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Serwonaped AC z serii AS64 Przedmowa

Przedmowa
Dziekujemy za wybor serwonapedu AC z serii Astraada AS64 (w skrocie AS64).
Naped AS64 zapewnia wiele funkcji i osigga doskonate wyniki. Zaawansowane

oprogramowanie komputerowe wykorzystuje komunikacje USB, a dostepne opcje magistrali
sterowania obejmujg Modbus, CANopen i EtherCAT. Ponadto naped obstuguje identyfikacje
bezwtadnosci online i offline, przetgczanie wzmocnienia, automatyczne i reczne filtry
wycinajgce, automatyczne i reczne filtry kontroli drgan, ttumienie drgan sredniej czestotliwosci,
wewnetrzne sterowanie PTP (point-to-point), sterowanie w catkowicie zamknietej petli,
bezpieczne wytgczenie momentu sity (STO), 23-bitowy enkoder absolutny i 16-bitowe wejscie
analogowe.

Dzieki konstrukcji zapewniajgcej kompatybilnos¢ elektromagnetyczng, naped AS64 moze
zapewni¢ silng odpornos¢ na zakidcenia elektromagnetyczne, ale réwniez osiggng¢ niski
poziom hatasu i ostabienie zaktécen elektromagnetycznych w miejscach zastosowania.
Niniejsza instrukcja opisuje instalacje, okablowanie, ustawianie parametréw, diagnostyke
btedoéw i codzienng konserwacje. Przed zainstalowaniem napedu AS64 nalezy dokfadnie
przeczytac niniejszg instrukcje, aby zapewni¢ jego prawidtowe dziatanie.

Jezeli produkt zostanie ostatecznie wykorzystany do celéw wojskowych lub produkcji broni,
znajdzie sie na liscie kontroli eksportu sformutowanej przez Prawo handlu zagranicznego
Chinskiej Republiki Ludowej. Przed eksportem wymagane sg rygorystyczne przeglady i
niezbedne formalnosci eksportowe.

Nasza firma zastrzega sobie prawo do aktualizacji informacji zawartych w podreczniku bez
wczedniejszego powiadomienia.

Uwaga: Modele wymienione w niniejszej instrukcji sg standardowe, o ile nie podano inaczej.
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Srodki bezpieczenstwa

Symbole bezpieczenstwa

Przeczytac niniejszg instrukcje i postepowac
zgodnie z nig.

Nie nalezy dotykac zaciskow w ciggu 15 minut
od wigczenia

lub wytgczeniu zasilania. W przeciwnym razie
moze doj$¢ do porazenia prgdem elektrycznym.

Nie nalezy dotykac radiatora. W przeciwnym
razie moze dojsé do poparzen.

Prad kontaktowy moze osiggngé¢ 0,5 mA. Przed
uzyciem nalezy wykona¢ bezpieczne
uziemienie.

S d e

Symbole bezpieczenstwa sg oznaczone z przodu lub z boku serwonapedu. Nalezy
przestrzega¢ wskazéwek bezpieczenstwa podczas pracy z serwonapedem.

Symbol recyklingu

-ﬁ Po zakonczeniu cyklu zycia, produkt powinien trafic do systemu recyklingu.

Nalezy pozby¢ sie go selektywnie w odpowiednim punkcie zbiorki zamiast
umieszczac go w zwyktym obiegu odpaddw komunalnych.

Przed przystapieniem do instalacji, okablowania, obstugi, konserwacji lub kontroli
nalezy sprawdzi¢ nastepujace srodki ostroznosci:

Upewni¢ sie, ze zasilanie AC jest zgodne z napieciem znamionowym napedu. W
przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia napedu, obrazen ciata lub pozaru.

Nie wolno podtgcza¢ wejsciowego kabla zasilajgcego do zacisku wyjsciowego. W
przeciwnym razie moze doj$¢ do uszkodzenia napedu.

Nie przeprowadzac zadnych testéw izolacji i wytrzymatosci na napiecie bezposrednio
na napedzie i nie testowa¢ obwodu sterowania napedu za pomocg multimetru.
Podtaczyé naped i silnik w prawidtowej kolejnosci faz. W przeciwnym razie mogag
wystgpic btedy lub uszkodzenia napedu.

Aby unikng¢ wypadkéw, przed prébnym uruchomieniem nalezy odtgczy¢ silnik od
napedu, a nastepnie uruchomic silnik samodzielnie.

Upewni¢ sie, ze przed pracg mechaniczng mozna odtgczyé naped od zasilania
wytgcznikiem awaryjnym.

Przed rozpoczeciem pracy ustawi¢ odpowiednie parametry. W przeciwnym razie
naped moze pracowac nieprawidiowo lub niespodziewanie z powodu probleméw z
obcigzeniem.

Okablowanie mogg wykonywac tylko wykwalifikowani elektrycy. W przeciwnym razie
moze dojs¢ do porazenia prgdem lub pozaru.

Nie dotyka¢ bezposrednio czesci przewodzacych i nie podtgczaé Zadnych
zewnetrznych kabli (zwlaszcza o duzym natezeniu) do obudowy lub w zwarciu. W
przeciwnym razie moze dojs¢ do porazenia prgdem lub zwarcia.
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¢ Ponowne okablowanie napedu powinno nastgpi¢ co najmniej 15 minut po odtgczeniu
go od zasilania. W przeciwnym razie moze dojs¢ do porazenia prgdem.

o Nalezy stosowa¢ odpowiednie techniki uziemienia, poniewaz prad dotykowy moze
osiggnac¢ 0,5mA. W przeciwnym razie moze doj$¢ do porazenia pradem.

¢ Nie nalezy dotyka¢ radiatora lub zewnetrznego rezystora hamowania podczas pracy
urzadzenia. W przeciwnym razie moze dojs¢ do poparzen spowodowanych wysokg
temperatura.

e Zainstalowa¢ zabezpieczenie nadprgdowe, zabezpieczenie przed pragdem uptywowym
i hamulec bezpieczenstwa, a po podigczeniu zapewni¢ normalne uzytkowanie. W
przeciwnym razie moze doj$¢ do porazenia pragdem, obrazen ciata lub pozaru.

o Prad uptywu moze przekroczy¢ 3,5 mA podczas pracy napedu. Uziemi¢ urzgdzenie za
pomocg odpowiednich technik. Upewni¢ sie, ze rezystancja uziemienia jest mniejsza
niz 10 Q, a przewod uziemiajgcy PE i przewdd fazowy majg takg samg przewodnosc¢
(o takim samym polu przekroju).

o Elementy napedu zawierajg metale ciezkie. Ztomowany naped nalezy zutylizowac¢ jako
odpad przemystowy.

str. 4



Serwonaped AC z serii AS64 Spis tresci

SPIS TRESCI

O T T Ty - Te 2T T PRSP 9
LIRS 1= VYo T g T=T o= T PRSP 10

1.1.1 OPIS NAPEAU ...ttt ettt ettt s bttt e s bt bt sb ettt et nbr e s 10

1.1.2 RYSUNEK POGIGAOWY ...ttt ettt e sttt e s e e s e e e e annn e e e e 14

1.1.3 NazeWniCtWO NAPEAOW ........viiiiiiiii ittt e e e s e nae 15

1.1.4 Tabliczka ZnamionNOWa NAPEAU .........cooeiiiii i 16

1.1.5 Warto$ci znamionowe napedu i FOZMIary ramy .........cccocveeeerieeeeniieee e sineeesnneeessneee e 16
1.2 SEIWOMOTOT ...ttt ettt et ettt et et e e e b et e b et et et eebe e et et e e bn e e be e e nen e et an 16

1.2.1 Tabliczka ZnamionOowa SIINIKA...........cueeiiiii e 16

1.2.2 NazeWnIiCIWO SIINIKOW ......cccviiiiiiiii e 17
T3 PIrZEWOAY ...ttt e e e e 17

1.3.1 Tabliczka znamionowa Kabla ............c.eeiiiiiiiiii e 17
1.3.2 Nazewnictwo Kabli ZasilajgCyCh............eiiiiiiiii e 18

1.3.3 Nazewnictwo przewodOW E€NKOAEIA ...........viiiiiiiiiiiiie ettt 18

1.3.4 Kabel enkodera z pojemnikiem na baterie...........occuuviiiiiiiiiii e 19

1.4 Dane techniczne rezystora hamoOWaNIA...........coocuuiiiiiiiieeiiiie e 19
2.1 Wymiary SErWOWZIMACKIACZA..............ccieiiiiiiuiiiiiie ettt e e e e ettt e e e e e e s bbb et e e e e e e s aabbe e e e e aeeeaabbneneeaeeeaan 21
2.1.1 Rysunek wymiarowy dla wielko$Ci 0bUdOWY A/B ..........cccuiiiiiiiiiiiiiee e 21
2.1.2 Rysunek wymiarowy dla wielko$Ci 0bUdOWY C ...........ooiiiiiiiiiiiie e 21
2.1.3 MOAEIE I WYMUAIY ..ottt ettt e e e ettt e e e e e e s bbbt e e e e e e e s atbbe e e e e e e e e annbneeeeaeeeaan 22
2.2 Instalacja SErWOWZMACNIACZA .............ueeiiiiiiiieiiiii ettt e s b e e e b e e e e e nneee s 22
2.2 TrYD INSTAIACHH ..+ttt ettt n 22
2.2.2 Kierunki i 0dlegtoSCi MONTAZOWE ...........eiiiiiiii et 23
2.3 Wymiary silnika i wymiary montazowe.................cooviiiiiiiiiiiii e 24
2.3.1 DIa SilNiKOW 0 KOMIEIZU B0 .....ccoiiiiiiiiiiiiiit ettt e e eas 24
2.3.2 DIa SilNikOW 0 KOINIEIZU 80 .......ooeiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeee ettt e e e e e e e ee e e e e s erereaereeees 24
2.3.3 DIa SilNIKOW 0 KOMIEIZU 130 ...coiiiiiiiiiiiiee ittt e e e s 25
2.4 MONAZ STINTKA .......ooiiiiiii et 25
2.5 Parametry techniczne SerwomMOtOrOW .............c.c.cooiiiiiiiiiiii et e 25
2.5.1 Dla silnikéw (przy zastosowaniu wieloobrotowych enkoderéw absolutnych)..........cccoccoveiiiiniinneenn. 25
3.1 OKabloWaNi@ SYSEEIMU ...........ooiiiiiiiiii et 28
3.1.1 Wymagania dotyczgce wejsciowego kabla zasilajacego ..........cccovvviiiiiiiiiiiiiii e 29
3.1.2 Wymagania dotyczgce Kabli SterujgCyCh ............cooiiiiiiiiiiii e 29
3.1.3 Srednice przewodOw ObWOAU GIOWNEGO. .....c.cvvviiieeeeeeeececeeeee ettt es ettt n s 30
3. 1.4 Modele fIITOW EIMI ...t e et e et e e s e e snreee s 30
3.2 Okablowanie zaciskOw obWOodU GIOWRNEGO ............c.oeiiiiiiiiiiiiie e 31
3.2.1 Schemat potgczen jednofazowyCh 220V ..........c.eiiiiiiiiiiiii e 31
3.3 Oprzewodowanie kabla zasilajgcego SilniK...............cccooii e 32
3.3.1 Kabel zasilajgcy dla systemow inkrementalnych z podstawg 40/60/80 ...........ccvvveeeeiiiiiiiiiiieeeeens 32
3.3.2 Kabel zasilajgcy do systemow absolutnych z podstawg 40/60/80 ..........ccooeiiiiiiiiiiieiiiiiiiiiieee e 32
3.3.3 Kabel zasilajgcy do silnikow z podstawg 110/130.......ceueiiiiiiiiiiiiee e 32
3.4 Okablowanie dla zacisku sterowania /O CN1 ...............ccoiiiiiii e 33

3.4.1. Wersja STandard...........oooi oo e e e e s e annee 33

3.4 1. Wersja EtherCAT ...ttt e e e e s et e e e e e e s e nnnee 33
3.5 Okablowanie dla zacisku CN2 enKOdera ................ccoooriiiiiiiiic e 33
35,1 ZACISK CNZ ...ttt b bbbt bbbt b b 33
3.5.2 Kabel enkodera inkrementalnego o podstawie 40/60/80 .............ccouiiuiiiiiiiiiiiiiiiiiie e 34
3.5.3 Kabel enkodera absolutnego o podstawie 40/60/80 ..............ccoveiiiiiieniiiieieee e 34
3.5.4 Kabel enkodera inkrementalnego o podstawie 110/130 ........cccceiiiiiiiniiiiciee e 35
3.5.5 Kabel enkodera absolutnego o podstawie 110/130 ........cccvviiriieiriiie e 35
3.6 Okablowanie dla zacisku RS485/CAN CN3....... ... 36

str. 5



Serwonaped AC z serii AS64 Spis tresci

3.7 Okablowanie dla ztgcza USB CIN4 ..............oooiiiiiii e a e e e 36
3.8 Okablowanie dla zacisku drugiego enkodera CN5 ...............cccoiiiiiiiiiiiii e 36
3.9 Okablowanie dla zacisku STO CNTT ... 37
4.1 Standardowy schemat potaczen dla regulacji potozenia...............cccccoiiii 39
4.2 Standardowy schemat potaczen dla regulacji predkosci obrotowe;j.................c.cccoocveiniiiennneenn. 40
4.3 Standardowy schemat potaczen dla regulacji momentu obrotowego................cccccociiniiiinnnnnn, 41
4.4 Opis FUNKCji dla CNT ..o ettt sttt sab e st e e sabe e sibeesanee e 42
4.4.1 Piny ztgcza CN1 — dla wersji Standard ,-S” .........oooiiiiiii e 42
4.4.2 Funkcje pindw CN1 — dla wersji Standard ,-S” ...........cooiiiiiiiiiiiiec e 42
4.4.3 Piny ztgcza CN1 — dla wersji EtherCAT ,-E” .......ovi e 43
4.4.4 Funkcje pindw CN1 — dla wersji EtherCAT ,-E” .........oiiiiiiie e 43
4.4.5 SYGNAIY MOCY ...eeiiiiii ettt ettt e e ettt e e bt e e et bt e e ettt e e b et e ek b et e e aa b et e e e R n e e e e R et e e e e e nreee s 44
4.4.6 Domysine ustawienia cyfrowe w roznych trybach pracy ..........cccccoveeeiiiiiiiiiee e 44
4.4.7 Sygnaty i funkcje WeJSC IMPUISOWYCH .....couiiiiiiiiii e 56
4.4.8 Sygnaty i funkcje WejSC analogOWYCH ...........iiiiiiiiiii e 56
4.4.7 Sygnaty wyjSciowe enKodera i FUNKCIE ..........uiiiiiiiiiiiiec et 57
4.4.9 Sygnaty i funkcje WYJSE analOgOWYCH ........uiiiiiiiiiiiiiie ettt 57
4.5 Opis okablowania dla CNT ..o 57
4.5.1 Okablowanie obwodu WejSCia CYfTOWEGO .......cccuiiiiiiiiieiiiie et 57
4.5.2 Okablowanie obwodu WejSCia iMPUISOWEGO ..........coiuiiiiiiiiieiiiiie et 58
4.5.3 Okablowanie obwodu wejScia analogOWEJO .........cocueiiiiiiieiiiiiiie et 62
4.5.4 Okablowanie obwodu wyjscia cyfrowego

4.5.5 Okablowanie obwodu wyjsciowego z podziatem czestotliwosci sygnatow zwrotnych enkodera........ 63
4.5.6 Okablowanie obwodu wWyjScia analOgOWEQO..........coiuriiiiiiiieiiiiie ettt e e 64
4.5.7 Okablowanie hamulca elektromagnetyCzZNego .........c.cccoiiiiiiiiiiiiiiiee e 64
4.6 Opis okablowania dla CNS.................ooi i e e e e s e e e e e 65
4.7 Opis okablowania dla CNTT ... e e e e e e st raaeeaeeeaan 65
5.1 UNUCKHOMIGNIE....... .ottt e st e et e e et e e s e e e e nnneee s 68
5.1.1 Pierwsze WgCZenie ZaSilania ...........ccueiiiiiiiiiiiiie et 68
5.1.2 Bieg probny w trybie ruChU JOG ...........oiiiiii it 69
5.1.3 Praca w trybie regulacji POIOZENIa ..........occuuiiiiiiiee s 69
5.1.4 Praca w trybie regulacji ODrotOW ...........cooiiiiiiii e 70
5.1.5 Praca w trybie regulacji momentu ObrotOWEgO ...........ccoiiiiiiiiiieiiiie e 71
5.1.6 Ustawianie parametréw przed uruchomieniem Serwonap@au ...........coocuvveiiieieiniiiiee e 72
5.1.7 WIGCZENIE SEIWONAPEAU. ... ..eiiiitiie ittt e et e s bt e e e bt e e e bt e s nnree e e nnnreee s 73
5.1.8 Zatrzymanie serwonapedu i Zatrzymanie DI€gU............occuuiiiiiiiiiiiiiiee e 73
5.1.9 SEKWENCJA CZASOWA .....eeiiiiiiie ittt ettt e et e e e bt e e b e e e e st e e e e b bt e e annn e e e nnnneeeas 75
5.2 WySWiIetlaCz i OBSIUQGA...........oooiiiiiiiii s 80
5.2, 1 WYSWIBTIACZ ...ttt ettt ettt e b e bt et e e et et re et 80
5.2.2 Tryb wspOIN€gO MONItOTOWENIA .....cciuvviiiiiiiii ittt e et e et e e s e e e aneee s 82
5.2.3 TryD MONITOTOWEANIEA ......eiiiiiiiie ettt e e st e e e et e e e nnbn e e e snnneee s 82
5.2.4 Tryb ustawiania ParametrOW .........ccoiiiiiiiiiie e 83
5.2.5 Tryb funkcji dOdatkOWYCR........cooiiiiiiiii e 84
5.2.6 Zgtaszani€ @larmMOW...........cuuuiiiiiiie et n 86
5.2.7 KaSOWANIE @IAIMOW........coiiiiiiiiiitiie ettt et e ettt e e b e e e e e b e e e e bt e e e nnnn e e e nnnneee s 86
6.1 Sterowanie podstawowe (Grupa PO) ............oooi i e 89
6.1.1 Ustawienia podstawowe parameEtrOW ...........covviviiiiiiiiiiiiiicceceeeeeeeeeeeeeee ettt e e e e e e e e e eeeeeaeeeeereeees 89
(SR I (o4 (o] =T o To 7.4 Y | T PP RUT PP PPPRP 98
6.1.3 Regulacja predkosci i momentu ObrotOWEGO ......cccoiiiiiiiiiiiiii e 104
6.1.4 Przetgczanie trybu STEroWaNIa ............ooiiiiiii e 114
6.1.5 Filtr wskaznika predkoSCi ODIOTOWE] ........ooiuuiiiiiiiei e 116
6.2 Regulacja automatycznego strojenia (grupa P1) ..o 116
6.2.1 Identyfikacja bezwtadnosci (lub automatyczne wzmochienie) ..o, 116
6.2.2 Samoadaptacyjna regulacija Argan ...........ccveiiiiiiei s 119
6.3 Sterowanie silnikiem (Grupa P2) ... 123
6.3.1 UStawienia WZIMOCNIENIA ........ccoiiiiiiiiiiiie ittt s bt e e st e e st e e sbb e e s aneas 123

str. 6



Serwonaped AC z serii AS64 Spis tresci

6.3.2 PrzetgCzani€ WZMOCNIENIA ......ccoouriieiiieie ittt e st e e st e e s esre e e snnn e e e anr e e e snnes 126
6.3.3 Specjalna Kontrola SilNIKa .........oooiiiii s 131
6.4 Zarzadzanie wejsciami/wyjsciami (grupa P3)..........cccooouiiiiiiiiiiii e 136
6.4.1 WEJSCIE/WYJSCIE CYFTOWE ......iviiieiiiie ettt et e e sttt e e s nb e e e st e e e ete e e e s neeas 136
6.4.2 WEjSCIE/WYJSCIE ANAIOGOWE ...cceiiiiiiiiiiie ettt ettt ettt e e st e e e sttt e e s snbe e e e snbn e e e enebeeesnneas 143
6.4.3 Ustawienia zwigzane z cyfrowymi wejSciami/WyjSCiami..........cccviiiiiiiiiiiiieiiiiiee e 149
6.5 Rozszerzenie i zastosowanie (grupa P4) ............cooiiiiiiiiiiiii e 154
(SR T I e T 0 41U T &= o] - TR PPN 154
6.5.2 Typy serwonapeddw i polecenia kontroli KOmuUNIKacji...........coovuiiiiiiiiiiiiiiie e 157
6.5.3 ROZDUAOWE | ZASTOSOWEINIE ....ccoiuiiiiiiiiiii it 161
6.5.4 Ustawienia wyjscia podziatu czestotliwosci i drugiego enkodera...........ooovvviieeiieiiiiiiiieeee e 166
6.5.5 POIECENIA SPECIAINE.......oiiiiiiiiiiiei ettt ettt et et et et e — e et et ettt e ——aatatrrararaaae 169
6.6 Impulsowanie (JOG) programu, bazowanie, oraz kontrola PTP (grupa P5) ............ccocciiieenen. 171
6.6.1 Ustawienia impulsowania (JOG) PrOGramU ...........corueeeiiireeeiiiiieesniieeeesieee et e e e 171
B.6.2 BAZOWAINIE ...ttt ettt ettt E e Rt e et e Rt e n et e n e e e e e 173
6.6.3 KONTIOIA PTP ...ttt ettt e e bt e e s h bt e e et e e s nb et e e e b r e e e anr e e s nnes 177
6.7 Funkcje aplikacji (Grupa P6) ............ccooiiiiiiiiiiii e 183
6.8 Kontrola PTP (grupy PtP0O, PEP1 i PtP2) ... 188
6.9 MONItOroWANI@ STANU............ooiiiiiiii e 217
6.9.1 Monitorowanie systemu (Grupa RO).........ooiuiiiiiiiiie et 217
6.9.2 Monitorowanie /O (GruPa RT) ...eeiiiiiie ettt et e e et e e et e e e ene e e e nnnes 227
6.9.3 Rejestr USterek (Grupa R3) .....ooo ittt e e e e nneas 229
7.1 Instrukcje dotyczace identyfikacji bezwladnosSci ................ccooiii 233
7.2 Ogoine metody regulacji ParametrOW.................oooiiiiiiiiii i 234
7.2.1 Regulacja wzmocnienia W trybi€ POZYCji........ccuviiiiuiieeiiiiie et 236
7.2.2 Regulacja wzmocnienia W trybie PredKOSCi .........coouviiiiiiiiiiiiic et 237
7.2.3 Regulacja wzmocnienia w trybie momentu obrotowego ............cocvviiiiiiiiiiiiie 238
7.3 Mechaniczne tHumienie reZONANSU..............coociiiiiiiiii i 239
7.4 Przelaczanie@ WZMOCNIENIA ..............ooiiiiiiiiii e e e e e e e 240
8.1 OGOINY OPiS ... eeiiiiiiiiiiitii ettt e e h e e e s 245
BL2 RSUABS........eeeiitii bbbt bt bt e e b e b e e eab e e be e eabe e srbeeannee e 245
8.2.1 OPIiS ProtOKOIU MOGADUS ........eiiiiiiiieiteee ettt e s b b e s e e nnnee s 245
8.2.2 StOSOWEANIE PrOtOKOIU ....eeiitiiiiiiii ettt e e e s b e e s abb e e s eennnneee s 245
8.2.3 Struktura ramki KOMUNIKACYINE ........uveiiiiiiie it 246
8.2.4 KOAY POIBCEIN ...ttt ettt ettt e et e e ekt e e a et e e e e e e R et e e n 246
8.2.5 Sprawdzanie btedow ramki KOMUNIKACYINE] ........coouiiiiiiiiiiiiiiciee e 248
8.2.6 Reagowani€ Na DIEAY .........uiiiiiiiiiiii e 249
L I 09 1o o - o TR USSP 250
R B @ o S o] (o] (o] (o] (U PSSO PPPUP 250
8.3.2 KONFIQUIACHA SPIZEIU ...ttt ettt e e ettt e e e e e s bbb e e e e e e e e e aatbaeeeaaeaeaan 250
8.3.3 Konfiguracja OprogramOWEaNIA ........cciieiiiiiiiieiee ettt e e e e ettt e e e e e e e s nb b b e e e e e e e e s annbaeeeeaeeeaan 250
8.3.4 ObSIUGIWANE FUNKCIE......eeieiieeiieii ettt e ettt e e e e e e s bbb e e e e e e e e e annbaeeeaaaaeaan 251
8.5 Oprogramowanie NArZ@AZIOWE ...............c.uuuiiiiiiiiiiiii e e e e e e e e e nbr e eaeeeean 256
8.5.1 Astraada DRIVE STUMIO .......oveiiiiiiiiiiie ettt e e 256
R ] o 4 - PP PPPRPP 256
8.5.3 OPrOGraMOWANIE ........uieeeieiiee ettt e e e e ettt e e e e e e bbbttt e e e e e s s abbb e e e e e e e e e sabbeeeeeeeeesnebseeeaaeeeaannbnneeaaaaeaan 256
8.5.4 Potgczenie KOMUNIKACYJNE .........uuiiiiiiieiiiiiee ettt ettt e e e e ettt e e e e e e s aanbeeeeaaeeeaan 256
8.5.5 Instalacja i UTUChOMIENIE ..o e e e e e e e 257
8.5.6 INterfejS PrOGraMIU. ... ...ttt ettt e e e e e ettt e e e e e e s ab b b et e e e e e e s annbaneeaaaaeaan 258
8.5.7 Ustawianie parametrOW ... 258
8.5.8 Korzystanie z podreCznika POMOCY ...........uuiiiiieiiiiiiiiieee ettt e e e e e e e e eebe e eaaeeeean 258
8.5.9 Korzystanie Z 0SCYIOSKOPU ..........uuiiiiiiiiiiei ittt e e e e e e e e e e ean 258
9.1 Usterki serwonapedow i Srodki ZaradCze................occcuvviiiiiiiiiiiiiiicc e 261
9.2 Bledy komunikacji CANopen i srodki zaradCze ..................cooeiiiiiiii i 271
10.1 Parametry dotyczace UStaWi€N ...............ccoooiiiiiiiiiii e 275
10.2 Parametry dotyczace MoNitoroWania .................coviiiiii e 300

str. 7



Serwonaped AC z serii AS64 Spis tresci

10.3 Wspolne parametry MONItOrOWaNIa ... ........c.ueiiiiiiiiiiiiii e 304
10.4 KOy DISUOW ...ttt e e s n bt e e sbb e e e rnbe e e e anbreee s 305
10.5 Historia ustawien parametrOW..............c.oooiiiiiiiiiiii e 311

str. 8



Serwonaped AC z serii AS64 Opis urzadzenia

1. Opis urzadzenia
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

1.1 Serwonaped

1.1.1 Opis napedu

Serwonaped serii AS64 (100W-2kW)

