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1 Sistema ECAM

1.1 Descricao do ECAM

Curva de came eletrénico (ECAM), € uma curva com fungéo que usa a entrada de pulso do eixo mestre (ou
seja, eixo pulsado, encoder) como X e usa a saida do servo motor (ou seja, eixo cam) como Y= F(X).

O ECAM ¢ usado principalmente em cenarios nos quais se controla a posi¢ao, interpolagao, angulo e
velocidade do eixo mestre. Com as seguintes vantagens; facil de usar, menor manuteng¢éo, aumento de

produtividade, o ECAM substitui os tradicionais cames mecanicos..

1.2 Modo curva ECAM

P7.00: Selecione a curva do came. [0] Tabela criada manualmente; [1] Tabela vetorial; [2] Curva de corte
rotativo; [3] curva de corte em voo

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2400, 2401 0x2700 00 0-3 0 -
1.3 ECAM switch
P7.01: Habilita parametros ECAM. [0] Desabilita; [1] Habilita
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2402, 2403 0x2701 00 01 0 -
P7.02: Selecione a fonte de habilitagdo do ECAM. [0] Parametros; [1] Terminal
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2404, 2405 0x2702 00 0-1 0 -

1.4 Eixo mestre

P7.03: Origem do eixo mestre. [0] Entrada de pulso; [1] Segundo encoder; [2] Eixo mestre virtual

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2406, 2407 0x2703 00 0-2 0 -
P7.04: Resolucdes do eixo cam N
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2408, 2409 0x2704 00 1-(2%1-1) 1 rev

P7.05: Entrada de pulso do eixo mestre correspondente as resolugdes do eixo came N.

-3-
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. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2410, 2411 0x2705 00 10—(23'-1) 10000 spulse
P7.06: Classe de filtro de velocidade de entrada de pulso do eixo mestre.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2412, 2413 0x2706 00 0-6 5 -
P7.07: Configuracao virtual de velocidade de pulso do eixo mestre.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2414, 2415 0x2707 00 -(231-1)—(231-1) 1000 Spulse/s
1.5 Embreagem
1.5.1 Condi¢oes de engate
P7.08=0 Uma vez que o ECAM é ativado
Engatado

P7.08=1 Quando ECAM é ligado de uma fonte externa digital
el (0x35) ele é valido

Acionado por posi¢do de curva unica do
P7.08=2 encoder secundario.
08 Associado: P7.09, P7.10, P7.11

\/

¥
1T

Acionado quando a entrada de pulso do eixo
P7.08=3 mestre atinge um comprimento especifico
. Associado: P7.12, P7.13

P7.08: Condicao de engate ECAM.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2416, 2417 0x2708 00 0-3 0 -

P7.09: Posi¢ao do encoder secundario disparando o desengate do ECAM.

Modbus Canopen

Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2418, 2419 0x2709 00 0—(2%0-1) 0 Spulse
P7.10: Coeficiente de compensacgao de posigao do encoder secundario no desengate da ECAM.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2420, 2421 0x270A 00 -(231-1)—(2%1-1) 0 Spulse/100rpm

P7.11: Diregao do disparo do ECAM acionada pelo encoder secundario. [0] A frente; [1] Reverso;
[2] Bidirecional

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2422, 2423 0x270B 00 0-2 0 -
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P7.12: Fonte da contagem do comprimento fixo ECAM. [0] Entrada de pulso; [1] encoder secundario
; [2] Eixo mestre virtual.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2424, 2425 0x270C 00 0-2 0 -

P7.13: Comprimento da contagem do comprimento fixo ECAM

Modbus Canopen

Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2426, 2427 0x270D 00 1—-(231-1) 100000 Spulse
1.5.2 Guia
Eixo Cam A
(PUU) /
e Eixo

|
I~ ™
| Guia |
L Con('jigéo
Condlggo Engate
guia

Guia: indica os pulsos gerados para o atraso apos as condigdes do engate serem atendidas, mas antes do
ECAM se engatar.P7.14: Avancgo Unico, ou seja, adiantamento necessario para o primeiro engate.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2428, 2429 0x270E 00 -(2%1-1)—(2%1-1) 0 Spulse

P7.15: Guia periodica, ou seja, a guia necessaria para o re-engate apos a entrada da ECAM no estado de
lideranga, uma vez que a condi¢gdo de desengate € atendida.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2430, 2431 0x270F 00 -(231-1)—(2%1-1) 0 Spulse
1.5.3 Terminal de saida
Eixo canfe ﬁl
(PUU) i |
1 |
_ | |
T | |
o | | [
! ! ., Eixo
' ' ' P7.05=1/0000 mestre
: : (pulso)
| |
~ bo P7.16£3000 P7.1756000 |
Area de | | | |
engate do | ' ' |
came ! Y !

P7.17=3000 P7.16=6000
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P7.16: Saida digital de diregao positiva na zona de engate.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2432, 2433 0x2710 00 0—(2%1-1) 0 Spulse
P7.17: Saida digital de direcao negativa na zona de engate.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2434, 2435 0x2711 00 0—(2%1-1) 0 Spulse
P7.18: Atraso compensagéao pela saida digital na zona de engate.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2436, 2437 0x2712 00 -(231-1)—(231-1) 0.0 ms
1.5.4 Compensacao de valores acumulados periodicamente
P7.19: Zerando os ciclos de execugdo do eixo da cAmera acumulados em estado de engrenar.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2438, 2439 0x2713 00 0-1 0 -

1.5.5 Condigoes de desengate.
P7.20: Condigbes de desengate

Nao desacoplar

A entrada digital ECAM desligada é
vélida. O ECAM entra no estado parado
apos desacoplar.

