéo
também pode ser usual ao ajustar o movimento a partir do eixo originario
ou eixo Z padronizando o inicio de qualquer movimento a partir do ponto
de referéncia do encoder do servo motor.

Diferentes tipos de encontrar a posicdo home podem ser configurados
abaixo encontrard a parametrizacao para cada tipo.

T z M
Modo de limite Ponto Z Modo de Homing
0-1 0-2 0-8
T: Invalido M=0: rotacao para frente, o switch de
Z=0: definir o ponto de encontrar Z limite de avanco é o ponto de retorno
T: Invalido como Home; Mz=1:rotacdo inversa, 0 switch de
limite de recuo é o ponto de retorno /\
Z=1 define o ponto de encontrar Z M=2: rota¢do para a frente, a borda
como Home; de subida do home swich é o ponto
de retorno
Z=2: ndo encontrar Z, definir o ponto | M=3:rotacio reversa, a borda de
de retorno como Home subida do home switch é o ponto de \/
Modo até o Limite: retorno
M=4: rotagdo para a frente, o
T=0: relatar a falha Z: Invalido primeiro sinal Z é o ponto de retorno
excessiva Z: Invélido M=5: rotagéo inversa, o primeiro
sinal Z é o ponto de retorno
T=1: Direcdo Z=0: definir o ponto de encontrar Z | M=6: rotag&o para a frente, a borda
reversa como Home; de descida do home swich € o ponto
Z=1 define o ponto de encontrar Z de retorno
como Home; M=7: rotacdo inversa, a borda de
Z=2: ndo encontrar Z, descida do home swich é o ponto de
definir o ponto de retorno como retorno
Home
T: Invélido Z: Invalido M=8: a posicéo atual é definida como
Home

A tabela acima apresenta todos os modos de home possiveis do drive, 0s
parametros para realiza 0 home seguem abaixo:

P5.10 — Modo de Homing

Este parametro altera qual método de home seré utilizado seguindo a tabela
acima, variando de 0-128.

exemplo: P5.10-26, neste metodo estarei utilizando o seguinte método, o
Ponto Z padrdo néo sera definido como ponto home, fara a rotacéo para
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1 seja ativado, quando ocorrer o
@dando e ira parar na borda de descida do mesmo.

PPativa 0 servo busca o0 Home automaticamente.

Assim como o proprio nome ja diz este parametro € utilizado para ativar o
motor para retornar a0 Home automaticamente ao ligar servo on.

P5.12 — Alta velocidade da 12 etapa do homing.

Este parametro é utilizado para definir a alta velocidade da 12 etapa do
homing.

P5.13 — Baixa velocidade da 22 etapa do homing.

Este pardmetro é utilizado para definir a baixa velocidade da 22 etapa do
homing.

P5.14 — Ponto de Origem do home.
Assim como o proprio nome diz, este parametro define o valor como ponto
de origem caso 0 comando seja por eixo Z que representa o “0”.

P5.15 — Quando ativado busca 0 Home.

Assim como o proprio nome ja diz este parametro € utilizado para ativar o
motor para retornar ao Home ao receber um pulso, ou seja, assim que 0
mesmo é acionado inicia 0 modo home. v

P5.16 — Acdo a ser realizada pos concluir o home.

Parametro que define a proxima acao apods a conclusdo do Home, onde as
seguintes acOes podem ser direcionadas:

0) Nenhuma acdo.

1) Para a posicao alvo designada.

2) Para a posicdo 02 PTP especificada.

3) Para a posicdo de destino designada diretamente, sem a localizacéo.

P5.17 — Velocidade para acdo pos Home.

Este pardmetro define qual sera a velocidade que o motor tera enquanto
realiza a acdo pos home, configurada pelo pardmetro P5.16, valido apenas
nos valores 1 e 3.

P5.17 — ACC/DEC para acdo pés Home.
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&aceleracdo e a desaceleracdo que o motor
@0 pos home, configurada pelo parametro P5.16,
glores 1 e 3.

P5.17 — Posicdo para acdo pos Home.

Este parametro define qual sera a posicdo que o motor buscara enquanto
realiza a acdo pos home, configurada pelo parametro P5.16, valido apenas
no valor 1.

Exemplo de posicionamento Home:

Para fins de exemplificacdo tomaremos como exemplo colocado a seguinte
configuracgéo:

P5.10-23/P5.11-0/P5.12-200/P5.13-20/P5-1.
DI1 — Servo On — 3/ DI2 — Home trigger — 18 / DI3 — Home Swich — 17.