Specyfikacja

Opis

Zasilanie

Napiecie wejsciowe systemu

220V

1PH, AC 220V (£15%), 47Hz-63Hz

Port

Sygnat
sterujgcy

Wejscie

8 wejs¢ dla magistrali standardowej, impulsowej i
CANopen; 7 wejs¢ dla magistrali EtherCAT (Funkcja
jest konfigurowana poprzez ustawienia
parametrow).

Wyjscie

6 wyjs¢ jednokierunkowych dla magistrali
standardowej, impulsowej i CANopen; 4 wyjscia
réznicowe dla magistrali EtherCAT

Porty
analogowe

Wejscie

2 wejScia standardowe (dwa 16-bitowe wejscia
analogowe);
2 inne wejscia (dwa 12-bitowe wejscia analogowe)

Wyjscie

2 wyjscia analogowe

Sygnat
impulsowy

Wejscie

1 grupa (wejscie z otwartym kolektorem lub wejscie
roznicowe)

Wyjscie

1 grupa wyjs¢ réznicowych (A+/A-; B+/B-; Z+/Z-)

Enoder 2

Wejscie

Interfejs enkodera inkrementalnego (lub liniatu
kratowego) lub interfejs komunikacji szeregowej

Komunikacja

USB

Oprogramowanie komputerowe do komunikacji 1:1
(wstepnie skonfigurowane)

RS485

Komunikacja 1:n (wstepnie skonfigurowana)

CANopen

Komunikacja 1:n (opcja)

EtherCAT

Komunikacja 1:n (opcja)

Zacisk
bezpieczeh-
stwa

STO

STO, spetniajgce najnowsze europejskie normy
bezpieczenstwa SIL3, (opcja)

Tryb sterowania

1: Kontrola pozyciji

2: Regulacja predkosci

3: Regulacja momentu sity

4: Przetgczanie pomiedzy trybem pozycji i predkosci
5. Przefgczanie miedzy trybami predko$ci i
momentu sity

6: Przefgczanie miedzy trybem pozycji a trybem
momentu sity

: Sterowanie w petli zamknietej

: Tryb CANopen

: EtherCAT mode

Funkcja

Kontrola
pozycji

Wejscie
sterujgce

: Kasowanie impulséw resztkowych

: Blokowanie impulsow sterujgcych

: Przetgczanie elektronicznych przetozen
: Przetgczanie kontroli wibracji

A WN PO

Wyjscie
sterujgce

Np. wyjscie na zakonczenie pozycjonowania
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

Serwonaped serii AS64 (100W-2kW)

Specyfikacja Opis
Mak;. .. | Sprzegto fotoelektryczne: wejscie
czestotliwosé| . . o
o réznicowe 4Mpps lub wejscie typu
wejsciowa
. . otwarty kolektor 200kpps
impulsow
1: Impuls + kierunek
_ ., ._|2: Zgodnie z ruchem wskazéwek
Wejscie Tryb wejscia L
impulsowe | imoulsowedo zegara + przeciwnie do ruchu
P P g wskazéwek zegara (CW + CCW)
3: Kodowanie ortogonalne
Przekdadnia |11 5000—1000
elektroniczna
Filtr 1. Filtr wygtadzajacy
2. Filtr FIR
Wejscie e . .
o . Umozliwia to niezalezne
Wejscie polecenia . . ,
. . |ograniczenie momentu sity w prawo
analogowe | ograniczenia
. |lub w lewo.
momentu sity
Kontrola |Dzigki temu mozna sttumi¢ wibracje 5Hz-200Hz na
wibracji  |froncie i wibracje catej maszyny.
_ 1:  Umozliwia dowolne ustawienie podziatu
Wyijscie L, . -
. czestotliwosci w ramach rozdzielczosci enkodera.
impulsowe . .
2: Umozliwia rezerwacje fazy B.
1: Wewnetrzna predkos¢ obrotowa 1
Wejscie 2: Wewnetrzna predkos¢ obrotowa 2
sterujgce 3: Wewnetrzna predkos¢ obrotowa 3
4: Zacisk predkosci zerowej
Wyijscie : : o
sterujace Np. osigganie predkosci
o Wejscia komend predko$ci mozna
Wejscie ] . Co
olecenia wigczy¢ po wykonaniu odpowiednich
Weiscie pr dkosci ustawien na podstawie napiecia
) Pre analogowego DC+10V.
analogowe S - . X
Wejscie |Umozliwia to niezalezne
ograniczenia |ograniczenie momentu sity w prawo
Kontrola momentu sity | lub w lewo.
predkosci Polecenie |Wewnetrzne o$miostopniowe predkosci mogg by¢
predkosci |przetagczane na podstawie zewnetrznych wejsé
wewnetrznej | sterujgcych.
Regulacja
predkosci |Umozliwia to zaréwno niezalezne ustawienie czasu
obrotowej |ACC/DEC, jak i ustawienie krzywej S ACC/DEC.
ACC/DEC
ZaCISl,( . |W trybie predkosci, umozliwia to ustawienie
predkosci redkosci hybrydowej lub sposobu prac
zerowej pre yory: ) p pracy.
Filtr polecen |Filtr opdzniajgcy pierwszego rzedu z analogowego
predkoéci |wejscia polecenia predko$ci.
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

Serwonaped serii AS64 (100W-2kW)

Specyfikacja Opis
Regulacja
Zg;;}ll\gev%o Tlumienie zerowego dryfu przy zaktdceniach
poleceniu zewnetrznych, doktadno$¢ do 0,3 mV.
predkosci
s\{t\eljﬁglcee Na przyktad wejscie zaciskowe dla zerowego dryfu.
s\’:\e/:)rltsjglcee Na przyktad osigganie pregdkosci.
Weiscie Umozliwia to ustawienie
oleJcenia wzmocnienia i polaryzacji na
Weiscie mgmentu it podstawie napigcia analogowego, z
anakj,gowe Y| doktadnoscia do 4,88 mV.
mOKn(:Q:t?JIaS” og\r/Z?iizleenia Dzieki temu mozliwe sg analogowe
Y oredkosci ograniczenia predkosci.
Ograniczenie|Predkosci mogg by¢ ograniczone poprzez

predkosci |ustawienia parametréw.
Filtr polecen |Filtr opdZniajgcy pierwszego rzedu dla analogowego
momentu sity | wejscia polecenia predkosci.
zerowy d.ryf Tlumienie zerowego dryfu przy zakiéceniach
polecenia

momentu sity

zewnetrznych, doktadnos$¢ do 4,88 mV.

Umozliwia to 128-segmentowe planowanie pozycji

Ochrona

Planowanie . . . . .
. |wewnetrznej. Pozycjonowanie moze by¢ sterowane
segmentow o
poprzez komunikacje.
1: Pozycja
2: Predkosc¢
- Ustawienie 3: Czas ACC
Planowanie .. ... |4:Czas DEC
pozycji Sciezkl | 5. |icznik czasu zatrzymania
wewnetrznych 6: Wyjscie stanu
7: Tryb pracy
P;"Jr:itufo 1: Sygnat LS
referencyj- 2: Sygnat Faza-Z
nego 3: Sygnat LS + §ygng’; Faza-Z .
(Homing) 4: Sygnat ograniczenia momentu sity
Takie jak ochrona przed przepigeciem, niedomiarem
napiecia, nadprgdem, nadmierng predkoscia,
Dla sprzetu przeciazer\iem, prze.ciazeniem rezystora
hamowania, przegrzaniem napedu, btedem

enkodera, zanikiem fazy zasilania, wytgczeniem
hamulca regeneracyjnego i btedem wentylatora.

Dla oprogramowania

Takie jak ochrona przed btedem ROM, btedem
inicjalizacji, wyjatkiem dystrybucji /0 i nadmiernym
odchyleniem pozycji.
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

Serwonaped serii AS64 (100W-2kW)

Specyfikacja

Opis

Zapisywanie usterek

1: Mozna zarejestrowac dziesie¢ usterek.
2: W przypadku wystgpienia usterki mozna zapisac
kluczowe parametry.

Otoczenie

Temperatura pracy 0-45°C
Temperatura. -20-80°C (bez zamarzania)
przechowywania
Wilgotnos¢ B
<0No
robocza/magazynowa <90%RH (bez kondensacji pary)

Stopien ochrony

IP20

Wysokos$¢ robocza

Ponizej 1000 m n.p.m

Wibracje

<5.88m/s?, 10-60Hz (nie pozwalajgc na prace w
punkcie rezonansowym)

str. 13




Serwonaped AC z serii AS64 Opis urzadzenia

1.1.2 Rysunek pogladowy
Dla modelu standardowego i EtherCAT

CN5: Zamkniecie petli
zwrotnej

Wyswietlacz LED
Panel operacyjny

CN4:USB do programowania

Dioda tadowania

CN3: Komunikacja CAN/RS485

Zasilanie obwodu gtéwnego

Zasilanie obwodu kontrolnego

Rezystor hamujacy

CN1: Kontrola We/Wy

Silnik

CN2: Enkoder

Uziemienie

CN11:STO
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Serwonaped AC z serii AS64 Opis urzadzenia

1.1.3 Nazewnictwo napedow

AS64SRV20C2-S
® @ ® @® 06

Nr Opis Przykiad
@ Seria AS64: seria AS64
produktu
@ Kategoria SRV: serwonaped
produktu
Klasa 2: 1 x 220VAC
3 napiecia
zasilania
0C2: 200W
0C4: 400W
@ Klasa 0C7: 750W
energetyczna | 1C0O: 1.0kw
1C5: 1.5kw
2C0: 2kwW
® Typ S: Standard
serwonapedu | E: Obstuga EtherCAT

Réznica funkcji pomiedzy réznymi typami napedéow

TYP lsymbol, WeIsie |1q iy oy| ENKODer | o1 lrsagsicANopen|EthercaT], . Enoder
napedu impulsowe 2 fotoelektryczny.
Standard S o o o o o o x o
EtherCAT| E x x o o x x o o

Uwaga: W tej tabeli ,,o" oznacza, ze ta funkcja jest dostepna, natomiast ,,x" oznacza, ze
jest niedostepna.
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Serwonaped AC z serii AS64 Opis urzadzenia

1.1.4 Tabliczka znamionowa napedu

SERVO DRIVES | MODEL: AS64SRV20C2-S

INPUT 1P/3PH AC220V (-15%)~240 (+10%) 47~63Hz
_ OUTPUT 3PH  ACO~400V 0~400Hz 2.8A 400W

S/N

A | ASTRAADA L&

1.1.5 Wartosci znamionowe napedu i rozmiary ramy

Wejscie Wyjscie
Model Prad Prad Wielkosé
Napiecie (V) znamionowy Moc (kW) znamionowy ramki
(A) (A)
ASB4SRV20C2-x 1PH 220 1.8 0.2 1.8 A
ASB4SRV20C4-x 1PH 220 3.6 0.4 2.8 A
ASB4SRV20C7-x 1PH 220 6.8 0.75 5.2 B
AS64SRV21C0-x 1PH 220 9.1 1.0 6 B
AS64SRV21C5-x 1PH 220 13.6 1.5 13.6 C
AS64SRV22C0-x 1PH 220 18.2 2 18.2 C

~S —wersja Standard, ,-E” — wersja EtherCAT
1.2 Serwomotor

1.2.1 Tabliczka znamionowa silnika

SERVO MOTOR | MODEL: AS64MTR20C4-I

INPUT AC 3PH 230V 2.8A
OUTPUT (RATED)|0.4kW 3000r/ min 1.3Nm
S/N
IP65 S1 CLASS F NO. 2300
A | ASTRAADA

Uwaga: ,Nr 3010004" na tabliczce znamionowej oznacza kod modelu silnika (w skrécie kod
silnika). Wprowadzi¢ ten kod do parametru serwo P0.00, ktéry jest parametrem dtugim i moze
by¢ ustawiany za pomocg klawiatury. Szczegdty patrz krok 8 ,,Ustawianie dtugich parametrow
(co najmniej 6 cyfr)" w ,Diagramie funkcjonalnym" w rozdziale 5.2.1 ,Wyswietlacz".
Nieprawidtowe ustawienie moze spowodowac nieprawidtowg prace serwonapedu lub nawet
powazng awarie napedu i silnika.
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

1.2.2 Nazewnictwo silnikow

AS64MTB20C2-A

© © 60 6 O

Nr Opis Przykiad
@ Seria AS64: seria AS64
produktu
@ Kategoria MT: serwonaped
produktu
R: Brak
® Hamulec B: Staty hamulec magnetyczny
@ Klasa 2: 1 x 220VAC
napiecia 4: 3 x 400VAC
0C2: 200W
0C4: 400W
® Klasa 0C7: 750W
energetyczna | 1CO: 1.0kW
1C5: 1.5kwW
2C0: 2kwW
@ Typ I: inkrementalny
enkodera A: absolutny 23-bit

1.3 Przewody

1.3.1 Tabliczka znamionowa kabla

A | ASTRAADA
AS64CBL20C7L03-A
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

1.3.2 Nazewnictwo kabli zasilajgcych

AS64CBL20C7LXX-A

@ @ e® ® ® @
Nr Opis Przyktad
©) Seria produktu | AS64: seria AS64
) Kategoria produktu | CB: serwonaped
3 Typ przewodu L: Przewdd zasilajgcy
. 2: 1 x 220VAC
D) Klasa napiecia 4 3 x 400VAG
0C7: do 750W
Klasa
) 1CO0: 1.0kw
energetyczna | 5¢co: od 1.5kW do 2kW
LO3:3m
LO5:5m
® Dtugosé¢ kabla L10: 10 m
L15:15m
L20: 20 m
I: inkrementalny
@ Typ enkodera A: absolutny 23-bit

1.3.3 Nazewnictwo przewodow enkodera

AS64CBE20C7LXX-A

@ @ 0® © ® @
Nr Opis Przyktad
© Seria produktu | AS64: seria AS64
@) Kategoria produktu | CB: serwonaped
©) Typ przewodu E: Przewod enkodera
— 2: 1 x 220VAC
O Klasa napiecia 4 3 x 400VAG
® Klasa 0C7: do 750W
energetyczna 2C0: od 1.0kW do 2kw
LO3:3m
LO5:5m
® Dtugosé¢ kabla L10: 10 m
L15:15m
L20: 20 m
I: inkrementalny
@ Typ enkodera A: absolutny 23-bit
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Serwonaped AC z serii AS64

Opis urzadzenia

1.3.4 Kabel enkodera z pojemnikiem na baterie

AS64CBE20C7LXX-BT
® @600 6 ® O

Nr Opis Przyktad
D Seria produktu | AS64: seria AS64
@) Kategoria produktu | CB: serwonaped
©) Typ przewodu E: Przewdd enkodera
@ Klasa napiecia i é § iéggﬁg
® Klasa 0C7: do 750W
energetyczna 1CO0 lub 2C0: od 1.0kW do 2kW
LO3:3m
LO5:5m
®) Dtugosé kabla L10: 10 m
L15:15m
L20: 20 m
I: inkrementalny
A: bezwzgledny-23-bit
@ Typ enkodera BT: absolutny 23-bit z
pojemnikiem na baterie

1.4 Dane techniczne rezystora hamowania

Specyfikacja . x
" wbpu dgwanejgo Min. opornosé
odel napedu rezystora zewnetrznego
T O rezystora hamowania
AS64SRV20C2-x / 60Q
AS64SRV20C4-x / 60Q
AS64SRV20C7-x 45Q 60W 45Q
AS64SRV21CO0-x 45Q 60W 45Q
AS64SRV21C5-x 30Q 60W 20Q
AS64SRV22C0-x 30Q 60W 20Q

~S" — wersja Standard, ,-E” — wersja EtherCAT
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Serwonaped AC z serii AS64 Instrukcje instalacji

2. Instrukcje instalac;j

2.1 Wymiary SErWOWZIMACKHHACZA............cocuueeiiiiiieeeiiiieeeiree et e st e e st e e e s st e s st e e e e s nr e e e e ssne e e s nnnneeesnreeenn 21
2.1.1 Rysunek wymiarowy dla wielkoSci 0bUAOWY A/B ..........coooiiiiiiiiiiiieee e 21
2.1.2 Rysunek wymiarowy dla wielko$Ci 0bUdOWY C ...........coiiiiiiiiiii e 21
2.1.3 MOAEIE | WYMIAIY ....eee ettt ettt e et e e bt e e st e e et e e s nn e e e e b be e e s annneeennreeean 22
2.2 Instalacja SErWOWZMACNIACZA .............ceeeiiiiiiiiiiie et e et e e e e nreee s 22
2.2, TrYD INSTAIACHH ..+ eeeiutiie et n 22
2.2.2 Kierunki i odlegtoSCi MONTAZOWE...........eviiiiiiiii e 23
2.3 Wymiary silnika i wymiary Montazowe................cooouiiiiiiiiiiiiic e 24
2.3.1 DIa SilNiKOW 0 KOMIEIZU B0 ......cooiiiiiiiiiic e 24
2.3.2 DIa SilNiKOW 0 KOMIEIZU 80 ......cooiiiiiiiiic e e 24
2.3.3 DIa SilNiKOW 0 KOMIEIZU 130 ..ot 25
2.4 MONAZ STINTKA .......oiiiiiiii ettt 25
2.5 Parametry techniczne SErwOomMOtOrOW .............ccooiiiiiiiiiiiiiie it 25
2.5.1 Dla silnikow (przy zastosowaniu wieloobrotowych enkoderdw absolutnych)...........ccccovevviiiiiinnnn. 25
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Serwonaped AC z serii AS64

Instrukcje instalacji

2.1 Wymiary serwowzmachniacza

2.1.1 Rysunek wymiarowy dla wielkosci obudowy A/B

A D

v (1) 9]
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®
@) |
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Serwonaped AC z serii AS64

Instrukcje instalacji

2.1.3 Modele i wymiary

. Wymiary
Rozmiar OLIT ] ST montazowe Otwqry
Model montazowe
ramy H w D A E (mm)
(mm) | (mm) | (mm) | (mm) | (mm)
AS64SRV20C2-x
A ASBASRYV20CA-x 160 42 141 32 150 M4(D5)
AS64SRV20C7-x
B ASGASRV21C0x 160 50 141 40 150 M4(D5)
ASB64SRV21C5-x
C ASGASRV22C0x 170 67 180 54 162 M4(D5)

~S —wersja Standard, ,-E” — wersja EtherCAT

2.2 Instalacja serwowzmacniacza

2.2.1 Tryb instalacji

Tryb instalacji podstawy
W lewym dolnym rogu i prawym goérnym rogu tylnego panelu znajduje sie otwor instalacyjny

®5.

R

NSNS
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Serwonaped AC z serii AS64 Instrukcje instalacji

2.2.2 Kierunki i odlegtosci montazowe

Zainstalowac¢ serwonaped pionowo i zachowac¢ wystarczajgco duzo miejsca dla zapewnienia

dobrej wentylacji. W razie potrzeby zainstalowac wentylator, aby temperatura wewnatrz szafy
sterowniczej byta nizsza niz 45°C.

Instalacja jednego napedu

Z ) ) %
own
B ] %D
>40mm
7 7
Instalacja wielu napedéw
R SN R e
> 10?mm >20mm >20mm >20mm
>40mm >40mm
Up
rbown
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Serwonaped AC z serii AS64 Instrukcje instalacji

2.3 Wymiary silnika i wymiary montazowe

Uwaga: Wymiary konstrukcyjne silnika mogg sie roznic w zaleznosci od zmian
konstrukcyjnych. Jezeli sg Panstwo zainteresowani wymiarami montazowymi silnika, przed
ztozeniem zamoéwienia nalezy sprawdzi¢ te wymiary z pracownikami dziatu sprzedazy. W tym
rozdziale, jezeli nie podano inaczej, wszystkie wymiary wyrazone sg w milimetrach.