A entrada digital ECAM desligada é
vélida. O ECAM entra no estado de
avango apos o desengate.

Os pulsos acumulados do eixo mestre
atingem a configuragéo de P7.21. O
ECAM entra no estado parado apds

desacoplar.

Os pulsos acumulados do eixo mestre
atingem o ponto de setpoint. O ECAM
entra no estado de avango apos o

desenaate

As condigdes 1 e 3 fazem efeito

simultaneamente.

As condigoes 2 e 4 fazem
efeito simultaneamente.

O ECAM desligado ¢ valido e o eixo CAM
atinge a configuragédo de P7.22. O ECAM
entra no estado parado apds desacoplar.

W

Desengatar

T
4

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2440, 2441 0x2714 00 0-7 0 -
P7.21: Posicao do eixo mestre no desengate.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2442, 2443 0x2715 00 -(231-1)—(231-1) 10000 spulse
P7.22: Posicao do eixo Cam no desengatamento.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2444, 2445 0x2716 00 -(231-1)—(231-1) 0 pulse
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1.5.5 Condicao para re-engatar do desengate

P7.23: Modo de reengatar ECAM. [0] Re-engatar desde o inicio do momento de engate; [1] Re-engatar da
Ultima posig¢ao de de-engatar

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2446, 2447 0x2717 00 0-1 0 -
P7.24: Comece a engatar do ponto.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2448, 2449 0x2718 00 0—(2%1-1) 0 spulse
P7.27: Comece a re-engatar do angulo.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2454, 2455 0x271B 00 0-3600 0.0 °

1.5.6 Curvas de ajuste

P7.25: Tempo de compensagao da posi¢ao da curva do CAM, ou seja, movimento lateral da curva.

. Modbus Canopen . .

Data size address address Setting range Default Unit

32bit 2450, 2451 0x2719 00 -(231-1)—(231-1) 0.0 ms
P7.26: Multiplicacao de dados de tabela ECAM, ou seja, ampliando ou saindo no eixo Y da curva.

. Modbus Canopen . .

Data size address address Setting range Default Unit

32bit 2452, 2453 0x271A 00 | -(23'-1)—(2%'-1) 1.000000 -
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Parametros comuns do sistema de corte em voo/rotativa

2 Parametros comuns do sistema de corte em voo/faca rotativa

2.1 Parametros comuns

Area

o

sincronizagéo

P7.40: Engrenagens no lado do motor de desaceleragéo
P7.41: Engrenagens no lado do corte decelerador

P7.45: Corregéo de velocidade de sincronizagédo
P7.46: Max velocidade do lado do motor ACC
P7.47: Lado do motor max. velocidade

P7.48: Motor-side min. speed

P7.49: Curva S

P7.50: Comprimento de corte

Area
sincronizagéo

P7.40: Engrenagens no lado do motor de desaceleracgéo.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2480, 2481 0x2728 00 1-32767 1 -
P7.41: Engrenagens no lado do corte decelerador.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2482, 2483 0x2729 00 1-32767 1 -
P7.42: Diametro cilindro do eixo do encoder, contagem de comprimento.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2484, 2485 0x272A 00 1—-(231-1) 50.0 mm
P7.43: PPR do encoder contagem de comprimento.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2486, 2487 0x272B 00 1—-(231-1) 10000 spulse
P7.44: Velocidade de alimentagdo do material.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2488, 2489 0x272C 00 1—-(231-1) 1000 mm/s
P7.45: Corregao de velocidade de sincronizagao (para o eixo da CAM).
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2490, 2491 0x272D 00 1-200 0 %
P7.46: Max. velocidade de ACC/DEC do lado do motor.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2492, 2493 0x272E 00 1—-(231-1) 1000 rad/s"2

-6-
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P7.47: Velocidade max. Motor.

. Modbus Canopen . .

Data size address address Setting range Default Unit

32bit 2494, 2495 0x272F 00 1-6000 3000 rpm
P7.48: Velocidade min. do motor.

. Modbus Canopen . .

Data size address address Setting range Default Unit

32bit 2496, 2497 0x2730 00 1-6000 0 rpm

P7.49: Curva S ACC/DEC.

Os numeros a seguir mostram as formas de onda de velocidade com P7,49 definidos para 0,1% e 20%,
respectivamente.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2498, 2499 0x2731 00 1-1000 0.1 %
P7.50: Comprimento de corte.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2500, 2501 0x2732 00 1—-(231-1) 2000.0 mm

2.2 Calculo do parametro

Se o parametro de comprimento de corte for modificado em estado engatado, a modificagao entrara em vigor
apos a re-entrada da curva antes que a zona de sincronizagao seja fechada.

Se um parametro for modificado em estado parado e P7.60 for definido como "Calculo do parametro é valido",
a modificagado entra em vigor imediatamente.

R1.40: Condigao de calculo do parametro e possivel causa.

[0] Condicéo inicial

[1] Velocidade de sincronizagao excessivamente alta: A velocidade de alimentagdo do material € maior do
que a velocidade maxima do motor.

[2] Velocidade de sincronizagao excessivamente baixa: A velocidade de alimentagdo do material € menor que
a velocidade maxima do motor.

[3] Zona de n&o sincronizagao negativa: O angulo da zona de sincronizagao € muito grande.

[4] Tempo da zona ndo sincronizagao negativa: O angulo da zona de sincronizagédo € muito grande

[5] Diferenca de &ngulo de zona de nao sincronizagao excessivamente alta 1: A velocidade de alimentagao
do material € muito alta ou o &ngulo da zona de sincronizag&o € muito grande..