O home sera realizado da seguinte forma, quando o servo on estiver ativado

e o trigger em DI2 for realizado o motor comecara a girar no sentido anti-
horario a 200RPM buscando o sensor home configurado para acionar a

DI3, ao ser acionado ele altera o sentido de rotacdo e reduz a velocidade

para 20RPM assim que desliga a D13 o0 motor finaliza 0 movimento. ,

A imagem a seguir ajuda na visualizacdo do esquema acima.

r—b Sensor Home Motor qﬁ

Finaliza o movimento quando desliga o sensor.

Aciona a inversao do sentido de rotacdo quando liga o sensor.

A
¥

DI’s Utilizadas para o Home:

DI1 — Servo On — 03/ D12 — Home trigger — 18 / DI3 — Home Swich — 17.
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00 Auto-Tuning:

g"0u comando de auto ajuste € a principal funcéo que
#Zcda em comissionamento, ajustando o servo drive para a
aplicacdo, aumentando assim a eficicia do servo controlador e por
decorrente melhorando sua vida util.

Os parametros de controle sdo detectados enquanto a maquina esta
praticamente parada, também identificando e alterando parametros de
ganhos para compensar os efeitos de inércia e de friccao.

Como realizar o autotunig:

(&) invt ServoPlorer V4,18 - DA20D - [Parameter Setting]

% File(F) Setting () Tools(T)  Wiew(V) Windows(W) Help(H) -8 x
Noeac il EumACNE LH =8

UEY I =

[r0 |P1 Jpz [rs  [ra [es  [es  [Pero [Pert [Ptz | Difforent paranster | Conmen parameter
Current Value = Uit Mn  Max  Default Read/Wirite  Effectve  SaveMode F P 5 T  Description
Vaid Y Invaiid O rw Emst [Jsave VOV OV Y
4. |72 % 0 10000 250 S rw T fdsave vV VOV Y
250 % 0 10000 250 Orw Emst fsave VOV VY
13 0 31 13 S rw msT fellsave v [V V¥
finable] 0 1 Dsabe 8 rw EmsT Wusae v v VY
¢ Forwerdrotatea... - 0 3 Forward rotate and then reverse rotate {&) RW ST fdsave Vv VOV Y
2,0 r 02 = |20 Orw Emst fdsave VOV VY
“ 200 ms 2 1000 200 Orw Emst fdsave VOV OV Y
nearly o chang - ] nearly no change Orw T fdsae v OV VY
50 % 02 100 50 8 rw EmsT [ save Vv OV
Disabl - o |7 Diszble Orw msT fdsave VYV VY
5000 Hz 0 5000 5000 Orw EmsT Myunsave VOV VY
T H 0 5000 | 5000 Q rw WNST M) Unsave vV VY Y
. 5000 Hz 50 5000 5000 Orw Emst fdsave VOV VY
- 1,00 - 05 16 1,00 S rw msT e save Vv oYY
o % 0 00 0 Orw EmsT fsae VOV VY
.- 5000 Hz 50 (5000 5000 Orw ST fsave vV vV VY
- L00 - 05 |16 100 Orw Emst s VOV VY
0 % 0 000 Orw ST fdsave v vV VY
.+ 5000 Hz 50 |S000 | 5000 O rw Emst fdsae v vV VY
.- 1,00 - 05 16 1,00 & rw EmsT [ save Vv O o
<o % 0 (00 o O rw msT [dsae VvV VY
. 5000 Hz 50 (5000 5000 Orw Emst fdsave VOV VY
o N = -]

O auto-tuning deste modelo de servo drive é bem facil de ser realizado,
com o equipamento na maquina garanta que nenhuma peca seré afetada
enquanto o processo € realizado, o0 motor dara uma volta completa em
sentido horario e retornara em sentido anti-horario, repetindo este processo
podendo alcancar até cinco minutos de repeticao.

Para realiza-lo apenas habilite os dois seguintes parametros com o servo
OFF:

P1.00 — Online Auto Tuning:

Este parametro habilita que o auto tuning possa ser realizado enquanto o
mesmo permanecer na condicao “Enable”.