2.3.1 Dla silnikow o kotnierzu 60

5:0.03(h9)

M5%10

i m4‘gon(h6> =

I

5(h7

—0.02

+0

——

o
o
Do

Réwnomiernie rozmieszczone

iy L (mm)
Model silnika
‘ Ze stalym
(z wieloobrotowym
enkoderem absolutnym) 22 InammuliEs mat]gann;;j)lggrr?ym
AS64MTo20C2-A (0.2 kW) 115 152
AS64MTo20C4-A (0.4 kW) 139 176

2.3.2 Dla silnikow o kotnierzu 80

M5%10

ﬁm\ i
= mmcd

[0 o3 (WT)
||
55.5

\ — g
| p9'S 0 (06) = i i
L 3 ALy ' a0 T \4_: i Réwnomiernie rozmieszczone
v sl L2 35 L
Model silnika _ |0 T
(z wieloobrotowym
Bez hamulca hamulcem
enkoderem absolutnym) magnetycznym
AS64MTo20C7-A (0.7 kW) 140 186.5
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2.3.3 Dla silnikow o kotnierzu 130

6% 4, (h9) | st

M6*22 ;

! 105 o35 (h7)

! R2% 01, (h6) | |
,,> 6 | 1 Réwnomiernie rozmieszczone
pdd] -2 55 N I
Model silnika S (a0, 7o stalym
(z wieloobrotowym
enkoderem absolutnym) Bezhamulca m;ganrgg;ggnmym

AS64MTo21CO0-A (1 kW) 143 185
AS64MTo21C5-A (1.5 kW) 159 201
AS64MTo22C0-A (2 kW) 175 217

2.4 Montaz silnika

e Podczas przenoszenia silnika nie ciaggng¢ za przewody silnika lub wat wyjsciowy.

e Nie uderza¢ w silnik podczas montazu silnika. W przeciwnym razie moze dojs¢ do
uszkodzenia enkodera lub watu.

e Przed uzyciem wytrze¢ olej antykorozyjny z watu silnika.

2.5 Parametry techniczne serwomotoréow

2.5.1 Dla silnikéw (przy zastosowaniu wieloobrotowych enkoderéow
absolutnych)

Bezwiad-
.| Maks. ‘s
Maks. [Znamio- . nos¢é
Moc | Prad przej- . . Masa
: . | prad | nowy | .. Nomi- obrotowa/ Napie-
A Znamio-znamio- ; sciowy Maks. ; bez/ z
Model silnika przej- moment nalne hamulec z| cie
nowa | nowy |, . it moment] RPM hamulcem
(kW) @) scio- | SHy sily RPM trwatym | (V) (kg)
wy (A)| (Nm) (Nm) magnesem
(kg-cm?)
Serie ML o matej bezwladnosci
AS64MTo20C2-A 0.2 15 45 | 0.64 | 1.92 0.198/0.29 1.4/1.6
AS64MTo20C4-A 0.4 2.8 8.4 1.3 3.9 |3000|50000.33/0.42| 202 | 1.8/2.0
AS64MTo20C7-A 0.75 45 |135| 24 7.2 1.28/1.51 3.0/3.5
Seria MM/SM o sredniej bezwtadnosci
AS64MTo21C0-A 1 48 | 144 | 478 | 143 6.4/8.3 | 220 | 5.8/7.5
ASB4MTo21C5-A 15 76 |228| 7.16 | 21.4 (2000|3000 9.3/11.2 7.1/8.8
AS64MTo22C0-A 2 95 |285| 955 | 28.6 12.2/14.1 8.4/10.1

Klasa izolacji |Klasa F (155°C) |
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Stopien ochrony

IP65

Srodowisko
stosowania

Temperatura: -20°C - 40°C (nie zamrozone); RH: ponizej 90% (bez
kondensacji pary wodnej)
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3. Instrukcje dotyczace okablowania

3.1 OKabloWwanie SYSEEMU ...........cooiiiiiiiiii e 28
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Instrukcje dotyczace okablowania

3.1 Okablowanie systemu

Zasilanie

Wytacznik L1122 A3

Do odciecia

obwodu w

przypadku

wystapienia

nadmiaru pragdu w W
Filtr przeciwzaktéceniowy da
Eliminuje szumy kabla zasilajagcego ! D

Stycznik

elektromagnetyczny
Wiacza i wylgcza zasilanie
serwo. Jesli wymagaja tego [=]
warunki, doda¢ ochrone
przeciwprzepigciowa.

Zewnetrzny rezystor
hamowania
regeneracyjnego

Zasilanie hamulca
(DC 24 V, dostarczane
orzez uzvtkownika)

A

e======—> \|Liniat

Komputer

Kabel USB

Komunikacja CAN/RS485

Q.:J —l
Kabel sygnatowy (1/0)

Sygnat enkodera
|/ Urzadzenie

nadrzedne

T=—CTD

7

Kabel dla
urzadzenia
bezpieczeristwa

- Baterie (wymagane dla

Safety device & enkodera bezwzglednego)

Kabel gtéwnego obwodu
silnika

Serwonaped

Przed wigczeniem zasilania wejsciowego napedu nalezy upewni¢ sie, ze specyfikacje
zasilania wejsciowego podane na tabliczce znamionowej sg zgodne z parametrami
sieci.

Stycznik elektromagnetyczny stuzy do wigczania lub wytgczania zasilania obwodu
gtdbwnego serwonapedu. Nie nalezy uzywac tego stycznika do uruchamiania lub
zatrzymywania serwonapedu.

Na rysunku, poniewaz podtgczony jest zewnetrzny rezystor hamowania
regeneracyjnego, nalezy usung¢ kabel tgczgcy B2 i B3. Szczegodty dotyczgce
podigczenia, patrz rozdziat 3.2 "Okablowanie zaciskow obwodu gtéwnego". Rezystor
musi by¢ zainstalowany na niepalnym materiale o dobrej zdolno$ci odprowadzania
ciepta, takim jak metal.
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3.1.1 Wymagania dotyczace wejsSciowego kabla zasilajgcego

Wymiary wejsciowego kabla zasilajgcego muszg by¢ zgodne z lokalnymi przepisami.
o Wejsciowy przewdd zasilajgcy musi by¢ w stanie wytrzymac prad obcigzenia.
¢ Maksymalny margines temperatury znamionowej wejsciowego kabla zasilajgcego nie
moze by¢ nizszy niz 70°C przy pracy ciagtej.
e Przewdd uziemiajgcy PE i przewod fazowy majg takg samg przewodnosc¢ (poniewaz
majg taki sam przekrgj).
¢ Wymagania dotyczagce EMC - patrz IEC/EN 61800-3:2004.

Jako kabel zasilajgcy zalecany jest ekranowany kabel czterozytowy.

Ekranowanv kabel czterozvtowv

Ekran

— Przewodnik

| Ostonka

PE
Izolacia

Jezeli w kablu ekranowanym i przewodzie fazowym zastosowano ten sam rodzaj materiatu, to
w celu prawidtowej ochrony przewodnikdw, kabel ekranowany i przewdd fazowy muszg miec
takg samg powierzchnie przekroju poprzecznego, co pomaga zmniejszy¢ opor uziemienia i
poprawic¢ ciggtos¢ impedancji.

Aby sttumi¢ emisje i przenoszenie fal radiowych, przewodno$¢ kabla ekranowanego musi
wynosi¢ co najmniej 1/10 przewodnoéci przewodu fazowego. Stopien pokrycia warstwy
ekranowanej musi wynosi¢ co najmniej 85%.

3.1.2 Wymagania dotyczace kabli sterujgcych

Wszystkie analogowe kable sterujgce i kable uzywane do wprowadzania czestotliwosci muszg
by¢ kablami ekranowanymi. Analogowe kable sygnatowe wykorzystujg podwdéjnie ekranowane
skretki (przedstawione na rysunku a). Kazdy rodzaj sygnatu zajmuje niezalezng skretke
ekranowang. Rézne typy sygnalu analogowego muszg zajmowacC rézne przewody
uziemiajgce.

b
{,,
\II

Wiele podwdijnie ekranowanych skretek Wiele pojedynczo ekranowanych skretek

W przypadku niskonapieciowych sygnatéw cyfrowych zaleca sie stosowanie dwuwarstwowych
kabli ekranowanych, choé¢ mozna stosowaé pary nieekranowane lub pojedyncze pary
ekranowane (przedstawione na rysunku b). Jednak w przypadku impulsowych sygnatow
wejsciowych mozna stosowac wylgcznie kable ekranowane. Jako kable komunikacyjne mozna
stosowac¢ wytgcznie ekranowane skrecone pary.
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3.1.3 Srednice przewodéw obwodu gtéwnego

Srednice przewodéw obwodu gtéwnego dla modeli w zakresie malych mocy (200 W -

2 kW)
Zalecana srednica Srednica kabla Rozmiar Moment
kabla (mm?) potaczeniowego (mm?) sruby .
Model napedu T o\ 3| | [LICV[L1\L2\L3[(+)B2,B3,[ _ |zacisko- d°"(',r\?r‘:3'"'a
UVW L2C | UVW ) wej
AS64SRV20C2-x 0.75—

ASB64SRV20C4-x | 0.75 |[0.75]0.75| 0.75-4 | 0.75-4 M2.5 0.3-0.6
AS64SRV20C7-x
AS64SRV21C0-x
AS64SRV21C5-x 15 15 075 154 1.5-4 |1.5-4| M25 0.3-0.6
AS64SRV22C0-x
~S  — wersja Standard, ,-E” — wersja EtherCAT

3.1.4 Modele filtrow EMI

Model napedu Model filtra EMI
AS64SRV20C2-x
AS64SRV20C4-x AS20FLI4006

AS64SRV20C7-x
AS64SRV21CO0-x
AS64SRV21C5-x AS20FLI4016
AS64SRV22C0-x
~S —wersja Standard, ,-E” — wersja EtherCAT

Uwaga: Modele filtrow EMI podane w tabeli sg modelami naszej firmy i sg stosowane do
zacisku wejsciowego mocy.
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Instrukcje dotyczace okablowania

3.2 Okablowanie zaciskéw obwodu gtéwnego

3.2.1 Schemat potaczen jednofazowych 220V

MC
5 o a_o o o ( — °
ON OFF ALM
] . [ )
|
— T L1
Wytacznik E"cl: | MC °
— —" L2 | ,
ES -
L1C
L2C
[ )
- NN\--1 +
|
————=—1 B2
[ ]
—— B3
[] Silnik -
Uil .
V
Przycisk
zatrzymania W
awaryj- Yellow/
nego Green @ @) @ .
‘Pochtaniacz RY @
przepiec + DC 24y
Bezpiecznik T- (x10%) .
4? CN1
| O DO+
DC 12-24V__ |+ ALM
(#10%) — R
DO-

Zastosowac ten obwdd zatrzymania
awaryjnego.

Doda¢ pochtaniacz przepiec¢ do kazdego
konca cewki stycznika
elektromagnetycznego.

Napiecie wejsciowe zasilania:
AC220V(+15%)

Podtaczy¢ obwdd gtéwny do zaciskow L1 i
L2.

Nie nalezy usuwac przewodu faczgcego B2 i
B3 (w przypadku napedu o mocy 750 W lub
wiekszej), chyba ze uzywany jest
zewnetrzny rezystor hamowania
odzyskowego.

W przypadku zastosowania zewnetrznego
rezystora hamowania odzyskowego, nalezy
usuna¢ kabel taczacy pomiedzy B2 i B3 i
podtaczy¢ rezystor w sposéb pokazany w
przerywanej ramce.

Podtaczy¢ kable serwonapedu do zaciskow
wyjsciowych napedu U, V, i W zgodnie z
prawidtowa kolejnosci faz. Nieprawidtowa
kolejnosc¢ faz moze spowodowac usterke
napedu.

Nalezy prawidtowo uziemi¢ serwonaped.
W przeciwnym razie moze dojs¢ do
porazenia pradem.

Przygotowac samodzielnie zasilanie 24VDC
dla hamowania elektromagnetycznego i
odizolowac je od zasilania DC12~24V dla
sygnatu sterowania.

Zwrdci¢ uwage na podtfaczenie diody
podtaczenie diody. Odwrécona polaryzacji
moze spowodowac uszkodzenie napedu.
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3.3 Oprzewodowanie kabla zasilajacego silnik

3.3.1 Kabel zasilajacy dla systeméw inkrementalnych z podstawa
40/60/80

2 oo

j —=7 | 128

4 o

. —

Widok w kierunku A

Schemat okablowania
Oznaczenie X1 X2 Kolor zyly gidéwnej
U X1.1 X2.2 Niebieski
\% X1.2 X2.1 Czerwony
W X1.3 X2.3 Brazowy
PE Zacisk uziemienia X2.4 Zolty/Zielony + ekran

3.3.2 Kabel zasilajacy do systemow absolutnych z podstawa 40/60/80

s
¢ O O\ ,
\ L X2

Widok w kierunku A

JHTLL

Schemat okablowania
Oznaczenie X1 X2 Kolor zyly gtéwnej
U X1.1 X2.4 Niebieski
\% X1.2 X2.3 Czerwony
W X1.3 X2.1 Brazowy
PE Zacisk uziemienia X2.2 Zo6tty/Zielony + ekran

3.3.3 Kabel zasilajacy do silnikow z podstawa 110/130
PE @:3% \

3 @0
1 2
1o

~A
~T

A Widok w kierunku A

Schemat okablowania
Oznaczenie X1 X2 Kolor zyly gtéwnej
) X1.1 X2.2 Niebieski
V X1.2 X2.3 Czerwony
W X1.3 X2.4 Brgzowy
PE Zacisk uziemienia X2.1 Zoty/Zielony + ekran
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3.4 Okablowanie dla zacisku sterowania I/O CN1
3.4.1. Wersja Standard

15| 14 | 13 [ 12 ( 11 | 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1

DO2+(DO1+|DO6+| - |DO3+| DI3 |DO5+|DO3-| AD2 [ GND [ DO1-| DI8 | DI7 |COM+
30 | 29 | 28 | 27 [ 26 | 25 | 24 | 23 [ 22 | 21 [ 20 | 19 [ 18 | 17 | 16

DOG6- |DO4+| OZ+ | OZ- | DO5-| AO2 |PULS-PULSHCLR+| AOl1 | AD1 | DO2-| CLR-| DI6 | DI1
44 | 43 | 42 | 41 | 40 | 39 | 38 | 37 | 36 | 35| 34 [ 33 | 32| 31

OA+ | OA- | OB- | OB+ - D4 | OCP | DI2 | OCC | DO4-| DI5 |SIGN-[SIGN+ OCS

Uktad pindw i sygnatow we wtyczce CN1

Uwaga: To jest definicja interfejsu dla modelu standardowego. Szczegdétowe informacje na
temat funkgciji i zastosowan terminalu znajdujg sie w rozdziale 4 , Tryby sterowania".

3.4.1. Wersja EtherCAT

44 | 43 |42 |41 |40 |39 |38 (37| 36 |35 |34 |33 |2 | R

DO2+D01+] - |485- D03+ DI3 = |D03-| AD2 |GND [DO1=]| - DIT [COMH
D4+ OZ+ | O AQ2 AQT | ADY |DO2 oG | on
OA+ | OA- | OB- | OB+ 485+ | D4 L] iz - |DO4-| DIS

Uwaga: To jest definicja interfejsu dla modelu EtherCAT. Szczegoétowe informacje na temat
funkgciji i zastosowanh terminalu znajdujg sie w rozdziale 4 , Tryby sterowania".

3.5 Okablowanie dla zacisku CN2 enkodera
3.5.1 Zacisk CN2

Funkcje CN2
Pin Nazwa Funkcja Uwagi
1 SD+ Dane szeregowe enkodera + .
2 SD- Dane szeregowe enkodera - Do r 6znych
typow
3 - Brak .
4 - Brak enlko_der?w ,
— nalezy stosowac
5 oV _Zasilanie 5V rézne kable.
6 GND Uziemienie zasilania
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Instrukcje dotyczace okablowania

3.5.2 Kabel enkodera inkrementalnego o podstawie 40/60/80

Widok w kierunku A

Y)Y

Widok w kierunku B

Schemat okablowania

Kolor 2yly Struktura
Sygnat X1 X2 or zyt przewodu
] gtéwnego
V+ X1.1 X2.1 Czarny
V- X1.7 X2.7 Czarny/Biaty Skretka
W+ X1.2 X2.2 20ty
W- X1.8 X2.8 Z6ty/Czarny Skretka
A+ X1.3 X2.3 Czerwony
A X1.4 X2.4 Czerwony/Bialy Skretka
U+ X1.6 X2.6 Pomaranczowy
U- X111 X211 Pomaranczowy/ Skretka
Czarny
B- X1.9 X2.9 Niebieski Skretka
B+ X1.10 X2.10 Niebieski/Czarny ¢
Z- X1.13 X2.13 Zielony
Z+ X1.14 X2.14 Zielony/Czarny Skretka
5V X1.5 X2.5 Brazowy
GND X1.12 X2.12 Brazowy/Czarny Skretka
PE Stalowa obudowa | Stalowa Wiéknina
obudowa

3.5.3 Kabel enkodera absolutnego o podstawie 40/60/80

Widok w kierunku A

[eining

N
T

Widok w kierunku B

Schemat okablowania

Kolor 2yly Struktura
Sygnat X1 X2 . . przewodu
gtéwnej :
giéwnego
SD+ X1.1 X2.1 Niebieski Skretka
SD- X1.2 X2.2 Niebieski/Czarny
5V X1.5 X2.3 Czerwony Skretka
GND X1.6 X2.4 Czerwony/Biaty
CLK+ X1.3 X2.5 Czarny Skretka
CLK- X1.4 X2.6 Czarny/Biaty
Ekran Stalowa obudowa Obudowa Widknina
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Instrukcje dotyczace okablowania

3.5.4 Kabel enkodera inkrementalnego o podstawie 110/130

Widok w kierunku A

Widok w kierunku B

Schemat okablowania
Kolor 2yly Struktura
Sygnat X1 X2 or zyt przewodu
gtéwnej o
gtéwnego
V+ X1.1 X2.11 Czarny
V- X1.7 X2.14 Czarny/Bialy Skretka
W+ X1.2 X2.12 20ty
W- X1.8 X2.15 Z6ty/Czarny Skretka
A+ X1.3 X2.7 Czerwony
A X1.4 X2.4 Czerwony/Bialy Skretka
U+ X1.6 X2.10 Pomaranczowy
U- X111 X213 Pomaranczowy/ Skretka
Czarny
B- X1.9 X2.8 Niebieski Skretka
B+ X1.10 X2.5 Niebieski/Czarny ¢
Z- X1.13 X2.9 Zielony
Z+ X1.14 X2.6 Zielony/Czarny Skretka
5V X1.5 X2.2 Brazowy
GND X1.12 X2.3 Brazowy/Czarny Skretka
PE Stalowa obudowa Stalowa Wisknina
obudowa

3.5.5 Kabel enkodera absolutnego o podstawie 110/130

Widok w kierunku A

——

NN
T

il g

L

lB Widok w kierunku B

Schemat okablowania
Sygnat X1 X2 Kol9r zy!y Stru ktu’ra przewodu
giéwnej gtéwnego
SD+ X1.1 X2.2 Niebieski Skretka
SD- X1.2 X2.3 Niebieski/Biaty ¢
5V X1.5 X2.4 Pomarahczowy
GND X1.6 X2.5 Pomargnczowy/ Skretka
Biaty
CLK+ X1.3 X2.6 Zielony
CLK- X1.4 X2.7 Zielony/Bialy Skretka
Ekran Stalowa X2.1 Widknina
obudowa
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3.6 Okablowanie dla zacisku RS485/CAN CN3

Pin8 — j]
Pin1 =

Funkcje CN3

Pin Nazwa Funkcja Uwagi
1 GND CAN Masa zasilania dla uktadu CAN | Ten sam interfejs jest
2 GND_485 Masa zasilania dla uktadu RS485 | przewidziany dla
4 RS485+ Dane RS485 + komunikacji RS485 i
5 RS485- Dane RS485 - CAN. Kazdy sygnat
7 CAN_L Dane CAN - zajmuje dwa piny, co
8 CAN_H Dane CAN + utatwia tgczenie w sie¢
3,6 - Brak wielu urzgdzen.

Uwaga: Jezeli naped korzysta z magistrali EtherCAT, ten port jest standardowym portem
kabla sieciowego, co oznacza, ze pin 1, pin 2, pin 3 i pin 6 odpowiadajg odpowiednio Tx+, Tx-
, Rx+ i Rx-.

3.7 Okablowanie dla ztgcza USB CN4

Funkcje CN4
Pin Nazwa Funkcja Uwagi
2 D- Dane-
3 D+ Dane+ Mozna uzy¢ standardowego kabla do
5 GND Uziemienie konwersji mini USB na USB-A.
1,4 - Brak

3.8 Okablowanie dla zacisku drugiego enkodera CN5

ololofolo
O\ ©00006/0)
OO
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Pin Nazwa Funkcja Uwagi
1 | EXV4/EXB SD+ Sygnat rownolegly enkodera V+/Dane szeregowe
- enkodera+
2 EXW+ Sygnat rownolegly enkodera W+
3 EXA+ Sygnat rownolegty (lub drugi) enkodera A+
4 EXA- Sygnat rownolegty (lub drugi) enkodera A-
5 EX5V Zasilanie +5V
6 EXU+ Sygnat rownolegly enkodera U+ Podtaczony
i i Sygnat réwnolegty enkodera V-/Dane szeregowe L
7 | EXV-/EXB_SD enkodera+t i;) Itm\;im
8 EXW- Sygnat rownolegty enkodera W- Ius owego
9 EXB- Sygnat rownolegty (lub drugi) enkodera B- drugiego
10 EXB+ Sygnat rownolegty (lub drugi) enkodera B+ enkodera
11 EXU- Sygnat rownolegty enkodera U- '
12 EXOV Masa zasilania, pOd’faCéel\TII; do wewnetrznej masy
13 EXZ- Sygnat rownolegly (lub drugi) enkodera Z-
14 EXZ+ Sygnat rownolegty (lub drugi) enkodera Z+
15 VBAT/MT Zewnetrzny sygnat zaslllajac?y z powodu wy’:agzema
ARM/ sygnat nadmiernej temperatury silnika
3.9 Okablowanie dla zacisku STO CN11
J
1 3 5 7
[ [ [ [
[ [ 1 1
2 4 6 8
Funkcje zacisku STO
Pin Nazwa Funkcja Uwagi
1 12V Zasilanie +12V
2 -12V Zasilanie -12V
3 HWBB1+ Sygnat wejsciowy bezpieczenstwa 1+
4 HWBB1- Sygnat wejsciowy bezpieczenstwa 1-
5 HWBB2+ Sygnat wejsciowy bezpieczenstwa 2+
6 HWBB2- Sygnat wejsciowy bezpieczenstwa 2-
7 EDM+ Sygnat wyjsciowy kontroli bezpieczenstwa +
8 EDM- Sygnat wyjsciowy kontroli bezpieczehstwa -
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Serwonaped AC z serii AS64

Zenia

4.1 Standardowy schemat potaczen dla regulacji poto
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Ttumaczenie:

24V power with a built in current limit resistor - Zasilanie 24V z wbudowanym rezystorem ograniczajacym prad
24V power with an external in current limit resistor - Zasilanie 24V z zewnetrznym rezystorem ograniczajagcym prad

Resistor reference — warto$¢ referencyjna rezystora

Note: the max. open collector input is 200 kpps - Uwaga: maks. wejscie otwartego kolektora wynosi 200 kpps

Negative analog torque limit - Ujemna granica momentu obrotowego (analog)
Positive analog torque limit - Dodatnia granica momentu obrotowego (analog)

... is shielded twisted cable - ...

to skretka ekranowana

--- is user-provided power - --- to moc dostarczona przez uzytkownika

Differential command pulse input (max.) - Wejscie réznicowe impulséw sterujgcych (maks.)