[6] Diferenca de &ngulo de zona de n&o sincronizagao excessivamente alta 2: A velocidade de alimentagao
do material € muito alta ou o angulo da zona de sincronizagdo € muito grande.

[7] Diferenga de angulo de zona de nao sincronizagao excessivamente baixa 1: A velocidade de alimentagao
do material € muito alta ou o angulo da zona de sincronizagéo € muito grande.

[8] Diferenga de angulo de zona de ndo sincronizagao excessivamente baixa 2: A velocidade de alimentagéo do

material € muito alta ou o angulo da zona de sincronizagao é muito grande.
-7-
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[9] P0.22 definido para 0: O PPR (Pulsos Por Rotagdo) motor € 0.
[10] Calculo do parametro valido.

[11] Angulo negativo da zona de retorno: A distancia para a sincronizagéo ou zona ACC é muito grande.
[12] Tempo da zona de retorno negativo: A distancia para a sincronizagao ou zona ACC é muito grande.

[13] Angulo de zona de retorno excessivamente pequeno: A distancia para a sincronizagdo ou zona ACC é
muito grande.

[14] Comprimento de corte excessivamente pequeno: O comprimento de corte € inferior a R1.33 (comprimento
de corte da faca rotativa).

[15] Mecanismo de corte movendo-se sobretravel: A distancia para a sincronizagédo ou zona ACC é muito
grande.

Nota: P7.44 deve ser configurado corretamente para melhor desempenho de protegdo. Recomenda-se que
a velocidade de alimentacao do material seja definida para o maximo.
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3 Sistema de corte rotativo

3.1 Parametros Tipicos do corte rotativo.
O eixo mestre é o eixo de alimentagdo do material, responsavel por movimentar materiais em velocidade

constante e transmitir pulsos de modo a controlar o eixo da CAM, apresentando agbes continuas sem parar.
O eixo do CAM controla as agdes do corte e controla as velocidades rotativas do cortador com base na largura

da zona de sincronizagdo e no comprimento do corte.

P7.51: Contador de corte.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2502, 2503 0x2733 00 1-32767 1 -
P7.52: Didmetro do contador.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2504, 2505 0x2734 00 1—-(231-1) 300.0 mm
P7.53: Angulo da zona de sincronizagao.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2506, 2507 0x2735 00 1-3599 20.0 °

Angulo da zona de sincronizagéo + angulo da zona de n&o sincronizagdo = 2P1/(Contagem de cortador)

3.2 Ajuste da zona de sincronizagao

Para garantir o corte suave, os cortadores devem estar totalmente localizados na zona de sincronizagéo
durante o corte. Para cortes/embalagens com zonas de selagem quente, requer cortadores mais espessos e,
portanto, uma zona de sincronizagao maior deve ser definida. Como a distancia movel do eixo CAM é fixa,
uma velocidade mais alta do eixo CAM indica que o servo tem maior possibilidade de atingir o estado de
saturacdo. Como uma zona de sincronizagdo mais ampla requer uma maior velocidade do eixo do CAM, o

limite no comprimento minimo de corte € maior.

Uma zona de sincronizagdo mais
larga requer uma velocidade mais

~ alta. ~
N P
~ N [ v ] P e

: N : 7’ :
Velocidade do eixo N\\\\ \ / ////’
mestre \\ /V

f N i 4

i TN 1,

™ A
S “~ \\ / L
N 7
N ™ / /

Velocidade do eixo
escravo !
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3.3 Circunferéncia do cortador e comprimento de corte

Circunferéncia do cortador > Comprimento de corte: O eixo escravo tem uma velocidade maior do que o eixo
mestre, mas eles tém a mesma velocidade durante o corte.
Circunferéncia do cortador < Comprimento de corte: O eixo escravo tem uma velocidade menor do que o

eixo mestre, mas eles tém a mesma velocidade durante o corte.

Cortando em brixa velocidade

Velocidade do

€eixo escravo Circunferéncia do cortador > Comprimento do corte

Velocidade do
eixo mestre

|
= ———
I
I

Velocidade do ——— —— — — — —
eixo mestre

Circunferéncia do cortador > Comprimento do corte

Velocidade do
eixo escravo

Comprimento de corte/cortador Cortador velocidade max. linear
Circunferéncia /Material alimentando velocidade linear
1.0 100%
0.75 172%
0.50 325%
0.25 870%

3.4 Mais cortadores

A relagao da distancia do movimento do cortador para o comprimento de corte muda a medida que o niumero
de cortadores aumenta. Se outras condicbes permanecerem inalteradas, mais cortadores indicam menor

comprimento de corte.

Meia Circunferéncia do
cortador (dois cortadores)

Velocidade max. do
eixo mestre

Velocidade do eixo 1 N
escravo
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Sistema corte rotativo

4 Sistema corte em voo.

4.1

Parametros Tipicos do corte em voo.

No sistema de corte rotativo, quando o eixo mestre é o alimentador de materiais e avanga, o eixo escravo

avanga e alcanga a velocidade de alimentagao do material do eixo mestre, e mantém a sincronizagdo com o

eixo mestre durante o corte. Apds o corte, 0 mecanismo de corte € desligado. Em seguida, o sistema de corte

rotativa desacelera para zero e move para a posigao inicial inversamente para iniciar a proxima tesoura rotativa.

Eixo escravo (também
chamado eixo CAM)

a zona de captura |

P7.56: Distancia para acelerar

'
-I —>» i« P7.55: Passo do fuso

P7.58: Limite do curso

»
>

] . . . .
——p-—P7.57: Distancia a zona de sincronizagdo —p»|

—\
4—Zona DEC»

Zona de retorno

\ 4

P7.55: Passo do fuso.