P1.04 — Mudanca na Inércia identificada:

Condiciona o Servo a iniciar 0 processo de auto-tuning ao mesmo tempo
que habilita a identificacdo da inercia do processo possibilitando que o
drive modifique os ganhos.
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5 comando Jog via DI ou
Comunicacao:

0g ou Jogging pode ser usado para verificar se o servo drive e 0
servo motor estdo em boas condicdes

e para comissionar o sistema, incluindo o servo drive, servo motor e
periféricos.

Joq Inicial, para teste de funcionamento dos equipamentos:

Por software — Com o software Servo Plorer aberto o teste para
funcionamento dos cabos, motor e drive consiste em realizar o Jog da
maneira inicial onde os botdes marcados na imagem abaixo indicam, para
aumentar ou reduzir a velocidade de ambos os sentidos pode ser alterado o
valor do parametro P0.05 que tem por descri¢édo ser a velocidade do Jog
padrédo, permitindo ser variado de 0 a 1000 RPM

IPnoconciBEum ACHE B -8

- et onior \___ @] |\ ParameterSetting e
] lABHAGS=S0 B
o |m ez e [P [ps  [re  [rer0 [Fer1r [perz [ Different parancter | Commen parameter |
Function Code  Parameter Name CurentVaive = Unit Min Max Defaut *
pa.53 L 100,0 % 10 200 100,0
- P54 .0 0 00000 0
RLO2 ADvakie of analoginput 1| - 0,038 v P4.60 ... 10000 0 8388608 10000
RLD3 ADvale ofanaloginput2 | . 0,020 |V Pa.61 .- 10000 1 838608 10000
R1.05 Voltage of ansloginput 1| 0,043 |V P62 .. Positive 0 1 Positive
RLO6 0027 v pa.54 . 160000 1 134217728 16000C
RLOS 000 v P4.65 o 0 100 0
RLOS 000 v P4.67 e le A/B pulse output mod selfection . - Encoder feedback 0 1 Encode
RL1L 0 puise P4.68 ... 10000 pulse t 8338608 10000
RLI2 o puise P4.69 ... Normal output 0 3 Normal
RL13 0,0 +fmin pa.70 .o 0 3 0
RL14 0,0 tfmin P4.71 .. mitdineinareme... - 1 2 multiir
RLIS 0,0 % Pa.72 . no cascaded 0 4 nost
RL16 o puise P87 .o 0 2147483647 0
p4.88 .. 1000 0 32767 1000
P4.89 .. Disable 0 1 Disable:
P4.90 ... Disable B 0 1 Disable:
P4.51 eter s ... Disable - 0 1 Disable =
» S I S O R
P4.93 ... Disable - 0 1 Disablel
P94 Fault record diearing enablinbg .. Disable - 0 1 Disable:
P4.95 Index of faultrecord reading .o - 0 s 0
P4:parameter medified Default parameter recall_Disable—Enable
I, USB Communicat tion normal | & Luthority :Customer Copyright 2013-2017 invt

Por display do Drive — Para acionar o Jog diretamente por botdes do Servo
Drive, basta seguir um procedimento simples, pressione “Mode” até que a
mensagem “EF JOG” apareca no display entdo pressione a tecla “SET”
por alguns segundos, com o display apresentando “0.0” varie para a direta e
para a esquerda com os botdes indicativos para cima e para baixo.

O parametro que altera a velocidade do Jog neste modo permanece P0.05
que tem por descricdo ser a velocidade do Jog padréo, permitindo variacao
de 0 a 1000 RPM.
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gas digitais — O controle de Jog por
N programacao para parte de comissionamento
0mo ajuste fino.

Para modificar as caracteristicas do jog, como velocidade, distancia,
aceleracéo, desaceleracdo e outros, seguem 0s parametros abaixo:

e Grupo P5.00 a P5.05 - JOG Pré-programado — (Acionamento
por botdes fisicos do drive).