Position control mode - Tryb sterowania potozeniem

Max load capacity for each output terminal - Maksymalne obcigzenie dla kazdego zacisku wyjsciowego

Frequency divider - mechanizm zapobiegajacy utracie fragmentédw danych najwyzszych czestotliwosci przy transmisji do urzadzenia zapisujacego
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4.2 Standardowy schemat potaczen dla regulacji predkosci

obrotowej
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Ttumaczenie:

24V power with a built in current limit resistor - Zasilanie 24V z wbudowanym rezystorem ograniczajacym prad
24V power with an external in current limit resistor - Zasilanie 24V z zewnetrznym rezystorem ograniczajagcym prad
Resistor reference — wartos¢ referencyjna rezystora

Note: the max. open collector input is 200 kpps - Uwaga: maks. wejscie otwartego kolektora wynosi 200 kpps
Negative analog torque limit - Ujemna granica momentu obrotowego (analog)

Positive analog torque limit - Dodatnia granica momentu obrotowego (analog)

... is shielded twisted cable - ... to skretka ekranowana

--- is user-provided power - --- to moc dostarczona przez uzytkownika

Differential command pulse input (max.) - Wejscie réznicowe impulsdw sterujacych (maks.)

Position control mode - Tryb sterowania potozeniem

Max load capacity for each output terminal - Maksymalne obcigzenie dla kazdego zacisku wyjsciowego
Frequency divider - mechanizm zapobiegajacy utracie fragmentéw danych najwyzszych czestotliwosci przy transmisji do urzadzenia zapisujgcego
Speed command input - Wejscie polecenia predkosci
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4.3 Standardowy schemat potgczen dla regulacji momentu
obrotowego
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Ttumaczenie:

24V power with a built in current limit resistor - Zasilanie 24V z wbudowanym rezystorem ograniczajacym prad
24V power with an external in current limit resistor - Zasilanie 24V z zewnetrznym rezystorem ograniczajagcym prad
Resistor reference — wartos¢ referencyjna rezystora

Note: the max. open collector input is 200 kpps - Uwaga: maks. wejscie otwartego kolektora wynosi 200 kpps
Negative analog torque limit - Ujemna granica momentu obrotowego (analog)

Positive analog torque limit - Dodatnia granica momentu obrotowego (analog)

... is shielded twisted cable - ... to skretka ekranowana

--- is user-provided power - --- to moc dostarczona przez uzytkownika

Differential command pulse input (max.) - Wejscie réznicowe impulséw sterujacych (maks.)

Position control mode - Tryb sterowania potozeniem

Max load capacity for each output terminal - Maksymalne obcigzenie dla kazdego zacisku wyjsciowego
Frequency divider - mechanizm zapobiegajacy utracie fragmentéw danych najwyzszych czestotliwosci przy transmisji do urzadzenia zapisujgcego
Speed limit input - wejscie ograniczenia predkosci
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4.4 Opis funkcji dla CN1

4.4.1 Piny zlgcza CN1 - dla wersji Standard ,,-S”

|15 14 (13 )12 111 (10} 9 | 8 [ 7 | 6 ] 5[4 |3 ]2 |1
DO2+|DO1+|DO6+ DO3+| DI3 |DO5+|DO3-| AD2 | GND | DO1-| DI8 | DI7 [com+
| 30 (29 | 28 | 27 | 26 | 25 | 24 | 23 | 22 | 21 | 20 | 19 | 18 | 17 | 16
DO6- [DO4+| 0z+ | 0z- [ DO5-| AO2 [PULS-PULSHCLR+| AO1 | AD1 | DO2- | CLR-| DI6 | DI1
| 44 ) 43 |42 | 41 | 40 | 39 [ 38 ) 37 | 36 35 34 | 33 | 32 | 31 |
OA+ | OA- | oB- | OB+ DI4 | OCP | DI2 | OCC [DO4-| DIS |SIGN-[SIGN+ OCS
Uktad pinow i sygnatéw we wtyczce CN1
4.4.2 Funkcje pinéw CN1 - dla wersji Standard ,,-S”
Pin | Symbol Funkcja Pin | Symbol Funkcja
1 i Brak 23 | PULS+ Impuls polecenia
roznicowego +
2 | com+ | ZaciskwspoinyDI | 24 | PULS- Impuls polecenia
réznicowego -
3 DI7 Wejscie cyfrowe 7 25 AQO2 Wyjscie analogowe 2
4 DI8 Wejscie cyfrowe 8 26 DO5- Wyjscie cyfrowe 5-.
5 DO1- Wyjscie cyfrowe 1-. | 27 oz- WyjScie roznicowe fazy-Z -
6 GND Masa sygnatu 28 Ooz+ Wyj$cie roznicowe fazy-Z +
7 AD2 Wejscie 29 DO4+ Wyjscie cyfrowe 4+
analogowe 2
8 DO3- Wyjscie cyfrowe 3- | 30 DO6- Wyjscie cyfrowe 6-.
9 DO5+ Wyjscie cyfrowe 5+ | 31 ocs Kierunek polecenia otwartego
kolektora
10 DI3 Wejscie cyfrowe 3 | 32 | SIGN+ Kierunek polecenia
réoznicowego +
11 DO3+ Wyjscie cyfrowe 3+ | 33 SIGN- Kler’u_ne'zk polecenia
réznicowego -
12 - Brak 34 DI5 Wejscie cyfrowe 5
13 DO6+ Wyjscie cyfrowe 6+ | 35 DO4- Wyjscie cyfrowe 4-
o Usuwanie impluséw otwartego
14 DO1+ Wyjscie cyfrowe 1+ | 36 OoCcC kolektora
15 DO2+ Wyjscie cyfrowe 2+ | 37 DI2 Wejscie cyfrowe 2
16 DI1 Wejscie cyfrowe 1 | 38 | OCP Impuls polecenia otwartego
kolektora
17 DI6 Wejscie cyfrowe 6 39 DI4 Wejscie cyfrowe 4
18 | CLR. | Usuwanieresziek | ,, - Brak
impulsow-.
19 DO2- Wyjscie cyfrowe 2- | 41 OB+ Wyj$cie roznicowe fazy-B +
20 AD1 Wejscie 42 OB- Wyjscie réznicowe fazy-B -
analogowe 1
21 AO1 Wyjscie 43 OA- Wyjscie réznicowe fazy-A -
analogowe 1
22 CLR+ Usgwame ’resztek 44 OA+ Wyjscie roznicowe fazy-A +
impulsow +
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4.4.3 Piny zlgcza CN1 - dla wersji EtherCAT ,,-E”

15114 |13 12|11 |10] 9 8 T & 5 4 3 2 1
30 |29 |28 |27 |26 |25 |24 |23 |22 |21 |20 |19 |18 |17 |16
44 |43 |42 |41 |40 |39 |38 |37 |36 | 35|34 | 33323
Do+ 001+ 485 1000+ CHY D03 | AD2 | GND [DO1- DIT [CoMe -
DC4+| OZ+ | OZ- ADZ A0 | ADY |DO2- D6 | DN
DA+ | OA- | OB- | OB+ 485+ | D4 = oz DOd-| D15
4.4.4 Funkcje pinéw CN1 — dla wersji EtherCAT ,,-E”
Pin Symbol Funkcja Pin Symbol Funkcja
1 - Zarezerwowane 23 - Zarezerwowane
2 COM+ Zacisk wspolny DI 24 - Zarezerwowane
3 DI7 Wejscie cyfrowe 7 25 AO2 Wyjscie analogowe 2
4 - Zarezerwowane 26 - Zarezerwowane
5 DO1- | Wyjscie cyfrowe 1- | 27 0z- Wyjé‘;fz;‘zn_icowe
6 GND Masa sygnatu 28 OzZ+ Wyjé?{ij:ez)r/(_ﬁzziicowe
7 AD2 Analog input 2 29 DO4+ Wyjscie cyfrowe 4 +
8 DO3- Wyjscie cyfrowe 3 - 30 - Zarezerwowane
9 - Zarezerwowane 31 - Zarezerwowane
10 DI3 Wejscie cyfrowe 3 32 - Zarezerwowane
11 DO3+ Wyjscie cyfrowe 3 + 33 - Zarezerwowane
12 485- RS485- 34 DI5 Wejscie cyfrowe 5
13 - Zarezerwowane 35 DO4- Wyjscie cyfrowe 4 -
14 DO1+ Wyjscie cyfrowe 1 + 36 - Zarezerwowane
15 DO2+ Wyjscie cyfrowe 2 + 37 DI2 Wejscie cyfrowe 2
16 DIl Wejscie cyfrowe 1 38 - Zarezerwowane
17 DI6 Wejscie cyfrowe 6 39 Dl4 Wejscie cyfrowe 4
18 - Zarezerwowane 40 485+ RS485+
19 DO2- | Wyjscie cyfrowe 2- | 41 OB+ Wyjé?;;‘?é”ico""e
20 AD1 Wejscie alnalogowe 42 OB- Wyjsc;fz;?én_lcowe
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Pin Symbol Funkcja Pin Symbol Funkcja
21 AO1L Wyjscie analogowe 43 OA- Wyjscie réznicowe
fazy-A -
22 - Zarezerwowane 44 OA+ Wyjs?le rozhicowe
azy-A +
4.4.5 Sygnaty mocy
Symbol Pin Nazwa Funkcja
S Masa dla analogowych sygnatow wejsciowych i
Uziemienie o . : S
GND 6 wyjsciowych oraz sygnatéw podziatu czestotliwosci
sygnatu AJB/Z
® Jezeli DI jest aktywny w stanie niskim (0V),
COM+ taczy sie z dodatnia polaryzacjg
COM+ 5 Zacisk wspolny zewnetrznego zasilania 12V-24V.

DI ® Jezeli DI jest aktywny w stanie wysokim (12V-
24V), COM+ tgczy sie z masg odniesienia
zewnetrznego zasilania 12V-24V.

Uziemienie . .
FG | Obudowa obudowy Obudowa zaciskéw CN1 tgczy sie z obudowg napedu.

4.4.6 Domyslne ustawienia cyfrowe w réznych trybach pracy

. Tryb pozyciji Tryb predkosci
Sym.| Pin | Nazwa . 3 - ;
Domyslnie | Symbol Funkcja Domyslnie| Symbol Funkcja
Wejscie . ;
Wigczenie Wigczenie
DIL | 16 |cyfrowe| 0x003 SON i 0x003 | SON aczen!
1 serwonapedu serwonapedu
Wejscie
J Zacisk predkosci Zacisk predkosci
DI2 37 |cyfrowe 0x00D ZRS . 0x00D ZRS .
5 zerowej zerowej
Wejscie
DI3 10 |cyfrowe 0x004 CLA |Kasowanie alarméw| 0x004 CLA |Kasowanie alarméw
3
Wejscie Zatrzymanie Zatrzymanie
DI4 | 39 |cyfrowe| 0x016 EMG ym 0x016 | EMG ym
4 awaryjne awaryjne
Wejscie Wybor licznika 1 dla Wewvr:’yt?;;e .
DI5 34 |cyfrowe 0x019 SC1 przektadni 0x00A SPD1 .e g -
. . polecenia predkosci
5 elektronicznej 1
Wejscie Wybor licznika 2 dla Wewvr:’yt?;;e .
DI6 17 |cyfrowe 0x01A SC2 przektadni 0x00B SPD2 .e g -
. . polecenia predkosci
6 elektronicznej 5
Wejscie Wytgczenie napedu Wytaczenie napedu
DI7 | 3 |cyfrowe| 0x001 potT |V PeAUl oxo01 | poT |V Pe
7 do przodu do przodu
Wejscie Wytgczenie Wytaczenie
DI8 4 |cyfrowe 0x002 NOT kierunku 0x002 NOT kierunku
8 wstecznego wstecznego
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. Tryb pozycji Tryb predkosci
Sym.| Pin | Nazwa . : N .
Domyslnie | Symbol Funkcja Domyslnie| Symbol Funkcja
Wyjscie . . . .
DOL | 14/5 |cyfrowe|  0x001 RDy | Vvisciegotowosci | o g, | ppy | WyiScie gotowosci
1 serwonapedu serwonapedu
Wyjscie o o
Wyjscie Wyijscie
DO2 | 15/19 |cyfrowe|  0x003 ALM yiseie W 0x003 | ALM yisele W
2 przypadku btedu przypadku btedu
Wyjscie
DO3 | 11/8 |cyfrowe 0x007 PLR Realizacja pozycji 0x009 COIN Statos¢ predkosci
3
Wyjscie Wyjscie predkosci Wyjscie predkosci
DO4 | 29/35 | cyfrowe|  0x00D zso | 'Yiscepred 0x00D | ZSO yseie prec
4 zerowej zerowej
o Sygnat zwolnienia Sygnat zwolnienia
Wyjscie hamulca hamulca
DO5 | 9/26 |cyfrowe 0x005 BRK 0x005 BRK
5 elektromagnety- elektromagnety-
cznego cznego
Wyjscie . . . .
Ograniczenie Ograniczenie
DO6 | 13/30 | cyfrowe|  Ox00E LM g ) OX00E | LM g ;
5 momentu Sity momentu Sity
: Tryb momentu sity
Symbol| Pin Nazwa . -
Domyslnie Symbol Funkcja
DI1 16 |Wejscie cyfrowe 1 0x003 SON Wiaczenie serwo
Di2 37 |Wejscie cyfrowe 2 0x00D ZRS Zacisk predkosci zerowej
DI3 10 |Wejscie cyfrowe 3 0x004 CLA Kasowanie alarmow
Di4 39 |Wejscie cyfrowe 4 0x016 EMG Zatrzymanie awaryjne
DI5 34 |Wejscie cyfrowe 5 0x00A SPD1 Wybor polecenia predkosci wewnetrznej 1
DI6 17 |Wejscie cyfrowe 6 0x00B SPD2 Wybér polecenia predkosci wewnetrznej 2
DI7 3 |Wejscie cyfrowe 7 0x001 POT Wytgczenie napedu do przodu
DI8 4 |Wejscie cyfrowe 8 0x002 NOT Wylgczenie kierunku wstecznego
DO1 | 14/5 |Wyjscie cyfrowe 1 0x001 RDY Wyjscie gotowosci serwonapedu
DO2 | 15/19 |Wyjscie cyfrowe 2 0x003 ALM Wyjscie w przypadku btedu
DO3 | 11/8 |Wyjscie cyfrowe 3 0x010 TRCH Osiggniecie momentu Sity
DO4 | 29/35 |Wyjscie cyfrowe 4 0x00D ZS0 Wyjscie predkosci zerowe;j
. Sygnat zwolnienia hamulca elektromagnety-
DO5 | 9/26 |Wyjscie cyfrowe 5 0x005 BRK y9 gnety
cznego
DO6 | 13/30 |Wyjscie cyfrowe 6 0X00E LM Ograniczenie momentu Sity
4.4.6.1 Funkcje wejs¢ cyfrowych
: Obowigzujac
Sygnat Symbol Funkcja azujacy
tryb
Wytgczenie ruchu do przodu POT 0x01 P S T
Wyltgczenie kierunku
ya NOT 0x02 P|ls|T
wstecznego

Sygnat wytgczenia napedu w kierunku do przodu lub do tytu. Szczegétowe dziatanie
zwigzane jest z ustawieniem parametru P3.40 [Wytgcznik krancowy przesuwu].
Jezeli parametr P3.40 ma wartosc O:
e Gdy dane wejsciowe blokady napedu w przéd sg wiasciwe, silnik zatrzymuje sie w
aktualnej pozycji i przyjmuje tylko dane polecenia przesuwu w tyt.
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Sygnat

Symbol

Funkcja

Obowigzujacy
tryb

e (Gdy dane wejsciowe blokady kierunku wstecznego sg wiasciwe, silnik zatrzymuje sie

w aktualnej pozycji i akceptuje tylko dane polecenia przesuwu w przod.
Jesli parametr P3.40 ustawiony jest na 1, funkcja ta jest nieaktywna.
Jesli parametr P3.40 ustawiony jest na 2, gdy dane wejsciowe blokady napedu w przéd lub
w tyt sg wiasciwe, naped zgtasza alarm.

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:)q/f)uncy
Wigczenie serwomechanizmu SON 0x03 P|lS | T

Sygnat kontrolny, czy wigczy¢ serwonaped.
Jesli jest prawidtowy, naped wigcza silnik. Jezeli jest nieprawidtowy, naped wytgcza silnik.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/f)umcy
Kasowanie alarméw CLA 0x04 P|S|T

Sygnat sterujgcy, czy skasowac alarm po zgtoszeniu alarmu przez naped.
Moze nie by¢ uzywany do kasowania niektorych alarméw. Szczegdty w rozdziale 10.4 ,Kody
btedéw".

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?;umcy
Przetgczanie trybow sterowania MCH 0x05 P|S|T

Jezeli parametr P0.03 [Tryb sterowania] ustawiony jest na 3, 4 lub 5, sygnat okres$la
przetgczanie trybu sterowania, a sterowanie przetgczaniem jest prawidiowe w stanie
aktywacji.

Jezeli tryb sterowania ustawiony jest na 0, 1, 2, 6 lub 7, to jest on nieaktywny.

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:a;zuncy
Przetgczanie wzmocnienia PLC 0x06 P|S|T

Sygnat sterowania przetgczaniem miedzy pierwszym i drugim wzmochieniem.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/;umcy
Kasowanie impulsow
resztkowych RPC 0x07 P

Sygnat sterujgcy kasowania impulséw resztkowych. Szczegoétowe dziatanie zwigzane jest z
ustawieniem P3.45 [Tryb kasowania impulsoéw resztkowych].

Jezeli P3.45 ustawiony jest na 0, co oznacza kasowanie na poziomie elektrycznym, to przy
waznosci tego wejscia cyfrowego impulsy resztkowe sg zawsze 0.

Jesli P3.45 jest ustawiony na 1, co oznacza kasowanie na poziomie narastania, to impulsy
resztkowe sg kasowane tylko raz, gdy wejscie cyfrowe zmieni sie z0 na 1.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/f)umcy
Blokowanie impulséw
sterujgcych PLL 0x08 P

Sygnat kontroli, czy wstrzymac¢ odbiér impulséw sterujgcych. Szczegoétowe dziatanie
zwigzane jest z ustawieniem P3.44 [Wylaczenie blokady impulséw polecen].

Jezeli parametr P3.44 posiada wartos¢ 0, funkcja ta jest skuteczna. Gdy dane wejscia
cyfrowego sa prawidtowe, naped wstrzymuje odbidr impulséw sterujgcych.
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| Jesli parametr P3.44 posiada warto$¢ 0, funkcja jest nieaktywna. |

Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/f)chy
Granice przetgczania momentu
sity TLC 0x09 P S

Sygnat sterowania przetgczaniem pomiedzy pierwszym ograniczeniem momentu sity a
drugim ograniczeniem momentu sity.

Ustawienia i sposoby przetgczania réznych granic momentu sity, patrz parametr P0.09 [Tryb
granicy momentu sity].

Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3zujqcy
Polecenie predkosci
wewnetrznej 1 SPD1 Ox0A S T
Polecenie predkosci
wewnetrznej 2 SPD2 0x0B S T
Polecenie predkosci
wewnetrznej 3 SPD3 0x0C S

Sygnaty wyboru polecen predkosci wewnetrznej 1 do 8 lub z ograniczen predkoSci
wewnetrznej 1 do 4.

. Ustawienie Powiazany parametr i
Tryb kontroli P0.40 SPD3 SPD2 SPD1 T
P0.46, wewnetrzna
0 0 0 predkosé 1
P0.47, wewnetrzna
0 0 1 predkosé 2
P0.48, wewnetrzna
0 1 0 predkosé 3
P0.49, wewnetrzna
Tryb predkosci 0 ° § § predkosc 4
ybpre 1 0 0 P0.50, wewnetrzna
predkos¢ 5
P0.51, wewnetrzna
1 0 1 predkosé 6
P0.52, wewnetrzna
1 1 0 predkosc 7
P0.53, wewnetrzna
1 1 1 predkosc¢ 8
P0.46, ograniczenie
0 0 0 predkosci 1
P0.47, ograniczenie
, 0 0 1 predkosci 2
Tryb momentu sity 0 - -
0 1 0 P0.48, ograniczenie
predkosci 3
P0.49, ograniczenie
0 1 1 predkosci 4
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Sygnat Symbol Funkcja Obovz:)q;u;qcy
Zacisk predko$ci zerowe; ZRS 0x0D | S| T

Sygnat sterowania zaciskiem predkosci zerowej. Szczegotowe dziatanie jest zwigzane z
ustawieniem P0.58 [Tryb zacisku predkosci zerowej]. Szczegdtowe informacje znajdujg sie
w opisie dla parametru P0.58.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/f)umcy
Znak polecenia predkosci S-SIGN OxOE | S |

Sygnat wyboru znaku dla wejscia polecenia predkosci w trybie predkosci.
Jesli parametr P0.41 [Ustawienie kierunku polecenia predkos$ci] posiada warto$¢ 1, to wejscie
cyfrowe jest wigczone. Jezeli parametr P0.41 posiada warto$¢ 0, wejscie jest wytgczone.

Obowiazujacy

Sygnat Symbol Funkcja tryb

Znak polecenia momentu sity T-SIGN OxOF | | T

Sygnat wyboru znaku dla wejscia polecenia momentu sity w trybie sterowania momentem
sity.

Jesli parametr P0.61 [Ustawienie kierunku polecenia momentu sity] jest ustawiony na 1, to
wejscie cyfrowe jest witgczone, jesli P0.61 jest ustawiony na 0, to wejscie nie jest wigczone.

Syg nat Sym bol Fun ij a Obov;:’:?lzujacy
Zewnetrzne polecenie pozyciji 1 POS1 0x10 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 2 POS2 Ox11 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 3 POS3 0x12 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 4 POS4 0x13 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 5 POS5 0x20 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 6 POS6 0x21 P
Zewnetrzne polecenie pozycji 7 POS7 0x22 P

Sygnaly te stuzg do wyboru polecen pozycyjnych 0-127 w trybie regulacji punkt-punkt (PTP), z takg
samg funkcjg jak P5.20 [Sygnat wyzwalajgcy PTP] w trybie regulacji magistrali. Sg one prawidiowe
tylko wtedy, gdy P0.20 [Zrédio polecenia pozyciji] jest ustawiony na 2.

Kombinacja 7 wejs¢ cyfrowych stuzy do wyboru réznych pozycji PTP PtP0.00-PtP2.55 i
odpowiadajgcych im predkosci docelowych, czasu ACC/DEC i czasu opdznienia P5.21-P5.68.

b | bos7 | Poss | POSS | Pos4 | Pos3 | Pos2 | posi | Powiazany parametr i
kontroli ustawienie
0 0 0 0 0 0 0 PtP0.01[Pozycja
segmentu 00]
0 0 0 0 0 0 1 PtP0.03[Pozycja
segmentu 01]
0 0 0 0 0 1 0 PtP0.05[Pozycja
segmentu 02]
. PtP0.07[Pozycja
Pozycja 0 0 0 0 0 1 1 segmentu 03]
0 0 0 0 1 0 0 PtP0.09[Pozycja
segmentu 04]
0 0 0 0 1 0 1 PtP0.11[Pozycja
segmentu 05]
0 0 0 0 1 1 0 PtP0.13[Pozycja
segmentu 06]
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0 0 0 0 1 1 1 PtP0.15[Pozycja
segmentu 07]

0 0 0 1 0 0 0 PtP0.17[Pozycja
segmentu 08]

0 0 0 1 0 0 1 PtP0.19[Pozycja
segmentu 09]

0 0 0 1 0 1 0 PtP0.21[Pozycja
segmentu 10]

0 0 0 1 0 1 1 PtP0.23[Pozycja
segmentu 11]

0 0 0 1 1 0 0 PtP0.25[Pozycja
segmentu 12]

X X X X X X X XXX

PtP2.53[Pozycja
! ! ! ! ! 0 segmentu 126]

PtP2.53[Pozycja
1 1 ! ! ! 1 1 segmentu 127]

. Obowiazujac
Sygnat Symbol Funkcja tr?/b jacy
Btad zewnetrzny EXT 0x14 P|lsS|T

Sygnat zgtoszenia alarmu o btedzie zewnetrznym.
Jezeli dane wejscia cyfrowego sg prawidtowe, naped zgtasza alarm Er10-3 i zatrzymuje sie.