.. -Sihcrunizagél\og
-\

DA\
Velocidade de captura:

...............................

T\
\

/

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2510, 2511 0x2737 00 0-32767 5.0 mm
P7.56: Distancia para acelerar a zona de captura.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2512, 2513 0x2738 00 0-100000 200.0 mm
P7.57: Distancia a zona de sincronizacao.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2514, 2515 0x2739 00 0-100000 200.0 mm
P7.58: Limite do curso.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2516, 2517 0x273A 00 0-1000000 1000.0 mm

Se a distancia até a zona de catch-up de velocidade for a mesma da zona DEC, certifique-se do seguinte:

2*P7.56 + P7.57 < P7.58
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4.2 Minimo comprimento de corte

A distancia até a zona de captura de velocidade tem impacto tanto na velocidade de aceleragdo A e R1.33
(comprimento de corte min. ). Observe que o corte s6 pode ser realizado normalmente quando o comprimento de

corte que vocé definiu for maior do que o comprimento minimo de corte.
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5 Funcao de pedido/multiplo comprimentos

Funcao de pedido

5.1 Descrig¢ao da fungao

A funcdo de pedido indica a aplicacdo de multiplos comprimentos de corte dentro de um periodo de

processamento. SV-DA200 pode planejar curvas de CAM com base em comprimentos de corte.
5.2 Aplicagao da fungao

P7.61-P7.79 especificam 10 grupos de pedidos. P7.50 indica o comprimento de corte padrao, registrando o
menor comprimento de corte nas ordens. Quando a fungdo de encomenda ndo € necessaria, vocé so precisa

definir a contagem de corte de outros grupos para 0.
5.3 Parametros

P7.50: Comprimento de corte/comprimento da ordem O.
P7.61: Comprimento e contagem para ordens de 1 a 9.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2522, 2523 0x273C 00 1-32767 1 -
P7.62—P7.79: Comprimento e contagem para ordens de 1 a 9.
5.4 Forma de onda de velocidade
P7.61 Number Of Order0 . 12
P7.62 Length of Order g 2'200_0 mm
P7.63 Number Of Order1 "1
P7.64 Length of Order2 1,800.0 mm

P7.65 Number Of Order2 oy
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6 Funcao de captura de cursor

6.1 Descrig¢ao da fungao

A funcao de captura do cursor indica que as curvas sédo ajustadas em tempo real de acordo com sinais de

cursor para que o corte seja realizado apds o cursor.
6.2 Aplicagao da Fungao

P7.80-P7.84 sdo parametros relacionados ao cursor. P7.80 indica se habilita a fungdo de captura do cursor.
Se a fungao estiver ativada, o ECAM iniciara e executa o corte automaticamente de acordo com sinais de

cursor. Se a funcéo estiver desativada, o ECAM realizara corte de comprimento fixo.
6.3 Parametros

P7.80: Habilita a captura do cursor.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
16bit 2560, 2561 0x2750 00 0-1 0 -

P7.81: O sensor cursor compensou, ou seja, a distancia do sensor cursor até o ponto de corte. (A distancia
deve ser maior do que o comprimento de corte.)

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2562, 2563 0x2751 00 0-100000 0.0 mm

P7.82: Cursor sensor window. A cursor signal takes effect only when the signal is within the window specified
by P7.82.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2564, 2565 0x2752 00 0-100000 20.0 mm

P7.83 Janela do sensor de cursor. Um sinal cursor s6 faz efeito quando o sinal esta dentro da janela
especificada por P7.82.

. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2566, 2567 0x2753 00 0-10000 2 -
P7.84: Forma de compensacéo cursor. 0: Compensar no proximo periodo. 1: Compensar no periodo atual.
. Modbus Canopen . .
Data size address address Setting range Default Unit
32bit 2568, 2569 0x2754 00 0-1 1 -
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7 Criacao manual de tabelas

7.1 Interpolacao

Recomenda-se o a utilizacdo do INVTServoPlorer V4.17. Inicie o software.