(@) invt ServoPlorer V4.13 - DA20D - [Parameter Setting]
v File(F)  Setting(8) Teola(T)  View(V) Windows(W)

Help ()
HooNc iR EumAOMB . LE -8
JE2HHAS =

o [r ez e [re [P [es  [eeeo [PeP1 [PtPe [ Different parameter | Conmon parameter

Function Code
»

* Unt  Mn ReadMrite  Effective  SaveMode F P 5§ T  Desaiption

P5.01 puse | 1 O rw &= sT Save v
P5.02 rimin |1 O rw B st | save V
P5.03 ms 2 O rw E ST [ save +
P5.04 s |0 & rw B INST e Save v
P5.05 0 (L = INST ] save v
P5.10 0 128 0 & rw B stop ([ save +
P5.11 Automatic homing after power up » Disable 0 1 Disabls & rw B mnsT [l save v
P5.12 1st speed setting of high speed homing 100 rjmin |0 2000 100 O rw B INST [ Save N
P5.13 2nd speed setting of low speed homing 20 rimin 0 0 20 & rw B INST ]| save v
P5.14 Crigin setting of homing R puse |-2147483647 2147483647 0 & rw B msT e save v
P5.15 Homing trigger amd  Disable 0 1 Disable & rw B INST ) Unsave V
P5.16 Homing relevant action  To target positio.... - 0 3 To target position, after homing (&) RW B ST [ save W
P5.17 The speed to target after homing 100 rimin |1 5000 100 & rw B INST | Save v
P5.18 The AccaiDec time to target after homing |~ 300 0 32767 300 O rw st save v
P5.19 The target positon after homing HL puse 2147483647 2147483647 0 O rw st save +
P5.20 Trigger position index Bt - -1 2048 -1 O rw B INST ¥ Unsave v
P5.21 Target speed 00 Bk rimin 0 6000 20 & rw B INST i Save v
P5.22 Target speed 01 150 rimin |0 6000 50 Q rw = INST ] save v
P5.23 Target speed 02 o 100 rimin |0 6000 100 O rw B st | save +
P5.24 Target speed 03 200 rjmin |0 6000 200 O rw B ST [ save v
P5.25 Target speed 04 300 rfmin 0 6000 300 & rw B INST | Save v
P5.25 Target speed 05 500 rimin |0 6000 500 Q rw B INST ] save v
P5.27 Target speed 06 .. 600 rfmin |0 6000 600 Qrw EmsT [ save V
P5.28 Target speed 07 . 800 rfmin_ |0 6000 800 RW B mst |l save W
PS:log mode selection
|l USB Communical tion normal | &% Authority :Customer Copyright 2020-2023 invt

P5.00 — Modos de execucdo do Jog:

1. (Tempo de espera P5.04 - Movimento para frente P5.01) x Ciclos
P5. 05..

2. (Tempo de espera P5.04 - Movimento reverso P5.01) x Ciclos P5.05.

3. (Tempo de espera P5.04 - Movimento para frente P5.01) x Ciclos
P5.05 / (Tempo de espera P5.04 - Movimento reverso P5.01) x
Ciclos P5.05.

4. (Tempo de espera P5.04 - Movimento reverso P5.01) x Ciclos P5.05
/ (Tempo de espera P5.04 - Movimento para frente P5.01) x Ciclos
P5.05.

5. (Tempo de espera P5.04 - Movimento para frente P5.01) / (Tempo de
espera P5.04 - Movimento reverso P5.01) x Ciclos P5.05.

6. (Tempo de espera P5.04 - Movimento reverso P5.01) / (Tempo de
espera P5.04 - Movimento para frente P5.01) x Ciclos P5.05.

7. (Tempo de espera P5.04 - movimento para frente ou reverso P5.01)
x 1 ciclo.
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Ps"por ciclo:

a distancia que sera percorrida em um ciclo para

P5.02 — Velocidade do Jog.:

Parametro que define qual a velocidade que sera mantida durante o
acionamento do Jog.

P5.03 — ACC/DEC:

Parametro que define qual a aceleracdo e desaceleracdo que serd mantida
durante o acionamento do Jog.

P5.04 — Tempo para execucao:

Parametro que define o tempo entre cada acdo do Jog., este tempo sera
usado seguindo a sequéncia definida por P5.00.

P5.05 — Quantia de ciclos:

Parametro que define quantas vezes sera executada as a¢oes de Jog.
programadas.

e Grupo P6.00 a P6.06 — JOG por DI ou por comunicacao. (Este
método pode ser usado acionando as entradas digitais ou por..
modbus)

(3 invt ServoPlorer V4.18 - DA20D - [Parameter Setting]
 File(F) Setting(3) Tools(T) View(V) Windows(¥) Helpll) -
HOOAC L E RumAOUE uLE =8
JAHdwS=o