Sygnat Symbol Funkcja ObOV::?/EUchy
Przetgczanie wspo’;p;ynmkow le ox15 p s T
bezwitadnosci

Sygnat sterowania przetgczaniem pomiedzy pierwszym przetozeniem bezwtadnos$ci a drugim
przetozeniem bezwtadnosci.

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, oprogramowanie wewnetrzne wykorzystuje P1.02.
Jesli sg nieprawidtowe, oprogramowanie wewnetrzne wykorzystuje P1.01.

Sygnat Symbol Funkcja ObOV::?/EUchy
Zatrzymanie awaryjne EMG 0x16 P|lsS|T

Sygnat sterowania zatrzymaniem awaryjnym.
Jesli P3.41 [Wytaczenie zatrzymania awaryjnego] jest ustawiony na 0 i dane wejsciowe sg
prawidtowe, to naped zatrzymuje sie i zgtasza alarm Er10-4.

Sygnat Symbol Funkcja Obovz:?/zwqcy
Wejscie przetgcznika pozycji HOME Ox17 p
referencyjnej

Sygnat wejsciowy przetgcznika Home (punkt referencyjny).

Gdy naped wykonuje czynnosc¢ przesuniecie do punktu referencyjnego w jakims trybie punktu
referencyjnego, to je$li dane wejSciowe sg prawidtowe, system konczy czynnosc
przesuniecia do punktu referencyjnego. Szczegdty patrz opis dla P5.10 [Tryb homingul].
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Sygnat Symbol Funkcja ObOV::?/EUJQCY
Wyzwalanie przesur_liecia do HTRG 0x18 P
punktu referencyjnego

Sygnat sterowania wyzwalaniem przesuniecia do punktu referencyjnego, ktére jest
prowadzone przez naped.

To wejscie cyfrowe nie ma zwigzku ze sterowaniem magistralg. P5.15 [Polecenie wyzwolenia
przesuniecia do punktu referencyjnego] ma takg sama funkcje.

Sygnat symbol Funkcja °b°“t':3;ujqcy
Wybor licznika 1_d|a p_rzek’fadnl sc1 0x19 P
elektronicznej
Wybor licznika 2_d|a p_rzek’fadnl sc2 OX1A P
elektronicznej

Ta grupa sygnatow stuzy do przetgczania pomiedzy maksymalnie czterema przetozeniami
przektadni elektroniczne;j.

Przed uzyciem tej grupy funkcji nalezy ustawi¢ P0.22 [Rozdzielczos$¢ impulséw na silnik] na
0, a nastepnie ustawi¢ liczniki (P0.25-P0.29).

Wskazowka: Jezeli przektadnia elektroniczna jest przetgczana poprzez wejscie cyfrowe,
P4.10 [Typ komputera zewnetrznego] musi mie¢ wartos¢ 0.

Przetozenie przektadni
SC1 SC2 elektronicznej
Licznik | Mianownik
0 0 P0.25 P0.26
1 0 P0.27 P0.26
0 1 P0.28 P0.26
1 1 P0.29 P0.26
Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3Eu1qcy
Wyzwalanie sterowania PTP TRIG 0x1B P | |

W trybie sterowania PTP, urzgdzenie wspétpracuje z poleceniami pozycji 1-4, aby wyzwolié¢
przetgczenie pozycji docelowej.

Podczas uzytkowania pozycja docelowa jest wybierana za pomocg wewnetrznych polecen
pozycyjnych 1-4, a nastepnie wzrost sygnatu tego wejscia cyfrowego wyzwala przetgczenie.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?;wqcy
Wejscie przg’raczgnia kontroli VS-SEL ox1C P
wibracji

Sygnat sterowania przetgczaniem miedzy pierwszg czestotliwoscig regulaciji drgan a drugag
czestotliwosécig regulacji drgan.

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, oprogramowanie wewnetrzne wykorzystuje P1.38
[Czestotliwos¢ kontroli drgan 2] i zwigzane z nim parametry. Jezeli dane sg nieprawidtowe,
oprogramowanie wewnetrzne wykorzystuje P1.36 [Czestotliwo$¢ sterowania wibracjami 1] i
zwigzane z nim parametry.
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Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/zu;qcy
Szybkie zatrzymanie Q-STOP 0x1D P|lsS|T

Sygnat sterowanego zewnetrznie szybkiego zatrzymania.

Jesli dane wejsciowe sg prawidtowe, silnik sterujgcy napedu zwalnia z aktualnej predkosci
obrotowej do 0 zgodnie z regularng krzywg ustawiong przez P0.69 [Czas DEC dla szybkiego
zatrzymania]. Jezeli dane wejsciowe zmienig sie na nieprawidtowe, silnik powraca do stanu
przed szybkim zatrzymaniem.

Obowigzujacy

Sygnat Symbol Funkcja i

Zatrzymanie sterowania PTP PTP-ST Ox1E P | |

Sygnat kontrolny, czy zatrzymac prace PTP w trybie PTP, wigczony przy wzroscie sygnatu.
W trybie sterowania magistralg, jezeli P5.20 [Sygnat wyzwalajgcy PTP] ustawiony jest na
2048, mozna uzyskac te sama funkcje.

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:?/f)uncy
Kasowanie pozycji PCLR Ox1F =
bezwzglednej

Sygnat kasowania wieloobrotowego enkodera absolutnego.

Jezeli dane wejsciowe sg prawidiowe, dane wieloobrotowe sg kasowane, podczas gdy dane
jednoobrotowe pozostajg niezmienione, ale pozycja bezwzgledna w sprzezeniu zwrotnym
jest kasowana.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/;umcy
Ruch JOG do przodu FJOG 0x23 P | |
Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, silnik wykonuje ruch JOG do przodu.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/;umcy
Ruch JOG do tytu RJOG 0x24 P | |
Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, silnik wykonuje ruch JOG do tytu.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/;umcy
Przetgczanie wysokiej/niskiej
predkosci dla ruchu JOG Joce 0x25 P

Sygnat przetgczenia miedzy wysokg predkoscig obrotowg a niskg predkoscig obrotowa.
Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, naped pracuje z duzg predkoscia.

Obowigzujacy

Sygnat Symbol Funkcja tryb

Wiaczenie ruchu JOG terminalu DJOG 0x2C P | |

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, ruch JOG terminala jest aktywny.
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Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/zu;qcy
Wejscie _anul__owanla_ GIN 0x2D p
synchronizacji bramki

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, synchronizacja bramek jest anulowana.

Sygnat Symbol Funkcja Obovz:)q;u;qcy
Czujnik wyrownania GSM Ox2E P
synchronizacji bramki gtéwnej
Sygnat uzywany przez czujnik wyréwnania synchronizacji bramki gtéwnej.
Sygnat Symbol Funkcja Obovﬁ%ujqcy
Czujnik wyrownania GSS Ox2F P
synchronizacji bramki Slave

Sygnat jest wykorzystywany przez czujnik wyrdwnania synchronizacji bramki podrzedne.

Sygnat Symbol Funkcja Obom::%Uchy
Dynamlczne’sprzezenle DBS 0x30 p S T
zwrotne przekaznika hamulca

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, przekaznik hamulca dynamicznego jest zamkniety.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/;umcy
Automatygzne/rgczne DAT 0x31 p
przetgczanie wiezyczek

Jesli dane wej$ciowe sg prawidtowe, gtowica obrotowa pracuje w trybie recznym.

Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3Eu1qcy
Ruch JOG do przodu wiezyczki DFJ 0x32 P | |
Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, wiezyczka przesuwa sie do przodu.

Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3f)u1qcy

Ruch JOG do tytu wiezyczki DRJ 0x33 P | |

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, gtowica obrotowa obraca sie do tytu.

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:a;zu;acy

Kontrola biegunéw PDET Ox34 p
magnetycznych

Jezeli dane wejsciowe sg prawidtowe, sprawdzany jest biegun magnetyczny.
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4.4.6.2 Funkcje wyjs¢ cyfrowych

Sygnat Symbol Funkcja Obovz:)q;u;qcy
Wyjscie gotovyosm RDY 0x01. p S T
serwomechanizmu

Ten sygnat wskazuje, ze naped jest gotowy.
Jesli jest prawidtowy, naped jest gotowy do wigczenia silnika. Jesli jest nieprawidtowy, naped
nie odpowiada na polecenie zezwolenia dla serwonapedu.

Sygnat Symbol Funkcja Obom;:)q/zumcy
Wyjscie robocze RUN 0x02 Pl s |T
serwomechanizmu
Ten sygnat wskazuje, ze naped jest wigczony.
Jezeli jest prawidtowy, silnik jest wtgczony.
Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3Eu1qcy
Wyjscie usterki ALM 0x03 Pls [T
Ten sygnat wskazuje, ze naped zgtasza alarm o btedzie.
Jezeli jest prawidtowy, naped napotyka biad.
Sygnat Symbol Funkcja Obov¥:3Eu1qcy
Zwolnienie hamulca BRK OX05 p s T
elektromagnetycznego

Sygnat ten informuje o zwolnieniu hamulca elektromagnetycznego.
Jezeli jest prawidtowy, hamulec jest zwalniany i odbierane jest polecenie sterowania
silnikiem. Jezeli jest nie prawidtowy, hamulec jest odtgczany.

Sygnat

Symbol

Funkcja

Obowigzujacy
tryb

Istnienie polecenia pozyciji

PCMD

0x06

Pl |

sterowania silnikiem.

Sygnat ten informuje, czy istnieje polecenie pozyciji.
Jezeli jest prawidtowy, to istnieje niezerowe polecenie pozycji, ktére powoduje wykonanie

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:a;zu;acy
Zakonczenie pozycjonowania PLR 0x07 P | |
Sygnat ten informuje, ze pozycjonowanie zostato zakohczone.
Jezeli jest prawidtowy, pozycjonowanie jest zakonczone.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?:)umcy
Stan przetgczenia trybu sterowania MCHS 0x08 P | S | T

Ten sygnat wskazuje na przetgczanie pomiedzy roznymi trybami sterowania.

Jezeli dane s3g prawidiowe, tryb sterowania 1 jest przetgczany na tryb sterowania 2. To
wyjscie funkcyjne staje sie wylgczone, gdy tryb sterowania 2 jest przetgczany na tryb
sterowania 1.
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Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/;umcy
Stato$¢ predkosci COIN 0x09 P|lsSs|T

Sygnat ten wyprowadza stato$¢ predkosci obrotowe;.
Jesli jest prawidtowy, réznica predkosci pomiedzy aktualnym sprzezeniem zwrotnym
predkosci obrotowej a poleceniem predkosci obrotowej miesci sie w ustawieniu P3.53
[Zakres zgodnosci predkosci obrotowej].

Sygnat Symbol Funkcja Obovr:)q/f)uncy
Osiaganie predkosci SR 0x0A P|lsS|T

Jest to sygnat stanu, ktory sygnalizuje, ze predkos¢ zostata osiggnieta.
Jezeli jest prawidtowy, aktualna predko$¢ zwrotna osigga ustawienie P3.54 [Zakres osiggania

predkosci].

Sygnat

Symbol

Funkcja

Obowigzujacy
tryb

Ograniczenie predkosci

SL

0x0B

[T

Sygnat ten wskazuje, ze predkos¢ jest ograniczona.
Jezeli jest prawidtowy, to w trybie momentu sity aktualna wartos¢ wyjsciowa momentu sity
nie odpowiada poleceniu momentu sity, ale sprzezenie zwrotne predkosci obrotowej osigga
ustawienie ograniczenia predkosci obrotowe;j.

Sygnat Symbol Funkcja 0bov¥:3Eu1qcy
Istnienie polecenia predkosci SCMD 0x0C P|lS|T

Ten sygnat informuje, czy istnieje polecenie predkosci.
Jezeli jest prawidtowy, to istnieje niezerowe polecenie predkosci obrotowej, ktére wykonuje

sterowanie silnikiem.

Sygnat Symbol Funkcja Obov¥:3Eu1qcy
Wyijécie zerowej predkosci ZSO 0x0D PlsSs|T
Ten sygnat informuje, czy aktualny sygant zwrotny predkosci jest zerowy.
Sygnat Symbol Funkcja Obovr:a;zu;acy
Ograniczenie momentu sity LM 0xO0E P|lS|T

Sygnat ten informuje o ograniczeniu momentu sity.
Jezeli jest prawidtowy, aktualny moment sity osigga maksymalng granice momentu sity.

Sygnat Symbol Funkcja Obov::?:)umcy
Zakonczenie przesunigcia do HEND OXOF P
punktu referencyjnego

Ten sygnat wskazuje, ze przesuniecie do punktu referencyjnego zostato zakonczone.
Jezeli jest prawidlowy, operacja homingu (kalibracji) prowadzona przez naped jest

zakonczona.
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Sygnat

Symbol

Funkcja

Obowigzujacy
tryb

Osigganie momentu sity

TRCH

0x10

1T

Sygnat ten informuje o osiggnieciu momentu sity.

Jezeli jest on prawidtowy, réznica pomiedzy aktualng wartoscig wyjsciowg momentu sity a
poleceniem momentu sity miesci sie¢ w ustawieniu P3.59 [Zakres osiggania momentu sity].
Detekcja moze by¢ opdzniona 0 5%.

Sygnat Symbol Funkcja Obovz:%ujqcy
Osiagniecie PTP PTPF 0x16 P | |
Sygnat ten wskazuje na osiggniecie PTP.
Sygnat Symbol Funkcja Obovz:‘%ujacy
Wyjscie PTP 1 PTPO1 0x17 P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 1.
Sygnat Symbol Funkcja Obovz:‘%ujacy
Wyjscie PTP 2 PTPO2 0x18 P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 2.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?:)umcy
Wyijscie PTP 3 PTPO3 0x19 P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 3.
Sygnat Symbol Funkcja ObOV::?/EUchy
Wyijscie PTP 4 PTPO4 Ox1A P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 4.
Sygnat Symbol Funkcja ObOV::?/EUchy
Wyijscie PTP 5 PTPO5 0x1B P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 5.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?:)umcy
Wyijscie PTP 6 PTPO6 0x1C P | |
Jest to sygnat wyjscia PTP 6.
Sygnat Symbol Funkcja Obov::?/f)umcy
Wyijscie PTP 7 PTPO7 0x1D P | |

Jest to sygnat wyjscia PTP 7.
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Sygnat Symbol Funkcja Obov::)q/f)umcy
Wyjscie _anul_pwanla_ GSC OX1E p
synchronizacji bramki
Jest to sygnat wyj$ciowy anulowania synchronizacji bramki.
Sygnat Symbol Funkcja Obovr:)q/f)uncy
Sterowanie przek_aznlklem DBRC OX1E p S T
hamulca dynamicznego

Jest to sygnat wyj$ciowy sterowania przekaznikiem hamulca dynamicznego.

4.4.7 Sygnaly i funkcje wejs¢ impulsowych

Symbol Sygnat Funkcja
OCP e
PULSY WeJSC|e_|mpuIsoyve
PULS- polecenia pozycji 1 | ®W trybie regulacji potozenia, zaciski dziatajg
oCS jak_o zaciski wejsciowe pole_cenia _po_zycji.
SIGN+ Wejéme.lmpulsoyve ®\V innych trybach sterowania zaciski sg
SIGN- polecenia pozycji 2 | wytaczone. S ’
—— ®Maksymalna czestotliwos¢ impulsow
Ot Wejscie c_io wejsciowych wynosi 4 MHz w trybie réznicowym
CLR+ kasowania i 200 kHz w trybie otwartego kolektora.
CLR- impulséw
resztkowych

4.4.8 Sygnaly i funkcje wejsé analogowych

Symbol Sygnat Domyslnie| Wejscie Funkcja
ADL Wejscie O0x03 Polecenie | ® AD1 i AD2 majg doktadnos¢ do 16 bitow
analogowe 1 predkosci dla modeli standardowych (kod modelu
. napedu z dopiskiem "-S" na tabliczce
Wejscie Polecenie znamionowej) i do 12 bitéw dla innych
AD2 0x04 momentu )
analogowe 2 sity modeli.
®Dla zewnetrznych zaciskow wejsé
analogowych impedancja wejsciowa
wynosi 10kQ, a napiecie wejsciowe
miesci sie w zakresie od -10V do +10V.
GND Uziemienie i i Jezeli napiecie jest mniejsze lub wieksze
sygnatu o #11V, moze dojs¢ do uszkodzenia

napedu.
® Zakres, offset i
konfigurowalne.

definicja funkcji sa
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4.4.7 Sygnaty wyjsciowe enkodera i funkcje

Symbol Sygnat Funkcja
OA+ . ® Sygnat enkodera, ktory jest dzielony czestotliwosciowo,
OA- Wyjscie fazy A jest wyprowadzany zgodnie z TIA/EIA-422-B.
OB+ Wyicie fazy B ® \Wyjsciowy impuls fazy-A i impuls fazy-B sg nadal
OB- yiscie tazy ortogonalne. Przy obrocie w przéd faza A przewodzi
OZ+ fazie B 0 90°. Przy obrocie w tyl, faza B prowadzi faze A
L 0 90°.
0zZ- Wyjscie fazy Z ® Czestotliwosé mozna podzieli¢ lub pomnozyé przez
dowolng liczbe catkowitg lub utamek.

4.4.9 Sygnaly i funkcje wyjs¢ analogowych

Symbol Sygnat Funkcja
AOL Wyijscie analogowe
1 Definicja funkcji wyjsciowej, zakres i offset sg
AO2 Wyjscie aznalogowe konfigurowalne.
4.5 Opis okablowania dla CN1
4.5.1 Okablowanie obwodu wejscia cyfrowego
DC12-24V DC12-24V
. l+ 2|com+ +),-  2|coM+ ——
‘ L ‘ I L
\ A A\ A
16|DI1 16|DI1
Drive side Drive side
DC12~24V DC12~24V
- |F 2 |COM+ — - 2|com
4{‘ — PNP ol : L
16(DI1
16/DI1
NPN A7
Drive side Drive side
Active low Active high

Ttumaczenie:

Drive side — strona napedu
Active low/high — niska/wysoka aktywnosé
¢ Moc wejscia cyfrowego jest dostarczana przez uzytkownika.
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e Jak pokazano na

rysunku,

obwod wejscia cyfrowego obstuguje potaczenie

mechanicznego przetgcznika i potgczenie z otwartym kolektorem za pomocg triod NPN
lub PNP, nie pozwalajagc na hybryde tych dwéch typow.

4.5.2 Okablowanie obwodu wejscia impulsowego

Polaczenie réznicowe

Shielded

cabl\e

Twisted

pair

23

PULS+

L

PULS-

A&

SIGN+

SIGN-

€z

CLR+ ——

A
A
A

CLR-

€z

Control module
side

Titumaczenie:

\(m
:
:

Shielded cable — kabel ekranowany

Twisted pair — skretka

Control module side — strona modutu sterowania
Drive side — strona napedu

FG

Drive side

PULS

SIGN

CLR

o Napiecie wejsciowe réznicowego sygnatu impulsowego wynosi 5 V, a maksymalna
czestotliwos$é 4 MHz.
e Ta metoda transmisji sygnatu jest zalecana, poniewaz ma najlepsze wtasciwosci
przeciwzaktéceniowe.
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Potaczenie typu otwarty ko

Modut sterujgcy wykorzystujgcy triody NPN ze wspdlng katoda:

lektor 1

Shielded  Twisted
cahle air
t\ A 38| ocp
PULS
YO B 24| PULS-
B 31 ocs
T SIGN
Y1 B ( ) 33 SIGN-
L 36] occ
| 'll | ) CLR
Y2 L 18| CLR-
4 e
T DC24V  FG
Control module
side Drive side
Ttumaczenie:

Shielded cable — kabel ekran
Twisted pair — skretka

owany

Control module side — strona modutu sterowania

Drive side — strona napedu

Modut sterujacy wykorzystujgcy triody PNP ze wspdling anoda:

_1+
j YO

DC24V
Shielded

catile
~
N

Twisted

air
[\ 38

Tt
[
\

+

o

— SIGN
N ( ) 33 SIGN-
AV

Y2 L 36} OcC
— CLR
L ( ) 18] CLR-

Control module
side

Drive side
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Maksymalna czestotliwo$¢ impulséw wejsciowych wynosi 200 kHz. Jezeli samemu zapewnia
sie zasilanie 24 V, nie jest potrzebny rezystor ograniczajgcy prad. Generalnie w sterownikach

PLC japonhskiego producenta stosuje sie typ NPN, a w sterownikach europejskiego producenta
- typ PNP.

Potaczenie typu otwarty kolektor 2
Modut sterujgcy wykorzystujgcy triody NPN ze wspdlng katoda:

Shielded Twisted

cable\
23| PULS+
A - PULS
Curr_ent Iimit;‘, \‘,‘ ( )
Y0 re%Rfl ‘,‘ 24| PULS-
B 32 SIGN+
{L — _— SIGN
Current I|m|t: i ( )
Y1 ressﬂRi 5 33| SIGN-
| i 22| CLR+
ﬂ — ] CLR
1 Curr_ent Iimltlﬁ ;J ( )
Y2 reasﬁR o CLR-
<l
T ' FG
DC12~24V
Control module
side Drive side

Ttumaczenie:

Shielded cable — kabel ekranowany

Twisted pair — skretka

Control module side — strona modutu sterowania

Drive side — strona napedu

Current limit resistor R - rezystor ograniczajgcy prad R
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Modut sterujacy wykorzystujgcy triody PNP ze wspdling anoda:

Control module
side

Ttumaczenie:

Shielded cable — kabel ekranowany

Twisted pair — skretka

Control module side — strona modutu sterowania
Drive side — strona napedu
Current limit resistor R - rezystor ograniczajgcy prad R

DC12~24V )
—+ Shielded TW|s_ted
T-Current Iirﬁﬁble\ nar
Y0 remR N \ 23| PULS+
] ” \‘ | I
2 A
3 :' '.l 24| PULS-
Currentimit T \V
] — LI
L ( ) 33| SIGN-
Current Timit o |/
v2 re&wR ; i 22| CLR+
T
i ! ( ) 18] CLR-
‘\ ,/ \_/

Drive side

PULS

SIGN

CLR

Maksymalna czestotliwosé impulséw wejsciowych wynosi 200 kHz. Jezeli zasilanie 24 V jest
zapewnione we wilasnym zakresie, rezystory ograniczajgce pragd muszg by¢ podigczone
zewnetrznie. Wybrac¢ rezystory ograniczajgce prad zgodnie z ponizszymi tabelami:

Vpe R Specs
12v 1kQ,1/4W
24V 2kQ,1/3W

Vpe-1.5

e S ~10(mA)

Dla kazdej z metod wymagana jest skretka ekranowana, przy czym zaleca sie, aby dtugos¢
skretki nie przekraczata 3 metréw.
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4.5.3 Okablowanie obwodu wejscia analogowego

A—]0) §-\ D 5l [
| () | sl —
B B ND :

T T T — A
1 Twisted | D
P pair b
b L) C

_ S _TAD2
ln ,'| ln ,'| o 4»
¥ () . | 6/GND @ :

— — o |
Connect the shielded
cable according to ¢ 3 FG

device requirements

Control ) ) .
module side Podtaczyc ekranowany Drive side
kabel zgodnie z
wymaganiami urzgdzenia
Tlumaczenie:

Twisted pair — skretka
Control module side — strona modutu sterowania
Drive side — strona napedu

W dwoch obwodach wejsé analogowych: AD1 ma doktadno$s¢ do 16 bitdéw (opcjonalnie,
dotyczy tylko modeli standardowych), a AD2 ma doktadnos¢ do 12 bitéw (wstepnie
skonfigurowany w modelach standardowych); impedancja wejsciowa wynosi 10kQ, a napiecie
wejsciowe miesci sie w zakresie od -10V do +10V. Jezeli napiecie jest mniejsze lub wigksze o
+11V, moze dojs¢ do uszkodzenia obwodu.