File(F) Setting(5) e1p ()
[B] Parameter Setting )
> L AL Bl Status Monitor A=
B Status Monitor 1l Digital Configration Parameter Setting =] |
[=H=8") [5 inalog Configration PAB W wME &S
i) 4 B2 M Digital Scops po [m [e2 [e3  [ee  [rs e |®¥ [peeo [Frr [Eerz [p8 [E8 [P0 | Different paremeter | Conmon par t[®
Funtio... ParametMa £} Alarn Information & Function Code  Parameter Name Current Value = Unit Win Max i
R1.15 |Speed co History Record » ECAM Curve Type Selection B8 soine cove | O E
R1.17 |Digtal out| j  gpoiom set P7.01 ECAM Enable by Parameter "' Disable - 0 1
S | ] p7.02 ECAM Enable Source Parameter Ena... - 0 1 L
R1.21  ECAM Spir @ Batch Gperation P7.03 ECAM Spindle Source A Pulse Input e 0 2
R1.22  ECAM Spir o E P7.04 Number of Pulses for N Revolution of Spindle ‘. 0 rev 1 2147483647
R1.23  ECAM Spir Gl CAlDpen confic jon 1 P7.05 N Revolution of Spindle ‘A 0 spulse 10 2147483647 U
R1.24  ECAM Spi ; T P7.08 Fitter for Spindle Speed Caculate ‘~ 0 - 0 6
R1.25 |ECAM Sel P7.07 ECAM Virtual Spindle Speed Set 0 spulsefsec -2147483647 | 2147483647
Ri26 ECAM ist| B *mlicetion Control gage Ca p7.08 ECAM Engage Condition * Engage AtOn.. - 0 5
R1.27 |ECAM 2nd () Paranent Searcher Ctrl+F ngage Cy P7.00 ECAM Auxilary Encoder Trigger Posttion of Engage o = 0 1048575 3
R1.28 | ECAM Spirl [§ Caleulator 3 P7.10 ECAM Auxilary Encoder Trigger Position Compensation Coefficient © 0 spulse/100rpm 2147483647 2147483647
R1.20  ECAM Sei USE Driver Tnstall P7.11 ECAM Auxilary Encoder Trigger Direction of Engage "' Forward Engage - 0 2
R1.30 ECAM ™ P7.12 ECAM Feed Length Source " Pulse Input = 0 2
R1.31 |ECAM Servo Position Feedforward Speed Output P7.13 ECAM Feed Length Set " | spulse 1 2147483647
R1.32  ECAM Senvo Position Feedforward Torgue Output L3 P7.14 Number of Spindle Pulses for ECAM Transit from Stop to Engage 0 spulse -2147483647 | 2147483647
R1.33  Shear Curve Shortest Cut Length P7.15 Number of Spindle Pulses for ECAM Transtt from Lead to Engage 0 spulse -2147483647 2147483647
R1.34  Flying/Shear Curve State P7.16 ECAM Engage Area Positive Edge for DO 0 spulse 0 2147483647
R1.36 | ECAM Target Cut Length P7.17 ECAM Engage Area Negetive Edge for DO " o spulse 0 2147483647
R1.37  ECAM Current Cut Length p7.18 DO Time Delay Compensate for ECAM Engage Area * |0 ms -214748364.7 214748364.7
R1.38 | ECAM Feed Length Counter P7.19 Clear the Number of Revolution of Spindle under Engage Condition " Disable - 0 1
R1.40  ECAM Parameter Caculation Status P7.20 ECAM DisEngage Condition : Always Engage... = 0 8
R1.41 | ECAM Spindle Revolution in Engage Condition P7.21 Number of Spindle Pulses for ECAM Transit from Engage to Stop " o spulse -2147483647 2147483647
PSP [ S —— n7an b Picamannn Trin Pasitinn of fami babas * I T AiamAnEAT Atamannzan |
< m ] » < I J 5 L4
RL:ECAM State Machine PT:ECAM Curve Type Selection L

Copyright 2013-2017 invt

ima_invt ServoPlorer

(7) File(F) SettinglS] Tools(T) View(¥) Windows(f) Help () - 8 x

PN HEEmAOWE LH =B

NEHS $a@le
Spine tabe create
ECAN curve gemerate
Spl. - - S—— —
prine ewe Index  Ange  Positon(32.. *| Motorinerta | 032 =  Pulses for N tums T
» I o-00 o Retedtorque | 127 2| revolution of s 10000 3|
Spline ewrve Z 140 Z istinertiaratio 100 3| Pulses per revolut| 10000 =
3 180.00 3™ =
Spindle speed | 10000 %
4 270.00
5 360.00 5= [ T T ][ B ]
Add ]l Delete ][ Download data to driver ]l Upload data from driver l
Previous > ||| Finish § | Cancel
o = Position angle diagram |Simulation diagram
10 - 10000 Extremum
Con pulse L1800 2] Pea e e
Spindle pulse [¢ 14000  [2] pulse/mm 8- oo max position
10000 2] pulsefs .
Spindle 6— 6000 min position
Virtusl speed Z415 46 2| mnfs
% nex speed
Control
e 2 zooo 2 2 o . ¥ . . . . ||| min speed
[l pesition - (rruiEA ot 5
S 5 nax aceelere
speed — [PUU/s] = T T T T T
o 51.43 102,86 154.29 205,71 25714 308.57 3680
[[] aceeleration - [EUI/s] P min sceele

iver Error g Authori

Wl Communication Analog input list format error

eveloper (1, STOIN Copyright 2013-2017 invt

Com base na situagao real, vocé pode escolher:

® Importar dados de um arquivo, ou seja, importar o arquivo de dados editado para o computador superior.

® Exportar dados para um arquivo, ou seja, exportar os dados no retadngulo vermelho na figura para um
arquivo. Em seguida, vocé pode editar os dados do ECAM no arquivo Excel gerado.

® Baixar dados para a unidade, ou seja, baixar dados do computador superior para a unidade. Vocé pode

determinar se os parametros baixados sdo necessarios verificando a configuragdo de P7.30.
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® Carregar (Upload) dados da unidade, ou seja, habilitar o computador superior a ler dados
da unidade. Editar o arquivo de dados ECAM.

A B [
1 No. Slave axis position (32-bit) Master axis position
2 0 "B878
z 1 "B391
4 2 5558
5 |3 74815
6 4 4127
7 |5 7"3429
g 6 2751
5 |7 "2063
10 |8 1375
119 "e87
12 10 0
13 |11 887
14 12 1378
15 13 2063
16 14 2751
17 15 3439
18 16 4127
19 17 :4815

'
b

Depois de importar o arquivo de dados para o computador superior, clique em Draw

O computador superior desenha automaticamente curvas de velocidade e posicao.