0 [et [r2 [p3  [e+  [ps  |?  [ptP0 [Pt1 [PtP2 [ Different parameter | Connon parameter |
Function Code  Parameter Name Current Value = Uit Mn Max Defalt ReadMWrte Effectve SaveMode F P S T Desaiption
P5.00 The forward JOG speed{Low) L5 rjmin 0 6000 5 Qrw = NST [ save ¥
PE.01 The reverse JOG speed(Low) (= rfmin | 6000 0 -5 O rw =/ T ] save +
PE.02 . Disable - 0 1 Disable | @) RW PorsT e save V
P6.03 © Unsave - 0 1 Unsave | @ RW &=/ msT ] save +
PE.04 The forward J0G speed(Hiah) <80 tfwin |0 000 60 O rw B msT | save V
P05 The reverse JOG speed(High) <60 rfwin | 6000 0 -60 O rw B msT ] save +
P6.05 # [ 1 vaid & RW & mst [ save ¥
P6.20 (] 1 Disable & RW P rsT [ save +
P6.21 - 1 123 15 O rw = mst i save +
6.2 pulse 2 2147483647 10000 & RW = msT e save ¥
P23 puse | 2147483646 | 21474836% |0 Qv Pt v
B 1 O O LT —
P6.31 M0 3276,7 +
76.32 01 1000 N
76.33 Y5 0 3276,7 +
P6.34 ms 0 64 +
P6.35 0 64 v
P6.36 % 0 1000 +
P6.37 - 0 1 v
P6.38 pulse 214748364 2147483646 v
P6.39 rjmin 1 200 V
P6.40 rfwin |1 60 +
P6.41 0 1 ¥
PE:Gantry synchronization switch
| USB Communical tion_normal | ﬁ.ﬂuthunty Customer Copyright 2020-2023 invt

Este grupo de parametros € aplicado para ajustes finos em contato direto da
méaquina, comissionamento e acerto de detalhes, neste método podemos
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“e alternar caso necessite por uma
@"0e cada um esta definida abaixo:

gade de Rotacdo horaria (Low):

Primeira velocidade do jog em sentido horério — DI 0X25 desacionada.

P6.01 — Velocidade de Rotacdo anti-horaria (Low):

Primeira velocidade do jog em sentido anti-horario — DI 0X25 desacionada.

P6.02 — Habilita salvar posicéo:

Quando este pardmetro é habilitado ele salva a posicao atual na EEPROM
do drive.

P6.04 — Velocidade de Rotacdo hordria (High):

Segunda velocidade do jog em sentido horario — DI 0X25 acionada.

P6.05 — Velocidade de Rotacdo anti-horaria (High):

Segunda velocidade do jog em sentido anti-horario — DI 0X25 acionada.
P6.06 — Habilita DI Jog:

Este pardmetro permite que a DI 0X2C habilite ou desabilite o acionamento
do jog.

1) DD’s utilizadas para este modo de operacéo de joQ: v

() invt ServoPlorer V.18 - DA200 - [Digital Configration - [Readonly]]

o File(F) Setting(S) Tools(T) View(V) Windows(W) Help(H)
NoeNc B RumAOwE LH -8
HHE
Channel Func Select e State Fesdback
= Type: Digital Input
Digital Input1
Digital Input2

Digital Inputs

Digital Inputé 0 1A:Electronic gear numerator index

Digital Input? 0D 1:POT

Digital Input D 2NOT

Digital Input9 0x07:Position error dear

Digital Input10 0x08:Pulse input prohibit
= Type: Digital Output

Digital Cutput1 0x01:Servo ready

Digital Cutput2 0x03:Fault output

Digital Cutput3 0%07:In position

Digital Cutput# Ox0D:Speed zero

Digital Cutputs Ox05:Brake off

Digital Cutputs Ox0E:Torque limit valid

0X03 — Servo On:

Ativa o Servo para inicio de operacéo.
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do horario do motor com a velocidade definida por

0X24 — Rotacdo horéria de joq:

Ativa a rotacdo em sentido anti-horario do motor com a velocidade definida
por 0X025

0X025 — Velocidade baixa ou rapida:

Alterna entre as duas velocidades pré-programadas nos parametros
P6.00/P6.01 e P6.02/P6.03.

0X2C — Habilita Joq:

Esta DI habilita 0 modo jog para que consiga realizar a movimentacao, a
utilizacdo desta DI sé se torna necessaria caso o parametro P6.06 estiver
inativado, caso o0 ative ndo serd necessario utiliza-la.
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pDad de parametros modificados:

“Backup”

O backup ou "cédpia de seguranca define-se por realizar uma copia dos
parametros modificados, como forma de viabilizar a troca de um
equipamento caso aconteca a perda ou troca do servo drive.