4.5.4 Okablowanie obwodu wyjscia cyfrowego

Sposdb okablowania, w ktérym wykorzystywane jest zasilanie dostarczane przez uzytkownika

. . . . . Podfaczy¢ do rezystora
Drive side Podiaczyc diode Drive side ograniczajacego prad, jezeli
wolnozmlenvnq, ]eZE!I . podfaczonv iest tacznik ootvcznv.
podfaczone jest obcigzenie
indukcyjne.

Max. load capacity of each @ Max load capacity of each
output terminal: 30V, 50mA A output terminal: 30V, 50mA §K

- DO1+]|14 DO1+| 14
v v
DC DC =

12~24V
DO1- | 5 DO1-] 5
(D Connecting to a relay coil (2 Connecting to an optical coupler
(1) Podtgczenie do cewki przekaznika (2) Podtgczenie do tgcznika optycznego

e W sumie jest szes¢ cyfrowych obwoddw wyjsciowych, ktére wykorzystujg strukture
wyjscia typu otwarty kolektor, jak pokazano na rysunku. Mozna je wykorzystaé do
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wysterowania cewki przekaznika lub obcigzenia tgcznika optycznego. MozliwosSci
obcigzania sg pokazane na rysunku.

o Jezeli podtgczone jest obcigzenie indukcyjne, takie jak cewka przekaznika, nalezy
podigczy¢ diode ruchu swobodnego, jak pokazano na rysunku. Jezeli podtgczony jest
tacznik optyczny, nalezy podtaczy¢ rezystor ograniczajagcy prad. W przeciwnym razie
moze dojs¢ do uszkodzenia napedu.

4.5.5 Okablowanie obwodu wyjsciowego z podziatem czestotliwosci
sygnatéw zwrotnych enkodera

Metoda réznicowa:

Shielded  Twisted  Terminal AM26LS32
cable\ pai resistor or equivalent chip
OA+ |44 \i\
’ 'V“ ”\\
% OA- 43 || >< ( P i —
T 7/ R —q
oB+[41 | P
Eé 1 T >< ( — i
Do Lo —
g — e
oz+l28 | L
D% 1 T >< ( — i
L L —
oz Jor || |
[ [
GND| 6 \ :' v GND
¢ T — ¢

/ /
Connect the shielded
Drive side cable according to
device requirements

. Podtaczy¢ ekranowany
Tilumaczenie: kabel zgodnie z

Shielded cable — kabel ekranowany wymaganiami urzadzenia
Twisted pair — skretka

Control module side — strona modutu sterowania

Drive side — strona napedu

Terminal resistor - opornik koncowy

e Fazy A, B i Z enkodera dostarczajg réznicowych sygnatéw wyjsciowych. Zaleca sie
stosowanie uktadu AM26C32 lub rownowaznego i podtgczenie rezystora koncowego o
wartosci okoto 220Q).

e Zaden obwdd wyjéciowy nie jest izolowany.
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4.5.6 Okablowanie obwodu wyjscia analogowego

Servo drive Measuring instrument or
external circuit
Shielded Twisted
%& /air
AO1 | 21 N Y
H ( ) ;’ : All
GND |6 Iy nl :, .l GND
AQ2 | 25 .l : ( ) ". ’, Al2
GND | 6 \‘\ I,l '\‘ I‘| GND
Y 4 Connect the shielded
FG 0—‘ cable according to device
requirements

Tlumaczenie: Podtaczy¢ el.<ranowany
Shielded cabl kabel ek kabel zgodnie z

I'e © C?‘ € — kabel ekranowany wymaganiami urzadzenia
Twisted pair — skretka
Servo drive - serwonaped
Measuring instrument or external circuit - Przyrzad pomiarowy lub obwod zewnetrzny

W sumie sg dwa analogowe obwody wyjsciowe. Zakres napiecia wyjsciowego wynosi -10V-
10V. Maksymalny prad wyjsciowy wynosi 3 mA.

4.5.7 Okablowanie hamulca elektromagnetycznego

Jezeli serwomotor jest uzywany do napedu watu pionowego, hamulec elektromagnetyczny
moze by¢ uzyty do zabezpieczenia przed upadkiem ciezkich przedmiotéw lub do utrzymania

predkoéci opadania przy wytgczonym serwonapedzie. Patrz ponizszy schemat poditgczenia
hamulca elektromagnetycznego.

Uwaga: Uzwojenie hamulca musi korzystaé z

niezaleznego zasilania 24 V i nie moze
wspotdzielic mocy sterujgcej ani mocy cewki
. przekaznika RY.
[ |
RY Emergency-stop
N RY | button Motor
————o©
DC24v Surge
| 3 o BRK+ 19 | power absorber Brake
T special for indi
¥ K_g) 5 %ﬁ brake Fuse (5A) winding
BRK- 426 T winding
DC12 - 24V =

Drive side external power
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e Muszg Panstwo

hamujgce.

zapewnic

4.6 Opis okablowania dla CN5

niezalezne

zasilanie 24
elektromagnetycznego, ktéry nie moze korzysta¢ z mocy sterowania sygnatem.

e Na rysunku, RY oznacza cewke przekaznika. Nalezy zwroci¢ uwage na kierunek diody.
Hamulec elektromagnetyczny stuzy do hamowania, ale nie do wspolnego zatrzymania.

¢ Chociaz hamulec elektromagnetyczny moze zapobiec spadaniu ciezkich przedmiotéw
lub kontrolowania spadku predkosci, nalezy zainstalowaC zewnetrzne urzgdzenie

Okablowanie dla obwodu zaciskowego drugiego enkodera

Wejscie réznicowego impulsu sterujgcego

Note: CD:XID is shielded twisted pair.

i

MM MM

Drugi enkoder

jDCD: EXU+ 6 m
; EXU- |11
I
| EXV- 7
|
)= g
EXW- 8
MEXA+ 3 m
1 EXA- 4
]
ﬁx:o: EXB+ |10 m
: EXB- 9
|
I'DC(I Exz+ |14 w
EXZ- 13

G

E EX5V EX5V
Il__z EX0V EXOV

4.7 Opis okablowania dla CN11

Okablowanie dla obwodu zaciskéw bezpieczenstwa

STO

-
(11 Safety terminal signals T AT SETeTY GURRUY SigHals are
are gctive high active high

q HWBB1H 3 Jioy [N E—
HWBB1-| 4 f—>- *
AWBB2H 5 iy 18] EDM- 1—?}
e S

' 21Safety terminal signals; R .
arg acfive low , \(2)Safety output signals ]
4 F—HwWBB1+ 3 |! tare active Jow o | |

HWBB1-! 4 |i

! HWBB2+ 5 | L i

i HWBBZ2-1 6 |! : ; :*Ki

7] EDM+ J—=—mm

8! EDM-
E 12V EX-12V

~—— CN11 ——~

hamulca
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1. Sygnaly zaciskow bezpieczenstwa sg wysokie
2. Sygnaty zaciskow bezpieczenstwa sg niskie

Funkcja STO osigga wytagczenie pradu silnika poprzez sprzet.

Konkretnie, niezalezne obwody dla sygnatbw wejsciowych w dwoch kanatach s3g
wykorzystywane do uniemozliwienia sygnatu napedowego z modutu mocy, ktory steruje
pradem silnika, a tym samym modut mocy odcina prad silnika.

Jezeli wejsciowe sprzegta optyczne odpowiadajgce HWBB1 i HWBB2 s3g potgczone, system
dziata prawidtowo, a wyjsciowy sygnat bezpieczenstwa EDM jest nie prawidiowy.

Jezeli wejsciowy fgcznik optyczny odpowiadajacy HWBB1 lub odpowiadajgcy HWBB2 jest
odfgczony, naped nie zasila silnika, na panelu LED wyswietlany jest komunikat ,STO_IN", a
sygnat wyjscia bezpieczehstwa EDM jest prawidtowy.

str. 66



Serwonaped AC z serii AS64 Obstuga i eksploatacja

5. Obsltuga i eksploatacja

5.4 UNUCHOMIGNIE...... ..o et e et e e et e e e e e e snreee s 68
5.1.1 Pierwsze WtgCZenie Zasilanial ...........ccuvieiiiiiiiiiiie e 68
5.1.2 Bieg probny w trybie ruChu JOG ...........oooiiiiiie e 69
5.1.3 Praca w trybie regulacji POIOZENIa ...........cceiiiiiiiee e 69
5.1.4 Praca w trybie regulacji ODrotOW ............oooiiiiii e 70
5.1.5 Praca w trybie regulacji momentu obrotOWEgO ..........ccooriiiiiiiiiii i 71
5.1.6 Ustawianie parametréw przed uruchomieniem Serwonapeau ..........ccoccuvveriieeeiniiie e 72
5.1.7 WIGCZENIE SEIWONAPEAU......eeiiiitiieiiiiie ettt e et e e et e e e st e e s s sn e e e e re e e e e e e e snneeeas 73
5.1.8 Zatrzymanie serwonapedu i Zatrzymanie DI€gU............cccuviiiiiiiiiiiiie e 73
5.1.9 SEKWENCJA CZASOWA .....eeiiiiiiie ittt ettt ettt et e e ekt e e b e e e e bt e e e br et e e nnnne e e nnnneeeas 75
5.2 WySWiIetlaCz i OBSIUQGA ...........oooiiiiiiii s 80
5.2, 1 WYSWIBTIACZ ...ttt ettt et e et bt et b e e bt et e ne et 80
5.2.2 Tryb wspOIN€gO MONItOTOWENIA ....cceouvviieiiiiiii ittt e ettt e e e e s 82
5.2.3 TryD MONITOTOWANIA ......eiiiiiiiie et e et e e et e e e e e snneeeas 82
5.2.4 Tryb ustawiania parametrOW ..........cooiiiii i 83
5.2.5 Tryb funkcji dOdatkOWYCH........coiiiiiiii e 84
5.2.6 Zgtaszani€ @larmMOW ...........cuuiiiiiiiie et 86
5.2.7 KaSOWANIE @IAIMOW........ciiiiiiii ittt ettt et e ettt e s bt e e et e e e et e s nnnneeennnneeeas 86

str. 67



Serwonaped AC z serii AS64 Obstuga i eksploatacja

5.1 Uruchomienie

5.1.1 Pierwsze wiaczenie zasilania

Przed wtgczeniem zasilania nalezy upewni¢ sie, ze

Okablowanie

e Zasilanie (czyli kable L1, L2, L3, L1C i L2C lub kable R, S i T) serwonapedu jest
prawidtowo podigczone. Szczegédty patrz rozdziat 3.2 ,,Okablowanie zaciskéw obwodu
gtébwnego".

o Fazy wyjsciowe serwonapedu (U, V i W) sg zgodne z fazami kabli serwonapedu.

Nie ma zwarcia miedzy wyjsciami serwonapedu (U, V, i W) a zasilaniem wejsciowym
(czyli kablami L1, L2, i L3 lub kablami R, S, i T).

o Okablowanie jest zgodne ze standardowymi schematami potgczen dla réznych trybéw
sterowania w rozdziale 4 , Tryby sterowania".

o Zacisk aktywacji zewnetrznej serwonapedu SON jest ustawiony na OFF.

o Serwonaped i silnik serwo sg prawidtowo uziemione.

o W przypadku zastosowania zewnetrznego rezystora hamujgcego, w przypadku
produktéw o matym zakresie mocy, nalezy usungé¢ kabel zwarciowy miedzy B2 i B3.
Napiecie przytozone do CN1 nie moze by¢ wieksze niz DC24V.

o Naprezenia na przewodach sg w dopuszczalnych zakresach.

Srodowisko
Brak obcych materiatéw, takich jak druty i opitki metalu, ktére mogg powodowaé zwarcia
miedzy przewodami sygnatowymi i zasilajgcymi.

Czesci mechaniczne
o Instalacja serwomotoru i potgczenie miedzy watami i maszynami wykonane sg w
spos6b niezawodny.
e Serwomotor i podtgczone maszyny sg sprawne.
o Nie uruchamiac silnika z ujemnym obcigzeniem, co oznacza, ze kierunek wyjsciowego
momentu obrotowego silnika jest przeciwny do kierunku predkosci obrotowej silnika.

Dopiero po spetieniu wszystkich powyzszych warunkéw mozna witgczy¢ zasilanie.
5.1.1.1 Kolejnos¢ wiaczania i wytaczania zasilania

Obwdéd sterowania i obwdd gtéwny napedu sg zasilane oddzielnie. Zasadniczo, przy wtgczaniu
zasilania, zasilanie obwodu sterowania (mianowicie zaciski L1C i L2C) jest wigczane przed
zasilaniem obwodu gtdwnego (mianowicie zaciski L1, L2 i L3); przy wylgczaniu zasilania,
zasilanie obwodu gtéwnego jest wytgczane przed zasilaniem obwodu sterowania.

Jezeli zasilacz obwodu sterowania jest wigczony, ale zasilacz obwodu gtéwnego nie jest
wigczony, R0.30 [Status systemu] ma wartos¢ 0 [Inicjalizacja]. Jezeli oba zasilacze sg
wigczone, R0.30 ma wartos¢ 2 [Gotowos¢] i mozna wigczy¢ serwonaped.

W przypadku modeli w srednim zakresie mocy (7,5kW-55kW) wystarczy podtgczy¢ do obwodu
gtéwnego zasilanie trojfazowe (czyli zaciski R, S i T).
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5.1.1.2 Kontrola po wiaczeniu zasilania

Po witgczeniu zasilania obwodu sterowania i obwodu gtéwnego:

Jezeli zasilanie jest prawidtowe, kazda pozycja na panelu LED wyswietla 0, a nastepnie 8.
Jezeli serwonaped nie zgtasza alarmu usterki, wySwietlane jest domysine menu
monitorowania (lub predko$¢ obrotowa silnika), a serwonaped i serwomotor nie wydajg
nieprawidtowych dzwiekow. Parametr P0.15 wskazuje domysine wyswietlanie przy wigczeniu
zasilania.

Jezeli serwonaped zgtasza alarm usterki, panel LED wyswietla symbol aktualnego alarmu i
miga. Patrz rozdziat 9, aby obstuzy¢ usterke.

5.1.1.3 Ustawianie kodu silnika

Przed odblokowaniem silnika nalezy ustawi¢ parametr P0.00 zgodnie z kodem silnika
podanym na tabliczce znamionowej silnika. W przeciwnym razie silnik nie moze pracowaé
prawidtowo Ilub pracuje w odwrotnym kierunku, co moze spowodowaC zagrozenie
bezpieczehstwa.

5.1.2 Bieg préobny w trybie ruchu JOG

Bieg prébny mozna wykorzystac¢ do sprawdzenia, czy serwonaped i serwomotor sg w dobrym
stanie i do uruchomienia systemu obejmujgcego serwonaped, serwomotor i urzgdzenia
peryferyjne. Jezeli system jest okablowany i wtgczony prawidiowo, bez zgtaszania alarmu
usterki, wykonac¢ operacje dla ruchu JOG, aby wykonaé probny rozruch serwomotoru.
Szczegotowe instrukcje znajdujg sie w rozdziale 5.2.5.2 , Test ruchu JOG". Przed wykonaniem
procedur nalezy upewnic sie, ze:
¢ Silnik nie jest uruchomiony. Operacje ruchu JOG sg wytgczone dla pracujgcego silnika.
e Zaleca sie, aby bezwladnos$¢ obcigzenia nie byta wieksza niz 15-krotnos¢
bezwtadnosci silnika. W przeciwnym razie mogg wystgpic powazne drgania
mechaniczne.
o Predkos¢ ruchu JOG zostata ustawiona poprzez P0.05.
e (Czas ACC i czas DEC mozna ustawi¢ za pomocg P0.54, P0.55, P0.56 i P0.57.

5.1.3 Praca w trybie regulacji potozenia

Uproszczone okablowanie

DC Servo drive
12~24V CN1

S}—@E

SON 16

3

BREE

Servo drive — serwonaped
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Parametr Funkcja Ustawienie
P0.03! Tryb kontroli 0
P0.22! Rozdzielczos¢ impulsow na silnik Zalezy od konkretnej sytuaciji.
P0.23! Tryb wejscia impulsowego Zalezy od konkretnej sytuacji.
P0.24! Kierunek wejscia impulsu wstecznego 0
Procedura

1. Wykonac¢ potgczenie miedzy serwonapedem a serwosilnikiem.

2. Ustawic¢ P0.03 na 0, co oznacza tryb regulacji potozenia.

3. Sprawdzi¢ tryb wyjscia impulsowego sterownika nadrzednego. Wyregulowac
P0.23, aby tryb impulsowy byt taki sam jak tryb sterownika nadrzednego.
Szczegotowe informacije znajdujg sie w opisie dla P0.23.

4. Whytaczy¢ i ponownie witgczy¢ zasilanie regulatora, aby ustawienia P0.03 i P0.23
zaczety obowigzywac.

5. Podigczy¢ wtyczke CN1 do napedu i wigczy¢ zasilanie. Upewni¢ sig, ze SON i
COM- sg podtaczone. Silnik przechodzi w stan blokady.

6. Poczekac, az sterownik nadrzedny wy$le polecenie impulsu o niskiej czestotliwosci.
Silnik obraca sie z matg predkoscia.

7. Sprawdzi¢, czy kierunek obrotéw silnika jest zgodny z projektem. Jezeli nie, zmieni¢
kierunek poprzez sterownik nadrzedny lub wykona¢ operacje odwrotng poprzez
P0.24.

8. Sprawdzi¢, czy liczba impulséw wejsciowych jest zgodna z projektem. Mozna

ustawi¢ P0.22 [Impulsy na rozdzielczos¢ silnika] lub parametry przekfadni
elektronicznej P0.25 i P0.26, aby podzieli¢ lub pomnozyé czestotliwosé.
Szczegotowe informacje znajdujg sie w opisie P0.22, P0.25 i P0.26.

5.1.4 Praca w trybie regulacji obrotow

Uproszczone okablowanie

DC Servo drive
12~24V CN1
B
SON | 16

Upper analog

input 1
indicating |+ | 20]
speed -
command 6]
0 - £10V

Goérne wejscie analogowe 1 wskazujgce polecenie predkosci 0- 10V
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Parametr Funkcja Ustawienie
P0.03! Tryb kontroli 1
P0.40 Zrédto polecenia predko$ci 1
P3.26 Funkcja Al 1 3
P0.42 Wzmocnienie Al 1 500
P3.20 Przesuniecie Al 1 Zalezy od konkretnej sytuaciji.
Procedura
1. Wykonac¢ potgczenie miedzy serwonapedem a serwosilnikiem.
2. Ustawi¢ P0.03 na 1, co oznacza tryb regulacji predkosci obrotowe;j.
3. Wyltgczy¢ i ponownie wtgczy¢ zasilanie regulatora, aby ustawienie P0.03 zaczeto
obowigzywac.
4, Ustawi¢ P0.40 na 1, co oznacza, ze zrédtem polecenia predkosci obrotowej jest
zewnetrzne zrodito analogowe.
5. Ustawi¢ P3.26 na 3, co oznacza, ze wejscie analogowe 1 jest poleceniem predkosci
obrotowe;j.
6. Ustawi¢ P0.42 w zaleznosci od potrzeb. Szczegdty patrz opis dla P0.42.
7. Podigczy¢ zaciski wtykowe dla CN1.
8. Podigczy¢ wtyczke CN1 do napedu, wigczy¢ zasilanie i upewni¢ sie, ze SON i
COM- sg podtgczone. Serwomechanizm przechodzi w stan blokady.
9. Walt silnika moze obracaé sie z matg predkoscia, jezeli nie ma gérnego napiecia

sterujacego. Konieczna jest regulacja P3.20. Szczegoétowe informacije znajdujg sie
w opisie P3.20.

5.1.5 Praca w trybie regulacji momentu obrotowego

Uproszczone okablowanie

DC Servo drive
12~24V CN1
——{coms| 2|
e SON | 16

Upper analog
input 2
indicating __|

torque -
command
0 - 10V

Gdrne wejscie analogowe 2 wskazujgce polecenie momentu obrotowego 0- £10V
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Parametr Funkcja Ustawienie
P0.03! Tryb sterowania 2
P0.60 Zrodto polecenia momentu 1
obrotowego
P3.27 Funkcja Al 2 4
P0.61 Ustawienie kierunku polecenia Zalezy od konkretnej sytuaii.
momentu obrotowego
P0.62 Wzmocnienie Al 2 10
P3.23 Przesuniecie Al 2 Zalezy od konkretnej sytuaciji.
P0.46 Ograniczenie predkosci 1 100
Procedura
1. Wykona¢ potgczenie miedzy serwonapedem a serwosilnikiem.
2. Ustawi¢ P0.03 na 2, co oznacza tryb sterowania momentem obrotowym.
3. Whytaczy¢ i ponownie wigczy¢ zasilanie sterownika, aby ustawienie P0.03 zaczeto
obowigzywac.
4, Ustawic¢ P0.60 na 1, co oznacza, ze zrodtem polecenia momentu obrotowego jest
zewnetrzne zrodto analogowe.
5. Ustawi¢ P0.61 w zaleznos$ci od potrzeb. Szczegotowe informacje znajdujg sie w
opisie dla P0.61.
6. Ustawi¢ P3.27 na 4, co oznacza, ze wejscie analogowe 2 jest poleceniem momentu
obrotowego.
7. Ustawi¢ P0.62 zgodnie z wymaganiami. Szczegotowe informacje znajdujg sie w

opisie dla P0.62.

8. Podtaczy¢ zaciski wtykowe dla CN1.

9. Podigczy¢ wtyczke CN1 do napedu, wigczy¢ zasilanie i upewni¢ sie, ze SON i
COM- sg podtgczone. Serwo wchodzi w stan blokady.

10. Wat silnika moze obracac sie z matg predkoscia, jezeli nie ma goérnego napiecia
sterujgcego. Konieczna jest regulacja P3.23. Szczegdtowe informacje znajdujg sie
w opisie P3.23.

11. W trybie regulacji momentu obrotowego wyregulowaé P0.46, ktory wskazuje
ograniczenie predkosci obrotowej. Szczegdtowe informacje znajdujg sie w opisie
dla P0.46.

5.1.6 Ustawianie parametréw przed uruchomieniem serwonapedu

Aby spetni¢ wymagania dotyczgce funkcji i wydajnosci aplikacji, nalezy przed uruchomieniem
serwonapedu ustawi¢ parametry za pomocg panelu LED, oprogramowania PC lub srodkow
komunikacji. W rozdziale 6 opisano wszystkie parametry, z ktorych niektére muszag byé
ustawione w zalezno$ci od rzeczywistych wymagan aplikaciji, takich jak sposdb wprowadzania
impulsow, przetozenie przektadni elektronicznej, wspoétczynnik podziatu czestotliwosci
wyjsciowej enkodera i gérna lub dolna granica wejscia analogowego, a niektére muszg byc¢
ustawione w zaleznosci od rzeczywistego stanu uruchomienia, takich jak parametr petli
regulatora wptywajgcy na wydajnos¢ systemu, jednak wiekszoS¢ parametréw wykorzystuje
ustawienia domysine.