it It orer
b - -

(%) File®) Setting() Teols() Yiew() Windews(f) Help (D) .8 x

PllgenctEEEUmACUE LEH =8
MEEEET Y

Spline tabe create
ECAM curve zenerste
Spl - 2]
pline curve Index  Angle  Positon(32... | wotor inertia 0.32 2| Pulses for N tumns 13
»|0 0.00 G878 I Rated torque | 1.27 3| W revolution of sp| 10000 *
Spline curve i DU <EEL 1st inertia ratio 100 3 Pulses per revolut 10000 2
2 1800 5558 Snindle snead 1 10000
2 2200 85 N[ Inport dats fran file || Emport datato E1s |
Add H Delete H ownload data to driver ” el orfl e i A I
Previous > Finish Cancel
X Position angle diagran |Simulstion disgran
unit
204,17 = B673
Can pulse 414000 2] Pee
000
Spindle pulze 414000 2] pulze/mn . max position  (180.00° , GETEFUL,
Spindle HamD 3| pud=e/= min pozition  (0.00° , -BSTEFU)
wirtusl speed 241546 2] mnfs 0- 0
max speed (14° , 204, 1Tepn)
Contral 00 - nin speed 194° ,-204. 1Trpn)
-s000
Pl Measure
] position = [FUL] T ga— nex acselerate (0°,6.8254)
[P =] D TimeRang N T T T T T T T T T T
5 0° 30° BO0° G0° 120° 1507 180° 210° 240° 270° 300° 330° 360°
sration - [FUUf=F] angle min accelerate (180% ,-B B25%)

Curva de teste do eixo virtual: Coloque P7.03 (fonte de eixo Mestre) no eixo mestre virtual (a configuragdo so6
entra em vigor apos a reinicializagao) e defina P7.01 (Habilitar parametros ECAM) para 1.

Selecao de osciloscopio: R1.25, posi¢ao do eixo da cadmera no ponto de engajamento da ECAM; R1.31:
Saida de alimentagao de velocidade do eixo da camera ECAM.

Depois de realizar o teste, vocé pode restaurar os parametros e habilitar o servo motor. Entao o sistema

pode funcionar corretamente.
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scope

Date: 2019-07-18
Time: 17:11:18

38,80 39.00 39.40 39,60 39.80 40. 00

384 ¥ axic 40,4
Channell Channel2 Channel3 Channeld
Addr Addr Addr Addr

|R1.25 - [ECAM Servo Posi.. =]  [R1.31 - [ECAM Servo Posi.. ~|  R0.04 - [Pasttion error] ~|  R0.06 - [Torque feedback] ~

7.2 Tabela vetorial

Recomenda-se que utilize o INVT ServoPlorer V4.17. Inicie o software.
T . . SRS TEEERERES e e = B

i invt ServoPlorer V4,18 -

File®) Setting(5) | Tools() | View() 'indows(t) HelpOD
h o@n ‘_‘P\ Paramster Seiting I‘ o m .8
ki Status Monitor
B Status Monitor i Digital Configration .= &= |[B] Parameter Setting === |"
(= Q=== [¥ nalog Configration 128 d A== [7]
) R B2 |M Digital Scope £ e 3 |ea s |e i e [pepr [ewpz [Ps e P10 | Different perancter [ Conmon par *[*
| Funtio... Parametha f) Alarm Infornation ||| Function code  parameter Name Current Value = Unit Min Max 2
RIS [Speedcon © Miser Beord | e - <~ | O ER
RL17 |Dighal UE s 5 oiom et | P01 ECAM Enable by Parameter " Disable - [ i
» B — | p7.02 ECAM Enable Source ' ParameterEna... - o 1 .
RL2L [ECAM SDI e 1yt ocvation P7.03 ECAM Spindle Source Pulse Input: - 0 2
RL22 |ECAMSpil = .. P7.04 Humber of Pulses for N Revolution of Spindle 0 rev 1 2147483647
R1.23 |ECAM Spir jon | p7.0s N Revolution of Spindle "o spulse 10 2147483647
Gl CiOpen config | +
R1.24 |ECAMSpIf———— | P7.06 Fiter for Spindle Speed Cacufate 0 = 0 6
R1.25 | ECAM Se ) | P07 ECAM Virtual Spindle Speed Set " e spulse/sec 2147483647 | 2147483647
R1.26 | ECAM 1st o icdcionContrel hgageco || || P78 ECAM Engage Condttion ' Engage AtON... - 0 5
R1.27 |ECAM 2nd ( FParament Searcher CtrlF ngage C) P7.09 ECAM Auxiiary Encoder Trigger Posttion of Engage o - 0 1048575 =
R1.28 ECAMSpin (5 Calenlator Bl prio ECAM Auxiiary Encoder Trigger Position Compensation Coefficent < 0 spulse/100rpm 2147483647 | 2147483647
R1.28 | ECAM Sel R | pra1 ECAM Auxiiary Encoder Trigger Direction of Engage ' Forwerd Engage - 0 2
R1.30  ECAM Senu Posmuommrcurmuere o ourpuT | praz ECAM Feed Length Source * Pulse Input - o 2
R1.31 |ECAM Servo Posttion Feedforward Speed Output | Pra3 ECAM Feed Length Set e spulse 1 2147483647
R1.32  ECAM Servo Posttion Feedforward Torque Output | P74 Humber of Spindle Pulses for ECAM Transit from Stop to Engage <~ 0 spulse -2147483647 | 2147483647
R1.33 | Shear Curve Shortest Cut Length | p7is Humber of Spindle Pulses for ECAM Transit from Lead to Engage 0 spulse 2147483647 | 2147483647
R1.34  Flying/Shear Curve State AT ECAM Engage Area Positive Edge for DO * 1o spulse o 2147483647
R1.36 |ECAM Target Cut Length P7.17 ECAM Engage Area Negetive Edge for DO e spulse 0 2147483647
R1.37  ECAM Current Cut Length | p7.18 DO Time Delay Compensate for ECAM Engage Area ‘o0 ms -214748364.7 | 214748364.7
R1.38 |ECAM Feed Length Counter P7.19 Clear the Number of Revolution of Spindle under Engage Condition **  Disable = 0 1
R1.40 | ECAM Parameter Cacuftion Status | 720 ECAM DisEngage Condition ' AlaysEngage... - 0 8
R1.41  ECAM Spindle Revolution in Engage Condition | P2; Number of Spindle Pulses for ECAM Transit from Engage to Stop “To spulse 2147483647 | 2147483647
e il oo anemcn R T n S atamamncas |21 amamncas
RLECAM State Machine PT:ECAM Curve Type Selection