1° Passo — Entrar no modo de leitura dos parametros atuais:

Para entrar neste modo de operacao clique em “Tools” no menu principal e
ao abrir as opgdes selecione “Batch Operation”, a tela que aparecer deve
estar igual a imagem abaixo

s
Filal®) | Sertingls) Toals(1) View(¥) Windows(#) Malp(M)
BOOANOC N EMmACWE 1@ =

FREEN |
0 [& 72 [Cosson pureal [Fl] BulkOperate. 0 | Diffarent perasatar |Cond € |*
Default

g

i
1
ki

sETEETsEEEpTiETIfoes

R8s
Ro.
R0 e
1 perate Percentas -
[l R [ p [ | W o | A -
I input selection
f US8 Communscation nommal g Authority Developer Copyright 2020-2023 it

Para saber se esta no modo de operacgéo certa confira o primeiro icone da
tela do lado esquerdo, passe o0 mouse sobre ele e confira se 0 modo esta em
“Read”, representado por uma seta amarela apontando para um drive.

0l cpere BEE |
EEEREEE-1E
Group Func Code MName Type Read Va... Actual Value Resolution Min Max Unit Description

Operate Percentage
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"0os parametros atuais do Servo Drive:

Pasta clicar sobre o icone com a seta verde

a, desta forma o drive ir4 lhe mostrar uma tela para
selecdo de quais grupos de parametros irdo ser escaneados como mostra a
tela abaixo.

(8] Bulk Operate [=][=][x]
AHC 6 L ¥

Group Func Code

EE Parament read mode Select

KRls]=]<]&]=]] <]
>
o
=]

Operate Percentage

Ap0s selecionado os grupos pressionem “OK” e o drive comegara o
escaneamento de todos os parametros selecionados, ao finalizar o procev,
a seguinte mensagem sera apresentada: T

[8) Bulk Operate ==]x]
AHot I v @= B

Group Func Code Name Type Read Value  Actual Value  Resolution Min Max Unit  Description
P9 P9.83 Brake release ... int1s 100 100 0 0 5000 ms
PS P9.84 Comm-Encode... int16 5 5 0 1 5000 0.1.
P9 Po.87 Filter time of ... |int1& 3,00 3 2 a 300 ms
P9 P9.88 Temperature ... intle a0 a0 0 o 200 °C
Pa P3.20 Driver serialn... |int32 0 0 0 V] 65535

P9 P9.91 Driver serialn... |int32

Pg P3.92 Driver serialn... |int32

[ P9.93 Driver serialn... int32

Pg P9.94 Driver serialn... |int32

Pg P3.95 Driver serialn... int32

P3 P3.98 EtherCAT syn... |int16 MCLK
P10 P10.01 Parameter ind... uint32

P10 P10.02 Parameter ind... |uint32 RO.00 3145728 0 Q 65535

P10 P10.03 Parameter ind... |uint32 RO.04 3146752 0 1] 65535

P10 P10.04 Parameter ind... |uint32 RO.06 3147264 0 a 65535

P10 P10.05 Parameter ad... uint32 0x00000000 O 0 0 21474,

P10 P10.06 Parameter ad... |uint32 0x00000000 O 0 1] 21474,

P10 P10.07 Parameter ad... uint32 0x00000000 0 0 1] 21474... |-

b o ) O o O 5 O -
§

Read finished,total:693parameters,2 parameters! | Operate Percentage

Pressione novamente “OK” — Para salvar este Backup criado em seu
computador clique sobre o simbolo de disquete e salve-0 na pasta de seu
interesse.
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Pownload do backup:

de operagdo clique em “Tools” no menu principal e
selecione “Batch Operation”, a tela que aparecer deve
estar igual a imagem abaixo

0
(TG0 ] Servingls) Tuals(l) ViewdY) Windows(¥) Hadp(H)
HOSNO A EEmACRE (M =

0 [Diffwrent purusatar [Coud <[>

Defauit

2
i
4

i°§§°§§“§§§§§2552§§=:“

Copyright 2020-2023 invt

A tela acima esta preparada para o modo de Upload de parametros, para
entrarmos no modo de download pressionaremos sobre o simbolo com seta
amarela, primeiro a esquerda no menu da tela, ao realizarmos este processo
a tela estara da seguinte forma:

X >
BulkOperate - [Send] == v

cto v (=8

Group Func Code MName Type Write Value  Actual Value  Resolution Min Max Unit  Description

Read finished total:603parameters, 2 parameters! | Write Percentage

Note que o simbolo inicial se tornou uma seta verde apontando para o drive
0 que declara 0 modo de escrita dos parametros ou Download dos
parametros.
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Ostra abaixo:

£ Abric

™ * » Este Computador » Downloads

|

v O | ‘ Pesquisar Downloads

Organizar + MNova pasta =~ [ o

~

b
Mome Data de modificagcdo Tipo

[#z] OneDrive

@ izzo 20/08/2021 14:40 Planilha do I

@ OneDrive - Kalates
Area de Trabalhc

4 Semana passada (2)

Planilha do M
Planilha do M

@ Parametros_Backup
@ Parametros_Internal_Speed_Analog

ez Clientes

Documentos

4 Anteriormente neste més (2)

Imagens

@ Parametros_|Internal_Speed_e_Internal_To... 021 10:24 Planilha do ©
@ Parametros_Internal_Speed /0072021 16:32 Planilha do M

ez Manuais

[ Este Computador

4 Jitimo més (2)

[ Desktop
@ Parametros_Pulso_Direcdo Planilha do
Documents 7 Técnicos - Atalho Atalho
‘ Downloads P, | i | S
Nome: || v| |exce| file(*xls) v|
| Abrir | | Cancelar |

Todo arquivo é salvo em .Xml ou excel podera ser visto neste modo,

one sobre o simbolo de pasta amarela
erda, a tela aberta ao realizar este processo sera

selecione o seu backup e clique e abrir, assim feito o drive fara a leitura dos

parametros deste backup.

BulkOperate - [Send] ===
so by 0=
Group Func Code Name Type Write Value  Actual Value  Resolution  Min Maxx Unit  Description ~
e I O O =) S
PO P0.01 Encorder type... intis 17-bitsing... 3 0 1 -
FO P0.02 Motor Forwar... |int1s ccw 0 0 0 1 -
PO P0.03 Control Mode ... intls Speedmode 1 0 ] 9 -
PO P0.05 Jog speed intls 200 200 0 0 1000 rjfmin
PO P0.0& Mumerator of ... int32 10000 10000 0 0 21474, =
PO P0.07 Denominator ... | int32 131072 131072 ) 1 21474, -
FO P0.08 Pulse feedbac... int16 Pulse outp... 0 0 0 1 -
PO P0.09 Torgue limitm... |int1s 1:Max Tor... 1 aQ aQ [ -
PO P0.10 1st Torque limit | intls 300,0 300 1 0 500 %
PO PO0.11 2nd Torque limit |int16 300,0 300 1 0 500 %
PO PO.13 Power of the ... int16 200 200 0 0 5000 w
PO PO.14 Resistance of ... int16 60 60 0 1 1000 2
PO P0.15 Default monit... |int1& 0 0 0 0 2 =
PO P0.16 Parameters m... |intis Permitted i} i} i} 1 -
FO PO.17 EEPROM save... int1s Individual ... 0 0 0 1 -
PO P0.20 Position comm.... |int1& unknown 5 i} i} 4 -
PO P0.22 Pulse counts ... int32 10000 10000 0 0 1043576 pulse
PO P0.23 Pulse inputm... |int1& Pulse+Dir... |0 0 0 2 -
PO P0.24 Pulse input dir... intis Positive 0 0 0 1 - ~
Read finished, total:693parameters,2 parameters! | Write Percentage

Agora para finalizar o processo apenas pressione sobre a seta verde para
baixo, o processo de download sera iniciado, ao finalizar apenas pressione

CGOK,7'
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Que esse conteudo tenha agregado valor e conhecimento pra vo. |

Seu contato é importante para nos!
- www.kalatec.com.br

- Instagram - @kalateceautomacéo
- Facebook — kalatecautomacéo

NOSSAS FILIAIS:

Matriz Campinas — SP Rua Salto, 99
Jd. do Trevo (19) 3045-4900

Filial Sdo Paulo — SP
Av. das Nagdes Unidas, 18.801 110 Andar
(11) 5514-7680

Filial Joinville — SC
R. Almirante Jaceguay, 3659 Bairro Costa e Silva
(47) 3425-0042
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