Ponizej wymieniono tylko cze$¢ parametréw obowigzkowych:

Tryb sterowania
Tryby regulacji obejmujg tryby regulacji potozenia, predkosci i momentu sity oraz dowolng
kombinacje tych trzech trybow. W zaleznos$ci od rzeczywistych wymagan regulacyjnych nalezy

ustawi¢ tryb regulacji za pomocg P0.03. Aby ustawienie P0.03 zaczeto obowigzywac, nalezy
wytgczy¢ i ponownie wigczy¢ zasilanie sterownika.
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Wprowadzanie polecen

Na podstawie ustawienia P0.03 ustawi¢ lub wprowadzi¢ polecenia do sterowania pozycja,
predkoscig lub momentem obrotowym watu serwomotoru.

W trybie regulacji potozenia, odpowiednim poleceniem moze by¢ polecenie impulsowe
(z trzema metodami wprowadzania), wewnetrzne polecenie ograniczenia momentu lub
zewnetrzne analogowe polecenie ograniczenia momentu.

W trybie kontroli predkosci, odpowiednim poleceniem moze by¢ wewnetrzne polecenie
predkoéci, zewnetrzne analogowe polecenie predkosci, wewnetrzne polecenie
ograniczenia momentu lub zewnetrzne analogowe polecenie ograniczenia momentu
obrotowego.

W trybie regulacji momentu obrotowego odpowiednim poleceniem moze by¢
wewnetrzne polecenie momentu obrotowego, zewnetrzne analogowe polecenie
momentu obrotowego, wewnetrzne polecenie ograniczenia predkosci lub zewnetrzne
analogowe polecenie ograniczenia predkosci.

5.1.7 Wiaczenie serwonapedu

Serwonaped mozna wigczy¢ poprzez zewnetrzny zacisk wigczajgcy SON lub P0.04.
Gdy serwonaped jest wigczony:

Jezeli nie zostanie zgtoszony zaden alarm, panel serwonapedu wyswietla domys$ine
parametry monitorowania.

Wentylator zaczyna pracowac.

W trybie regulacji potozenia, jesli nie ma wejScia polecenia impulsowego,
serwomechanizm wchodzi w stan blokady.

W trybie regulacji predkosci obrotowej, serwosilnik pracuje z podang predkoscia.

W trybie sterowania momentem obrotowym, jezeli z zewnatrz nie zostanie przytozony
zaden moment obrotowy, serwosilnik przyspiesza od predkoéci zerowej do predkosci
ograniczonej. Jezeli zewnetrzny moment obrotowy jest wiekszy niz moment w
wewnetrznej komendzie momentu obrotowego, serwosilnik pozostaje w stanie zerowej
predkosci wyjsciowej.

Jezeli zostanie zgtoszony alarm serwonapedu, panel serwonapedu wyswietla ErxXX-X
i miga. Serwomotor wchodzi w stan pracy bezwtadne;.

5.1.8 Zatrzymanie serwonapedu i zatrzymanie biegu

Naped natychmiast odcina wyjscie, a silnik zatrzymuje sie, az do wyhamowania do predko$ci
zerowej, ale nie pozostaje w stanie zablokowanym, co oznacza serwo-stop. Naped wytwarza
odwrotny moment obrotowy, a silnik zwalnia do predkosci zerowej i wchodzi w stan blokady,
czyli zatrzymania pracy. Serwomotor zatrzymuje sie lub przestaje pracowac, jezeli
serwonaped znajduje sie w ktérymkolwiek z nastepujacych standw:

Zacisk zezwolenia dla serwomechanizmu SON jest ustawiony na OFF. Nie powoduje
to hamowania regeneracyjnego.

Sposdb zatrzymania mozna wybraé poprzez P4.30.

Zgtaszany jest alarm btedu. Nie powoduje to hamowania odzyskowego.

Sposob zatrzymania serwomotoru mozna wybra¢ za pomocg P4.30.

Gdy zacisk wejscia cyfrowego skonfigurowany jako zacisk zerowej predkosci obrotowe;j
(ZRS) jest ustawiony na ON i P0.58 jest ustawiony na wartos¢ niezerowg, serwomotor
zatrzymuje sie. Gdy P0.58 ustawiony jest na 1-3, silnik zatrzymuje sie na podstawie
czasu DEC ustawionego przez P0.55 i P0.57 w trybie predkosci obrotowej, a
serwonaped po zatrzymaniu znajduje sie w stanie zablokowanym; w trybie momentu
obrotowego serwonaped zatrzymuje sie natychmiast. Taki proces zatrzymania moze
spowodowa¢ hamowanie odzyskowe. Jezeli wystgpit alarm btedu przecigzenia
hamowania, nalezy podtgczy¢ odpowiedni zewnetrzny rezystor hamowania.
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o Jezeli funkcja wytgcznika krancowego jest nieaktywna (tzn. P3.40=0), a cyfrowy sygnat
zaciskowy ograniczenia przesuwu (POT/NOT) ustawiony jest na ON, silnik zwalnia do
zatrzymania pracy w oparciu o ustawienia P0.55 i P0.57 i przechodzi w stan
zablokowania. Jezeli po zatrzymaniu silnika zostanie wprowadzone polecenie zmiany
kierunku, silnik moze pracowaé w odwrotnym kierunku.

o Jesli funkcja blokady zatrzymania awaryjnego jest nieaktywna (tzn. parametr P3.41=0),
a zacisk wejscia cyfrowego EMG jest ustawiony na ON, to serwomotor zatrzymuije sie.

o Jesli czas trwania sygnatu wylgczenia serwomechanizmu jest zbyt krétki (tzn. mniejszy
niz 500 ms), sygnat PWM moze byC w stanie wytgczenia po ponownym wigczeniu
serwomechanizmu.
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5.1.9 Sekwencja czasowa
5.1.9.1 Sekwencja czasowa dla wiaczenia zasilania i wigczenia serwonapedu

Proces wigczania zasilania Proces wigczania serwonapedu

Gtéwne zasilanie Main circuit
powered on ,
Zasilanie Contral circuit powered on
sterowania !
i About1.2s |
Stan Program initialized Program started running
mikroprocesora
Mote 1 ; .
™ i
Stan gotowosci ’
serwonapedu Invalid —— 1 Note 2 Valid
(RDY) .
Wigczanie Invalid Note 3 Valid
serwonapedu
(SON)
Sygnat Fan not run Fan running
wentylatora
Wyjscie PWM .
Servo without output Servo with output
=100ms. |
Wyjscie sygnatu
zwolnienia hamulca Motor brake closed e Motor brake released
elektromagne- r
tycznego (BRK) Mote 4
Wejscie polecenia L 200ms »/Command
pozycji/predkosci/m Command input invalid input valid
omentu sity :

Ttumaczenie:

Main circuit power on — wigczenie zasilania obwodu gtéwnego
Control circuit power on — wtgczenie zasilania obwodu sterowania
Program initialized — inicjalizacja programu

Note — uwaga

Program started running — uruchomienie programu

Valid — prawidiwy

Invalid — nieprawidtowy

Fan not run — wentylator nie uruchomit sie

Fan running — wentylator pracuje prawidtowo

Servo without output — serwonaped bez wyjscia

Servo with output — serwonaped z wyjsciem

Motor break closed — Hamulec silnika zamkniety

Motor break released — Hamulec silnika zwolniony
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Uwaga 1: Czas opdznienia od zakohczenia inicjalizacji mikroprocesora do wyjscia gotowosci
serwonapedu mozna ustawi¢ za pomocg P4.54.

Uwaga 2: Warunkiem, aby poziom elektryczny sygnatu wyjsciowego RDY stat sie niski, jest:
Serwomechanizm nie ma usterki i ustalone zostato napiecie state obwodu gtéwnego, o
napieciu wyzszym niz 250V/430V (dla serii 220V/400V). Jezeli napiecie state obwodu
gtébwnego jest nizsze niz 170V/310V (dla serii 220V/400V), zgtaszany jest alarm Er13-1.
Odstep czasu od gotowosci serwonapedu do zezwolenia na prace serwonapedu moze byé
regulowany przez uzytkownika.

Uwaga 3: Sygnat zezwolenia na prace serwonapedu moze by¢ prawidiwy tylko wtedy, gdy
sygnat wyjsciowy RDY jest prawidtwy.

Uwaga 4: Rzeczywiste poziomy elektryczne odpowiadajgce aktywnym stanom I/O mozna
ustawi¢ za pomoca P3.00-P3.15.

5.1.9.2 Sekwencja czasowa dla wytaczenia zasilania podczas pracy

Gtéwne zasilanie Main circuit power lost

Zasilanie

. Control circuit power disconnected
sterowania

Wyjscie PWM Servo with output Servo without output

Stan gotowosci :

serwonapedu Walid Invalid
(RDY)

Stan

mikroprocesora Program stopped running

Program running

Sygnat | Note 2

wentylatora Fan running ™ Fan stopped running

Wyjscie sygnatu .

zwolnienia hamulca Mﬂt;jr bra dke [——> Mator brake closed Mote 4
elektromagne- release { MNote 3

tycznego (BRK)

Ttumaczenie:

Main circuit power lost — utracenie zasilania obwodu gtéwnego
Control circuit power disconnected — odtgczenie zasilania obwodu sterowania
Program stopped running — zatrzymana praca programu

Note — uwaga

Program running — praca programu

Valid — prawidtowy

Invalid — nieprawidtowy

Fan not run — wentylator nie uruchomit sie

Fan running — wentylator pracuje prawidtowo

Servo without output — serwonaped bez wyjscia

Servo with output — serwonaped z wyjsciem

Motor break closed — Hamulec silnika zamkniety

Motor break released — Hamulec silnika zwolniony
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Uwaga 1: Jezeli napiecie obwodu sterowania jest mniejsze niz 170V/330V (dla serii
220V/400V), wystepuje usterka zbyt niskiego napiecia i wzrasta poziom elektryczny wyjscia
usterki serwomechanizmu (ALM).

Uwaga 2: Jezeli temperatura napedu jest nizsza niz 45 °C, wentylator zatrzymuje sie. Jezeli
temperatura IGBT jest wyzsza niz 45 °C, wentylator zatrzymuje sie po zatrzymaniu
mikroprocesora.

Uwaga 3: Opdznienie wyjsciowe sygnatu zwolnienia hamulca elektromagnetycznego mozna
ustawi¢ za pomocg P3.57. Jezeli w czasie okreslonym przez P3.57 predkos¢ obrotowa
spadnie ponizej ustawienia P3.58 (domysinie 30 rpm/min), sygnat BRK staje sie
nieprawidtowy.

Uwaga 4: Rzeczywiste poziomy elektryczne odpowiadajgce aktywnym stanom I/O mozna
ustawi¢ za pomocg P3.00- P3.15.

5.1.9.3 Sekwencja czasowa wylaczenia serwonapedu w stanie zablokowanym

Wiaczanie
serwonapedu (SON) Enabled Disabled

Wyjscie btedu

serwonapedu (ALM) Mo fault alarm

Stan gotowosci g
serwonapedu (RDY) Mormal

Stan hamulca

dynamicznego gm;:n;s E{rfk& Mote 1 Dynamic brake switched on

Wyjscie sygnatu :

zwolnienia hamulca i

elektromagne- Motor brake released Motor brake closed

tycznego (BRK) Note 2 Note 3
Wyjscie PWM Servo has output "'—" Servo has no output

Ttumaczenie:

Main circuit power lost — utracenie zasilania obwodu gtéwnego
Control circuit power disconnected — odtgczenie zasilania obwodu sterowania
Program stopped running — zatrzymana praca programu

Note — uwaga

Program running — praca programu

Valid — prawidiwy

Invalid — nieprawidtowy

Fan not run — wentylator nie uruchomit sie

Fan running — wentylator pracuje prawidtowo

Servo without output — serwonaped bez wyjscia

Servo with output — serwonaped z wyjsciem

Motor break closed — Hamulec silnika zamkniety

Motor break released — Hamulec silnika zwolniony

Uwaga 1: Za pomocg P4.30 mozna ustawi¢, czy hamulec dynamiczny ma by¢ natychmiast
uruchamiany.

Uwaga 2: Czas blokady serwo po hamowaniu mozna ustawi¢ za pomocg P3.56.

Uwaga 3: Za pomocg P3.00- P3.15 mozna ustawiC rzeczywiste poziomy elektryczne
odpowiadajgce aktywnym stanom 1/O.
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5.1.9.4 Sekwencja czasowa dla wylaczenia serwonapedu w stanie pracy

Wiaczanie :
serwonapedu (SON) Enabled Disabled

Wyjscie btedu

serwonapedu (ALM) No fault alarm

Stan gotowosci
serwonapedu (RDY) Valid

Stan hamulca

Dynamic brake

dynamicznego switched off Mote 1 Dynamic brake switched on
Wyjscie PWM Servo with Servo without output
output
Wyijscie sygnatu

zwolnienia hamulca

Maotor brake released Motor brake closed
elektromagne-

Mote 2

Mote 3

tycznego (BRK)

Ttumaczenie:

Main circuit power lost — utracenie zasilania obwodu gtéwnego
Control circuit power disconnected — odtgczenie zasilania obwodu sterowania
Program stopped running — zatrzymana praca programu

Note — uwaga

Program running — praca programu

Valid — prawidiwy

Invalid — nieprawidtowy

Fan not run — wentylator nie uruchomit sie

Fan running — wentylator pracuje prawidtowo

Servo without output — serwonaped bez wyjscia

Servo with output — serwonaped z wyjsciem

Motor break closed — Hamulec silnika zamkniety

Motor break released — Hamulec silnika zwolniony

Uwaga 1: To, czy hamulec dynamiczny ma by¢ natychmiast wigczony, mozna ustawi¢ za

pomocg P4.30.

Uwaga 2: Opodznienie wyjsciowe sygnatu zwolnienia hamulca elektromagnetycznego
ustawiane jest za pomocg P3.57. Jesli w czasie ustawionym przez P3.57 predkosé obrotowa

spadnie zgodnie z ustawieniem P3.58, sygnat BRK staje sie nieprawidiowy.

Uwaga 3: Rzeczywiste poziomy elektryczne odpowiadajgce aktywnym stanom I/O mozna

ustawi¢ za pomocg P3.00- P3.15.
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5.1.9.5 Sekwencja czasowa dla zgtaszania alarméw o btedach

Wyjscie biedu MNormal Fault alarm reported
serwonapedu (ALM)
I
Stan gotowosci
serwonapedu (RDY) Valid Invalid
I
Wyjscie PWM Servo with output Servo without output
Stan hamulca D i« brak :
dynamicznego g:r?t::nt:; r fﬁe Mate 1 Dynamic brake switched on
Wyjscie sygnatu '
zwolnienia hamulca Motar brake : Motor brake Note 3
elektromagne- released I Mote 2 closed
tycznego (BRK) |

Ttumaczenie:

Main circuit power lost — utracenie zasilania obwodu gtéwnego
Control circuit power disconnected — odtagczenie zasilania obwodu sterowania
Program stopped running — zatrzymana praca programu

Note — uwaga

Program running — praca programu

Valid — prawidtowy

Invalid — nieprawidtowy

Fan not run — wentylator nie uruchomit sie

Fan running — wentylator pracuje prawidtowo

Servo without output — serwonaped bez wyjscia

Servo with output — serwonaped z wyj$ciem

Motor break closed — Hamulec silnika zamkniety

Motor break released — Hamulec silnika zwolniony

Uwaga 1: To, czy hamulec dynamiczny ma by¢ natychmiast wigczony, mozna ustawi¢ za
pomocg P4.30.

Uwaga 2: Opoznienie wyjsciowe sygnatu zwolnienia hamulca elektromagnetycznego
ustawiane jest za pomocg P3.57. Jesli w czasie ustawionym przez P3.57 predkosé obrotowa
spadnie ponizej ustawienia (domysinie 30r/min) P3.58, sygnat BRK staje sie nieprawidtowy.
Uwaga 3: Rzeczywiste poziomy elektryczne odpowiadajgce aktywnym stanom 1/O mozna
ustawi¢ za pomocg P3.00- P3.15.
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5.2 Wyswietlacz i obstuga

5.2.1 Wyswietlacz

Opis przyciskow

Przycisk MODE—

(tryb)

CIEEEE]

MODE A v SET/4

—@0@ e @
f N

—Ekran

— Przycisk

SET/SHIFT

Przycisk upP (w goére)

Znaki LED i ich znaczenie

/ \

Przycisk DOWN
(w dot)

Znak |Znaczenie| Znak |Znaczenie| Znak |Znaczenie| Znak |Znaczenie
A 0 ] 1 c 2 3 3
u 4 g 5 5 6 N 7
8 s (5§ o . =
H a b b C c o d
F e = f 5 g A h
{ i J j E k E |
d,  »~ |a| »~ |a]| o | F p
C', q r r S S t t
u « o | v | @ w i x
51 v 2] -

Funkcje przyciskéw
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Przycisk Funkcja
MODE Stuzy do przetgczania miedzy réznymi trybami lub powrotu do
(TRYB) poprzedniego menu.
Stuzy do wyboru parametru w gére lub zwiekszenia wartosci. W
UP przypadku parametru wyswietlanego w wielu segmentach, mozna go
(W GORE) uzy¢ do przetgczania pomiedzy segmentami najbardziej znaczgcego

bitu (MSB), srodkowego i najmniej znaczgcego bitu (LSB).

DOWN przypadku parametru wyswietlanego w wielu segmentach, mozna go
(W DOL) uzy¢ do przetgczania miedzy segmentami MSB, srodkowego bitu i
LSB.

Stuzy do wyboru parametru w dot lub zmniejszania wartosci. W

SET/SHIFT ustawienia parametrow w trybie edyc;ji.
(DOSTOSUJ/USTAW) | Nacisna¢ ten przycisk = SHIFT

Przytrzymac ten przycisk (okoto 0,6s) = SET
Stuzy do wejscia do menu podrzednego w trybie parametréw lub do

Stuzy do zmiany kodu grupy w ftrybie parametréw Ilub do
wprowadzenia pozycji, w ktorej nalezy zmieni¢ cyfre w trybie edydiji.

Schemat blokowy (flowchart)

E

MODE MODE MODE MODE MODE L
Common Monitoring Parameter Auxiliary
Fault mode STO mode - PTP mode .
monitoring mode mode mode function mode

E-0e-17

Sto-! A | SPdFb| | ~0p0) [ POCDl PLPOOO  EF-Jol

i

Po wtgczeniu napedu, na wyswietlaczu pojawia sie okoto 1 sekundy, a nastepnie
BEBEEE] oot 1 sekundy. Po tym nastepuje wejscie w tryb monitorowania wspolnego.

1.

Nacisngé MODE, aby przetgczac kolejno pomiedzy réznymi trybami w nastepujgcej
kolejnosci: , Tryb wspélnego monitorowania" (Common monitoring mode) — ,Tryb
monitorowania" (Monitoring mode) — ,Tryb parametrow" (Parameter mode) —
.1ryb PTP" (PTP mode) — ,Tryb funkcji pomocniczych" (Auxiliary function mode)
— ,Tryb usterek" (Fault mode) — ,Tryb STO" (STO mode). Jezeli nie ma usterki
lub nie ma wejscia STO, tryb usterki i tryb STO mozna pominac.

Jezeli wystgpi nowa usterka, tryb usterki jest wprowadzany automatycznie, ale
mozna nacisng¢ MODE, aby przetgczy¢ sie na inny tryb. Jezeli w ciggu 20 sekund
nie zostanie nacisniety zaden przycisk, tryb usterki zostanie przetgczony z
powrotem automatycznie.

W trybie monitorowania zwyktego mozna uzywacé¢ klawiszy UP/DOWN do
przetagczania miedzy parametrami monitorowania. Nazwy parametrow s3g
wyswietlane przez 2,5 sekundy, a nastepnie wyswietlane sg wartosci.

W trybie parametrow, SHIFT moze by¢ uzyty do przetgczania miedzy kodami grup,
a UP/DOWN moze by¢ uzyty do wyboru kodéw dla parametrow w grupie.

W trybie ustawiania parametréw, nacisng¢ SHIFT, aby przesung¢ kursor w lewo, a
nastepnie nacisng¢ UP/DOWN, aby zmieni¢ ustawienie dla MSB.

Po ustawieniu parametrow, nacisngé SET, aby zapisa¢ ustawienia parametréw lub
wykonac polecenia.
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7. Po ustawieniu parametréw na panelu LED pojawia sie (jesli parametry sa
parametrami pamieci i P0.17 jest ustawiony na 0 [Indywidualnie]) lub EUccES] (jesli
parametry sg parametrami nieprzechowawczymi lub P0.17 jest ustawiony na 1 [W
partiach]). Nastepnie tryb parametréw jest przetgczany z powrotem automatycznie.

8. Ustawi¢ dtugie parametry (z co najmniej 6 cyframi).
Pl’ll’l!’l
oo
'
—— = —— RS
1M > n e I ANNnN|, 1 e
P L L P‘ oo I I ) L__S_’:’_‘:’_t_d_!
y Y Al s s
nn | I’H’ll’“’ll nAann | annnn
PE'.UU I_EIUUUU = SUUUU" uuuu| s
7 SRm T~}
l
__________ A V A A LN V3
POOD H HOO00 gy HOOOT I
| o |
———————————— 71 T

5.2.2 Tryb wspolnego monitorowania

Po wiaczeniu zasilania napedu, panel LED domys$lnie wchodzi w tryb wspdlnego
monitorowania. Przez 2,5 sekundy wyswietla nazwy monitorowanych parametréw, a nastepnie
wartosci. Mozna nacisngé MODE, aby powrdéci¢ do ekranu wyswietlania nazw parametrow.
Nastepnie mozna nacisng¢é UP/DOWN, aby przetgcza¢ sie miedzy monitorowanymi
parametrami. Szczegotowe informacje znajdujg sie w rozdziale 10.3 ,Podstawowe parametry
monitorowania". Parametry monitorowania, ktére sg wyswietlane domyslnie, mozna ustawic
za pomocg P0.15. Jezeli w ciggu 20 sekund nie zostanie wykonana zadna operacja na ekranie
wyswietlania wartosci nieparametrycznej, zostanie wyswietlony ekran wspolnych parametréw
monitorowania.

Schemat blokowy

CpgE . R
..
5 ' T
d.::"d‘ > :"qu
PLPGEG-EEA. A
v
S5FPdFb

5.2.3 Tryb monitorowania

Naciskajgc MODE, mozna przejs¢ do trybu monitorowania. Mozna nacisng¢ SHIFT, aby
wybra¢ kody grupowe do monitorowania parametréw. Mozna nacisngé UP/DOWN, aby wybrac
kody dla parametrow w grupie lub nacisng¢ i przytrzymaé UP/DOWN w celu szybkiego wyboru.
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Po zlokalizowaniu parametru docelowego mozna nacisng¢ SET, aby sprawdzi¢ aktualng
warto$¢, a nastepnie nacisng¢é MODE, aby przej$¢ do ekranu wyswietlania kodu parametru.
Jezeli w ciggu 20 sekund nie zostanie wykonana zadna operacja na ekranie menu R3, zostanie
wyswietlony ekran wspdlnych parametrow monitorowania. Jezeli w ciggu 20 sekund nie
zostanie wykonana zadna operacja na ekranie menu RO lub R1, zostanie wyswietlony ekran
wys$wietlania biezgcych parametréw.