Copyright 2013-2017 invt

-
2019/7/17

A interface de exibigao de tabulagao vetorial € a seguinte:
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Criando tabelas manuais

s invt ServoPlorer VA1E =]
() File(®) Setting(®) Tools(T) View(V) Windows(f) Help0D -8 x
PilgeNCciHEEmACUE LE -8
DEHS|¥@ae

Vector talbe create
ECMM curve gemerate
Vactortabls % X(PUU) Y(PUL) v A(N.M) curve types Speed unit @-° (O rmpm Acceleration unit @NM OPUUs|
v 0 [N S Y I 't nertikg™crre) 032 3 Rated torque(fim) 127 %
i i ry ry
Vector table Z 25y 2y g L IR 1st inertia ratio(%) 100 3 Speed(puu/s) 10000 5
3 5000 5000 0 0 S = T
Rl Pulses for N turns 1 7 N revolution(pulse) 10000 5
4 7500 7500 0 0 Sl S
= s 1ae rmm - - Eran Pulses per turn(pulse) 10000 *
Add Download Import
Delete Read Exoort
previous > ||| Fnish | Cancel
ositien angle disgran |Simulation disgran
it
112.5 — 10000 Extrenun |Messured walue | Gearin point
Can pulse 414000 |2 FUU/mm
100 -
Spindle pulse 414000 2 pulzefmn 000 ax position  (180.00° , BBTEFINN
20—
Spindle 10000 = 000 noposition  (0.00° , -GBTGFUV)
wvirtusl speed 2415.46 2] mn/s
ax speed (14° , 204. 17rpn)
[es ] o 98
Control - R S . oy RN n speed (1947 , =204 1Trpn)
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ad = o LAsie 0= T i T 1
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Ml Communication Analog input list format error i Driver Error

& Authority :Developer (1. STO_IN

Com base na situagao real, vocé pode escolher:

Adicionar ou excluir pontos de dados.

Copyright 2013-2017 invt

EPr028L,07 .

%:41

Il )

2019/7/17

Importar ou exportar, ou seja, importar um arquivo de dados para o computador superior ou exportar

dados do computador superior para um arquivo Excel.

Baixar dados do computador superior para a unidade ou ativar o computador superior para ler dados da

unidade.

Editar o arquivo de dados ECAM.

i
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Depois de importar o arquivo de dados para o computador, clique Draw.

O computador superior desenha automaticamente curvas de velocidade e posigéo.
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Criando tabelas manuais

s invt ServoPlorer VAL - DAZOOEECAVII . E X TS =
File(F) Setting(8) Tools(T) View(¥) Windows(#) Help(H) -8 %
PlHoOACEEEEmAOLE LE =8
UEHS 4ame
Vector talbe create
ECAM curve generate
Vector table e b1 0| 0 0 0 SHHEL | motor inertia(kg*cm?) 0.32 * Rated torque(lm) 1.27 *
Sy,
z_ g CGOIR ST RRo 5'*?5 Lst inertia ratio(%) 100 = Speed(puu/s) 10000 =
3 3000 | 2000 45 0 £
Vector table Bt Pulses for N turns 1 % N revolution(pulse) 10000 3
4 5000 3000 0 0 SpghE
s 10000 | 3000 0 0 ] Pulses per turn(pulse) 10000 5
Add Download Import
Delete Read Export
Previous > Finish Cancel
. Position angle diagram |Simulation diazgram
unit
60 - 3000 Extremum |easured value | Gearin peint
Can pulse 414000 =] PUVnm
Spindle pulse 4 14000 2| pulse/nn 50— max position  (180.00° , GETSEUL)
- 40 -2000
Soindle 10000 2| pulzefs min position  (0.00° , -B&TEPUL)
virtual speed 241546 =] mn/s 30—
max speed (147 , #04. 1Trpn}
2-10m0
Control " min speed (194° , =204, 17rpn)
@] position - [PrUI MeeEEre
TimeRane o- 0 T T T T
V| speed — [rpm] 0 2000 4000 6000 8000 10000
acceleration - [#] angle

Curva de teste do eixo virtual: Coloque P7.03 (fonte de eixo Mestre) no eixo mestre virtual (a configuragao so6

entra em vigor apos a reinicializagao) e defina P7.01 (Habilitar parametros ECAM) para 1.

Selegao de osciloscopio: R1.25, posigédo do eixo da cAmera do ponto de engajamento do ECAM; R1.31,

saida de alimentacdo de velocidade do eixo da cAmera ECAM.

Depois de realizar o teste, vocé pode restaurar os parametros e habilitar o servo motor. Em seguida, o

sistema pode funcionar corretamente.

scope

0 min

T.11 T.31 T.51 T.71 T.91 g.11 8.31
B.91 T i
axis
Channell ChannelZ Channel3
Addr Addr Addr

[R1.25 - [ECAM Servo Posi... ~

|R1.31 - [ECAM Servo Posi... = RO.04 - [Position error]
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8 Preparacao para comissionamento

8.1 Verificagao antes de ligar

® Garantir que os cabos de alimentagédo da unidade servo e do motor estejam corretos.
Certifigue-se de que a fiacao externa seja bem executada de acordo com o diagrama elétrico.

® Depois que a fiagao estiver concluida, verifique se a poténcia de 24V esta conectada ou com curto-
circuito inversamente usando um multimetro.

Vocé pode ligar o equipamento e realizar o teste somente depois de todos os itens de verificagdo anteriores

atenderem aos requisitos.
8.2 Verificagao apods a desligamento

® Garantir que todos os dispositivos sejam exibidos corretamente.

® Garantir que todos os sinais dos sensores estejam normais.
8.3 Startup

Vocé s6 pode realizar a inicializagao depois que as posicdes mecanicas forem determinadas e ndo houver
risco de seguranga do pessoal.
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9 Comissionamento

9.1 Configuragoes de parametro

Defina curvas e parametros de camera com base na situagado real. Recomenda-se que p2.10 (Speed
feedforward) seja definido para 100%.
Apos a configuragao, clique no botéo para validar o calculo do paradmetro e certifique-se de que R1.40 indica

que o calculo do parametro é valido.
9.2 Teste do eixo mestre virtual

Vocé pode definir P7.03 (fonte do eixo Mestre) no eixo mestre virtual (a configuragdo s6 entra em vigor apos a
reinicializagdo) e usar o osciloscopio do computador superior para monitorar R1.20-R1.60. Desta forma, vocé pode

verificar se as curvas estao corretas mesmo que o equipamento n&o seja iniciado.
9.3 Funcgcao ECAM

Vocé pode definir P7.01 ou P7.02 para habilitar a fungdo ECAM através de parametros ou terminais. Depois

que a funcdo ECAM estiver ativada, os dispositivos funcionam corretamente.
9.4 Compensacgao de velocidade de sincronizagao

Quando materiais grossos precisam ser cortados ou uma maior velocidade de sincronizagéo € necessaria,
vocé pode aumentar a compensacgao da velocidade de sincronizagdo, mas isso afetara a velocidade de

alimentagao do material. Recomenda-se aumentar a configuragdo em 5% para cada ajuste.
9.5 Velocidade do tempo do filtro de alimentagao

Geralmente, o ECAM adiciona o feed de velocidade para a dire¢cdo de 100%, enquanto o eixo do encoder
mestre tem uma resolugao baixa e, portanto, recomenda-se que o tempo de filtro de alimentagao de velocidade

seja aumentado em 1ms a 2ms.
9.6 Comprimento de corte e velocidade de alimentagdao do material

O comprimento de corte tem um impacto na velocidade de alimentagcdo do material. Em principio, mudar o
comprimento de corte requer alterar a velocidade de alimentacdo do material. Vocé pode definir a velocidade
de alimentag&do do material a velocidade maxima permitida pelo corte normal. Se o comprimento de corte for
muito curto, o calculo do parametro falhara. Neste caso, vocé pode alterar a velocidade de alimentagéao do

material para o calculo do pardmetro para ter sucesso.
9.7 Resolugao de diametro do codificador de contagem de comprimento

Considerando a precisdo, a resolugdo de didmetro do codificador de contagem de comprimento pode conter
apenas dois lugares decimais.
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10 Solucao de problemas

10.1 Eixo mestre esta funcionando sem rotagao do motor

® erifique se o servo drive informa um alarme de falha.
Verifique o sinal do codificador do eixo mestre monitorando o feedback da velocidade de entrada de
pulso € normal na tela sensivel ao toque.

® \Verifique se a unidade de servo esta habilitada através do sinal de ativagéao.

® \Verifique as configuragdes do parametro servo. Ou seja, verifique se os pardmetros de servo estéo
corretamente definidos de acordo com a tabela do parametro e certifique-se de que R1.40 indica que o

calculo do parametro é valido.
10.2 Corte impreciso

® \erifique se a posicéao inicial € devolvida. Se nao, cortar pode ser impreciso.

® \Verifique se o comprimento de corte esta correto. Se nao, corrija a configuragéo.
10.3 Motor nao para depois de homing

A causa possivel é que o sensor de homing ndo detecta o sinal. Neste caso, vocé pode mover
manualmente 0 mecanismo para sensor de homing. Se o interruptor nao estiver ligado, o sensor pode

estar muito longe do ponto de detecgao,ou a fiagdo do sensor pode estar incorreta, ou o0 sensor € anormal.
10.4 Problema de precisao de corte

® A velocidade do eixo mestre flutua bruscamente. A causa possivel é que o dispositivo de alimentagao do
material funciona instavel, o sinal do encoder de contagem de comprimento esta falhando, ou os
materiais escorregam.

® A velocidade do eixo mestre é muito alta, excedendo a velocidade maxima de alimentacao do material.

® Existem configuragdes incorretas do parametro. Verifique se o comprimento de corte € menor do que o

comprimento minimo de corte e o calculo do parametro € bem sucedido.

Precaucgoes

® Recomenda-se que os motores utilizem encoders absolutos para estes tipos de aplicagbes ECAM
e a precisao do encoder de contagem de comprimento seja definida o mais alto possivel.

® Nao coloque as maos nas facas rotativos se a maquina encontrar um problema de travamento.
Desligue o servo ou desligue a energia primeiro antes de realizar qualquer operagao.

® Os direitos autorais e a tradugao deste guia pertencem a Kalatec Automacgao.
Este guia fornece orientagdes para que usuarios utilizem o comissionamento das fungoes ECAM.

Nao use para outros fins.
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