Schemat blokowy

N, - nr i - AC Ve »l nrn,
ruuu Y r "‘"U ! Y r {‘":' ! DOWN L---'--'-":':'-':'J
- 100 = I T
Y
!‘:-”:”:l' ] t”'l'-t' I'-l'
Y
i
St s Il M g i I
0o H 1

5.2.4 Tryb ustawiania parametréw

Naciskajgc MODE, mozna przejs¢ do trybu ustawiania parametrow. Mozna nacisngé SHIFT,
aby wybra¢ kody grupowe dla parametréow. Mozna nacisngé UP/DOWN, aby wybra¢ kody
parametrow w grupie lub nacisng¢ i przytrzyma¢ UP/DOWN w celu szybkiego wyboru. Po
zlokalizowaniu parametru docelowego, mozna nacisngé SET, aby przejs¢ do ekranu
wyswietlania aktualnej wartosci parametru, a nastepnie nacisng¢é SHIFT, aby przejs¢ do
ekranu ustawiania parametréw, gdzie miga LSB parametru). Po ustawieniu parametréw, dioda
LED wyswietla (jesli parametry sg parametrami pamieciowymi i P0.17 jest ustawiony
na 0) lub GUccEd] (jesli parametry sg parametrami nie pamigciowymi lub P0.17 jest ustawiony
na 1). Nastepnie tryb parametrow jest automatycznie przetgczany z powrotem.

Schemat blokowy

winlaln] Tl uP nao =Y 'ainlnt
Fool P :_I,U [Pa=— P 1_1,9_‘—" ] ___I_:’_ LU LI
SET]
Sty = ).
P00 i Y
A
A 4 N sz ppm
[ n 1 nyl 8 cn 1
E.L’ o oo o L - Luco
| L L EENCARI S
_____ Y_____ Y oo
| pnnm n i
o b Lo u i
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5.2.5 Tryb funkcji dodatkowych

5.2.5.1 Funkcje
Mozna nacisng¢ MODE, aby wejs¢ w tryb funkcji dodatkowych i nacisngé UP/DOWN, aby
wybra¢ funkcje dodatkowe.

Symbol Funkcja

EF-_1ol Program JOG

EF-dRF Przywrocenie ustawien fabrycznych

EF-Plo Programowanie ruchu JOG

EF-AA 1 Kasowanie zerowego dryfu dla wejscia analogowego 1
EF-RAC Kasowanie zerowego dryfu dla wejscia analogowego 2
EF-AAR3 Kasowanie zerowego dryfu dla wejscia analogowego 3
EF-1Id Identyfikacja bezwladnosci

EF-Enc Kasowanie enkodera absolutnego

Uwaga: Wszystkie funkcje pomocnicze mogg by¢é wykonywane tylko wtedy, gdy
serwomechanizm jest wytgczony. Menu funkcji pomocniczych jest niedostepne, gdy
serwomechanizm jest wigczony.

5.2.5.2 Test ruchu JOG

Mozna nacisngé MODE, aby przej$¢ do trybu funkcji pomocniczych. Mozna nacisngé
UP/DOWN, aby wej$¢ do menu i nacisna¢ SET, aby wejs¢ do ekranu testu ruchu
JOG, wyswietlajgcego aktualng predkosé obrotowg silnika. Po nacisnigciu i przytrzymaniu
klawisza UP, silnik obraca sie z okre$long predkoscig w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazéwek zegara. Zatrzymuje sie po zwolnieniu przycisku. Po naci$nieciu i przytrzymaniu
przycisku DOWN, silnik obraca sie z okreslong predkoscig zgodnie z ruchem wskazéwek
zegara. Zatrzymuje sie po zwolnieniu przycisku.

EF-HDE

UP
released

DOWN
released

UP hold DOWN hold
= | I . ESIREEE 133
ic 3 U ic 3

5.2.5.3 Przywracanie parametréw fabrycznych

Nacisng¢é MODE, aby przejs¢ do trybu funkcji pomocniczych. Za pomocg przyciskow
UP/DOWN mozna przej$¢ do menu EF-<RE| i nacisngé SET, aby przejs¢ do ekranu
przywracania parametrow fabrycznych | ~ERdY  Nastepnie mozna nacisngé SET, aby
przywrdci¢ parametry domysine. Podczas procesu przywracania, na ekranie pojawia sie

5EArCEl Po zakonczeniu procesu, na ekranie pojawi sie | SEACE],
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EF-dAFK

-rEAdY

SEAFE

Finl GH

5.2.5.4 Programowanie ruchu JOG
Po ustawieniu parametrow pracy P5.00-P5.05 mozna nacisngé MODE, aby przejs¢ do trybu

funkcji pomocniczych. Nastepnie mozna nacisngé UP/DOWN, aby wejs¢ do menu i

nacisng¢ SET, aby wej$¢ do ekranu programowania [rERdY] Nastepnie mozna nacisngé
SHIFT, aby przetaczy¢ miedzy oraz | enl aby wigczy¢ lub wytgczyé
programowanie ruchu JOG. Na ekranie [ erlmozna nacisng¢ UP lub DOWN, aby
rozpoczg¢ programowanie ruchu JOG. Uzycie klawisza UP lub DOWN jest zwigzane z P5.00.
Jezeli kierunek pracy silnika jest przeciwny do ruchu wskazowek zegara, do uruchomienia
nalezy uzy¢ klawisza UP. Jezeli silnik pracuje w kierunku zgodnym z ruchem wskazéwek
zegara, do uruchomienia nalezy uzy¢ klawisza DOWN. Po uruchomieniu wyswietlana jest
aktualna predko$¢ obrotowa silnika.

FF-P o
Y
I N ]
> l-(':l-lCl:l
on >
SHIFT - - MODE
"C' |

5.2.5.5 Identyfikacja bezwtadnosci
Mozna nacisngé MODE, aby przej$¢ do trybu funkcji pomocniczych. Mozna nacisnaé

UP/DOWN, aby wej$¢ do menu EF-Jidl i nacisng¢ SET, aby wej$¢ do menu identyfikagji
bezwtadnosci | ~EAY] Nastepnie mozna nacisng¢ SET, aby wigczy¢ identyfikacje
bezwtadnosci. Po zakonczeniu identyfikacji bezwtadnosci, dane wynikowe, takie jak L 23
sg wyswietlane przez okoto trzy sekundy, a nastepnie zapisywane automatycznie. Ekran

powraca automatycznie do menu ustawiania parametrow po wyswietleniu przez
okoto dwie sekundy.
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5.2.5.6 Kasowanie enkodera absolutnego

Jezeli uzywany jest wieloobrotowy enkoder absolutny, po pierwszym wigczeniu zasilania
nalezy wykonaé operacje naprowadzania uktadu mechanicznego. Mozna nacisngc
UP/DOWN, aby wejs¢ do menu i nacisng¢ SET, aby wejs¢ do menu kasowania
enkodera absolutnego [ ~EAJY. Nastepnie mozna nacisngé SET, aby wigczy¢ kasowanie
enkodera absolutnego. Na ekranie pojawi sig [ 5EA-El. Jesli operacja kasowania zakonczy sie
sukcesem, na ekranie pojawi sie FI ~1 5k|. Jesli typ enkodera jest niezgodny lub kasowanie nie

powiedzie sie, na ekranie pojawi sie [ Errar],

EF-Encr
SET
rEAdY
A
SET|
y
SEAFE
successl [ Faieo |
A
F! Al Skl | Errorf

5.2.6 Zgtaszanie alarméw

Jezeli serwonaped pracuje nieprawidtowo, zgtasza alarm usterki i zatrzymuje sie
automatycznie, podczas gdy panel LED wyswietla symbol alarmu usterki w formacie ErXX-X,
w ktérym XX jest kodem gtéwnym, a X kodem podrzednym.

Szczegoly patrz rozdziat 10.4 ,Kody btedow".

5.2.7 Kasowanie alarmoéow

W przypadku alarméw usterek, ktéore mogg by¢ kasowane online, jezeli nie ma warunkow
wyzwalajgcych usterki, alarmy usterek mogg by¢ kasowane przez krétkie potgczenie zacisku
kasowania usterek wejscia cyfrowego (tzn. parametry P3.00-P3.07 sg ustawione na 0x004 lub
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0x104) z COM-. Jezeli serwomechanizm ma jeszcze wejscie zezwolenia na polecenie, naped
nie moze skasowac usterek automatycznie.

Mozna wytgczy¢ i ponownie wigczy¢ naped, aby skasowac alarmy btedéw, ktére nie mogg byé
skasowane online.
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6. Kody funkciji

6.1 Sterowanie podstawowe (Grupa PO0) .............oooiiiiiiiiii s 89
6.1.1 Ustawienia podStawowe ParameEtrOW ............coociiiiiiiieiiiiiie ettt 89
6.1.2 KONIOIB POZYCJi 1.t eiieeie sttt e e e bt e e st e e et e e s n e e e e s e e e e e e e an 98
6.1.3 Regulacja predkosci i momentu ObBrotOWEGO .........cocveviiiiiiiiiii e 104
6.1.4 Przetgczanie trybu StErOWANIA .........coouiii i 114
6.1.5 Filtr wskaznika predKOSCi ODIrOtOWE] ...........vviiiiiiiiiiiieie e 116
6.2 Regulacja automatycznego strojenia (grupa P1) ... 116
6.2.1 Identyfikacja bezwtadnosci (lub automatyczne Wzmocni€nie) ..........cccovcvvviiiiiiiciiieee e 116
6.2.2 Samoadaptacyjna regulacija Argan ...........ccuueiiiiiiieiiee s 119
6.3 Sterowanie silnikiem (Qrupa P2) ..o 123
6.3.1 Ustawienia WZIMOCNIENIA .........cooiiiiiiiiiie ittt e e s 123
6.3.2 PrzetgCzani€ WZIMOCIIENIA .........oiiuuuiiiiiiee ettt e e e et e e e e e e s tbb e e e e e e e s e naneneeeas 126
6.3.3 Specjalna Kontrola SilNIKa .........cooiiiii e 131
6.4 Zarzadzanie wejsciami/wyjsSciami (grupa P3)..........cccooviiiiiiiiii e 136
6.4.1 WEJSCIE/WYJSCIE CYFTOWE .....ieiiieiiiiie ettt ettt ettt e e sttt e e ettt e e s enae e e e snbeeeesneeeesnneeas 136
6.4.2 WejSCIE/WYJSCIE @NAIOGOWE ....cceiiiiiiiiiiie e iiiee ettt ettt e ettt e et e e e st e e e sttt e e s enee e e e anneeeesseeeesanneas 143
6.4.3 Ustawienia zwigzane z cyfrowymi wejSciami/WyjSCiami..........ccceveviiiieiiiiireiiiiee e 149
6.5 Rozszerzenie i zastosowanie (Grupa P4) ............cooiiiiiiiiii i 154
6.5.1 KOMUNIKACIA ....ee ettt e e e e s et e e et e e e s et e e e b r e e e abr e e s nnes 154
6.5.2 Typy serwonapedow i polecenia kontroli KOmuniKacji...........oocveveiiiiiiiiiiiiiic e 157
6.5.3 ROZDUAOWE | ZASTOSOWEINIE ....ceoiuiiiiiiiiiie ettt ettt e e e e et s s 161
6.5.4 Ustawienia wyjscia podziatu czestotliwosci i drugiego enkodera.............cccovvvviiiiiiic e 166
6.5.5 POIECENIA SPECJAINE ... ittt 169
6.6 Impulsowanie (JOG) programu, bazowanie, oraz kontrola PTP (grupa P5) ............ccccccviviennennn. 171
6.6.1 Ustawienia impulsowania (JOG) PrOGramU ...........corueeeiiireeeiiiiieeeiieee et siree e e e e s 171
B.6.2 BAZOWANIE ......eeeeeiiiie ettt ettt e a e e e Rt et e e Rt e et e e b e e e e 173
6.6.3 KONTIOIA PTP ...ttt ettt e e bt e e e h bt e e et e e s st e e enb e e e anr e e s nnes 177
6.7 Funkcje aplikacji (Grupa P6) ............ccoiiiiiiiiiiiii ettt 183
6.8 Kontrola PTP (grupy PtP0O, PtP1 i PtP2)............oooiiiii e 188
6.9 MONItOrOWANIE STANU...........oiiiiiiiii et e s e e e e snnee s 217
6.9.1 Monitorowanie systemu (rupa RO)........coooiiiiiiiiie e 217
6.9.2 Monitorowanie /O (Grupa RT) ...eeeiiiieii et 227
6.9.3 Rejestr usterek (Grupa R3) .....ooo ittt e 229
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Uwaga:

W kolumnie Stosowany tryb, P oznacza tryb pozycji, S oznacza tryb predkosci, a T
oznacza tryb momentu obrotowego.

W przypadku kierunkéw, patrzgc od strony watu silnika, kierunek do przodu jest
przeciwny do ruchu wskazéwek zegara (w skrocie CCW), a kierunek do tytu jest zgodny
z ruchem wskazowek zegara (w skrécie CW); w przypadku ustawien predkosci i
momentu obrotowego, warto$¢ dodatnia odpowiada kierunkowi do przodu, a wartos¢
ujemna - kierunkowi do tytu.

Dla kodéw funkcji:

- Oznaczone indeksem gornym ,1", ustawienia parametrow obowigzujg tylko po
ponownym uruchomieniu lub wigczeniu napedu.

- Oznaczone indeksem gérnym ,2", ustawienia parametréw obowigzujg tylko po
zatrzymaniu serwonapedu. Modyfikacja podczas pracy nie jest skuteczna.

- Oznaczone indeksem goérnym ,*", ustawienia parametréw nie sg zapisywane po
wytgczeniu napedu.

Dla adresow komunikacyjnych

Sg one w formacie dziesietnym, gdy uzywany jest Modbus.

Sg w formacie szesnastkowym, gdy uzywany jest CANopen. Kod z 16 bitami jest
kodem gtownym, a kod z 8 bitami jest kodem podrzednym.

6.1 Sterowanie podstawowe (grupa PO)

6.1.1 Ustawienia podstawowe parametrow

ZElnes Domysinie | Jednostka SOOI
P0.00* Model silnika ustawien y tryb
0-9999999 | 1010104*! - PlsSs [T

Ten parametr jest domysinie ustawiony na 0. Zmieni¢ ustawienie zgodnie z danymi na
tabliczce znamionowej silnika.

Jezeli model silnika wynosi 0 i jest on podtgczony do standardowego enkodera typu
komunikacyjnego, naped automatycznie odczytuje parametry silnika.

Na rysunku, NO. 2300 jest wartoscig tego parametru.

Uwaga: Nieprawidtowe ustawienie tego parametru moze spowodowac nieprawidtowg prace,
a nawet powazny btgd napedu lub silnika. Przed pierwszym wtgczeniem zasilania nalezy
upewnic sie, ze ustawienie parametrow odpowiada silnikowi.

Na przyktad, tabliczka znamionowa silnika o mocy 400 W jest nastepujgca:
SERVO MOTOR | MODEL: AS64MTR20C4-|

INPUT AC 3PH 230V 2.8A
QUTPUT (RATED)|0.4kW 3000r/min 1.3Nm
S/N
IP65 S1 CLASS F NO. 2300
A | ASTRAADA

P0.00*

Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
Adres Modbus 1000, 1001 Adres CANopen 0x2000, 0x00
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ZAAte Domysinie | Jednostka Stosowany
P0.01! Typ enkodera ustawien y tryb
1-12 4+t - P|ls|T

W wiekszosci przypadkow, jezeli P0.00 jest ustawiony prawidiowo, system przypisuje
wartos¢ temu parametrowi. Nie trzeba go ustawiaé. Jezeli podczas wigczania zasilania
zgtaszany jest btgd odtgczenia enkodera, mimo ze silnik jest podtaczony prawidtowo, nalezy
sprawdzi¢, czy naped obstuguje enkoder uzywany przez silnik. Szczegdty patrz rozdziat 1.1.3
.Nazewnictwo napeddéw". Kod serwomotoru zawiera typ enkodera. Szczegéty patrz rozdziat
1.2.2 ,Nazewnictwo silnikow".

Mapowanie pomiedzy typami enkoderow a ustawieniami P0.01 jest nastepujgce:
Typ enkodera
na tabliczce o -
Znamionowej Ustawienie Opis
silnika *2
17-bitowy
3 3 jednoobrotowy enkoder
absolutny
17-bitowy
4 4 wieloobrotowy enkoder
absolutny **
23-bitowy
9 [10] wieloobrotowy enkoder
absolutny **
- Inne Zarezerwowane

*1 Typ enkodera rozni sie w zaleznosci od typu silnika.

*2 Patrz nr 8 w tabeli w rozdziale 1.2.2 ,Nazewnictwo silnikow" dla typdw enkoderow.

*3 Jezeli uzywajg Panstwo enkodera wieloobrotowego, baterie nalezy wymienia¢ tylko przy
wigczonym zasilaniu napedu, co zapobiega utracie pozycji bezwzglednej. Standardowa
bateria ma pojemnos¢ 2000 mAh, a cykl wymiany wynosi 1,5-2 lata.

PO.01L Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1002, 1003 Adres CANopen 0x2001, 0x00
1 Kierunek obrotow Zakr(?s’ Domyslinie | Jednostka SUBEDEN
P0.02 silnika w prz6d * ustawien tryb
0-1 0 : P|IS|T
Ten parametr okresla kierunek obrotéw silnika w przod.
Ustawienie Opis
[0] Ruch do przodu jest przeciwny do ruchu
wskazowek zegara.
1 Ruch do tytu jest zgodny z ruchem wskazowek
zegara.
*1 Definicja kierunku zakfada, ze sg Panstwo zwrdceni w strone watu wyjsciowego silnika.
PO.02t Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1004, 1005 Adres CANopen 0x2002, 0x00
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Zakres o Stosowany
P0.03! Tryb sterowania ustawien SLILPEILID JE e € tryb
0 - Pls|T

Ten parametr okresla tryb pracy systemu.

Ustawienie

Tryb
podstawowy

Tryb

dodatkowy

Opis

[0]

Tryb pozycyjny: Przemieszczenie katowe
serwomotoru  jest  sterowane  poprzez
wewnetrzne lub zewnetrzne polecenia pozyciji,
dzieki czemu uzyskuje sie kontrole nad
przemieszczeniem ruchu mechanicznego.

Tryb predkosci: Predko$¢ obrotowa
serwomotoru  jest  sterowana  poprzez
wewnetrzne  lub  zewnetrzne  polecenia
predkosci.

Tryb momentu obrotowego: Moment obrotowy
serwomotoru  jest sterowany  poprzez
wewnetrzne lub  zewnetrzne  polecenia
momentu obrotowego.

Przetgczanie miedzy trybem pozycji i trybem
predkosci: Tryb pozycyjny i tryb predkosci
mozna przetgczaé za pomocg zacisku
przetgczania trybéw sterowania.

Position mode Speed mode Position mode

v

AV

(P0.90)

Mode

switching oN (PO.91)
signal (MCH) ofr

Uwaga: Istniejg dwie metody (okre$lone przez
P0.92) przetgczania z trybu pozycji na tryb
predkosci. W procesie przetgczania z trybu
predkosci obrotowej do trybu pozycji, silnik
zatrzymuje sie w pozycji odniesienia
okreslonej przez P0.91 przed przetgczeniem
do trybu pozyciji.

Przetgczanie miedzy trybem pozycji i trybem
momentu obrotowego: Tryb pozycji i1 tryb
momentu obrotowego mozna przetgczac¢ za
pomocg  zacisku  przetgczania  trybow
sterowania.

Position mode Torque mode Position mode

poshn i al \//>
Mode o (P0.90) (:}91)
ot o) oee |
Uwaga: Istniejg dwie metody (okre$lone przez
P0.92) przetgczania z trybu pozycji na tryb
momentu obrotowego. W procesie
przetgczania z trybu momentu obrotowego na
tryb pozycji, silnik zatrzymuje sie na pozycji
odniesienia okreslonej przez P0.91 przed
przetgczeniem na tryb pozyciji.

(P0.92 = 1)
Directswiching

Motor _
speed (P0.92 =0
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Przetgczanie miedzy trybami predkosci i
momentu obrotowego: Tryb predkosci i tryb
momentu obrotowego mozna przetgcza¢ za
pomocg  zacisku  przetgczania  trybow
sterowania.

Speed mode Torque mode Speed mode

Mode
switching
signal (MCH) orr

Motor \
speed —

Load torque

ON

Torque
command

Uwaga: Przetgczanie nie jest ograniczone
przez aktualne warunki pracy.

/

Zarezerwowane

7

CANopen

/

Tryb CANopen (obstugiwany przez
serwonaped CANopen)

8

EtherCAT

/

Tryb EtherCAT (obstugiwany przez
serwonaped EtherCAT)

Uwagi: Jezeli ustawiono P0.03, parametry P3.00-P3.07 sg automatycznie przetgczane w zaleznosci
od aktualnego trybu regulacji. Ustawienia wejscia P3.00-P3.07 sg opisane w nastepujgcy sposob:
0: Wytaczone (Wewnetrzny tgcznik optyczny odpowiadajgcy wejsciu nie jest podtgczony).

1: Wigczony (Wewnetrzny tgcznik optyczny odpowiadajgcy wejsciu jest podtgczony).
PO 03" Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1006, 1007 Adres CANopen 0x2003, 0x00
Wewnetrzne Zakres ol Stosowany
P0.04* polecenie ustawien e i o tryb
zezwalajgce 0-1 0 - PlsSs|T

Ten parametr stuzy do kontroli stanu roboczego serwonapedu.
Odwzorowanie pomiedzy ustawieniami tego parametru a komendami zezwalajgcymi

terminalu zewnetrznego jest nastepujgce:

Uwagi:

o Jesli P0.04 jest ustawiony na 1, ale status polecenia z terminalu zewnetrznego
zostanie zmieniony z 1 na 0, to naped zostanie wytgczony, tzn. P0.04 zostanie

Ustawienie Polecenie z terminala zewnetrznego Serwonaped

0 0 (Wewnetrzny tgcznik optyczny Stand-by
odpowiadajgcy wejsciu nie jest podtgczony). | (WYLACZONY)
1 (Wewnetrzny tgcznik optyczny

0 odpowiadajgcy wejsciu jest podtgczony). Wigczony (ON)

1 0 (Wevynetrzny +ac.z’n|.k op.)ty.czny Wiaczony (ON)
odpowiadajgcy wejsciu nie jest podigczony).
1 (Wewnetrzny tgcznik optyczny

! odpowiadajgcy wejsciu jest podtgczony). Wigczony (ON)

automatycznie zmieniony na 0.

e Metoda ustawiania tego parametru na panelu LED jest inna niz ustawiania innych
parametrow. Do przetgczania miedzy 0 i 1 mozna uzywac tylko klawisza SET. Klawisz
UP/DOWN jest nieaktywny na ekranie do ustawiania tego parametru.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych DEC

P0.04*

Adres Modbus

1008, 1009

Adres CANopen 0x2004, 0x00
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P0.05

Predko$¢ ruchu

JOG

Zakrt?s’ Domyslnie | Jednostka SUBEIOTEIL
ustawien tryb
0-1000 200 r/min Pl[sSs]|T

Ten parametr okresla predkosé ruchu JOG. Szczegéty patrz 5.2.5.2 ,Test ruchu JOG".
Podczas pracy dziatajg parametry czasu ACC/DEC P0.54, P0.55, P0.56, P0.57, a silnik
przyspiesza, zwalnia, uruchamia sie lub zatrzymuje w zaleznosci od ustawien.

P0.05 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1010, 1011 Adres CANopen 0x2005, 0x00
|7ICZI’1|k . Zakr(?s’ Domysinie | Jednostka ST
wspotczynnika ustawien tryb
P0.06! wyj$ciowego
podziatu 0—(231-1) 10000 - P| S| T
czestotliwosci
Mlgnowml_( Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka SO
wspotczynnika ustawien tryb
P0.07* wyj$ciowego
podziatu 1-(231-1) 131072 - P| S| T
czestotliwosci

Poprzez ustawienie licznika i mianownika wspotczynnika wyjsciowego podziatu
czestotliwosci, pozycja z enkodera moze by¢ podzielona czestotliwosciowo przez dowolng
liczbe catkowitg lub dziesietng, a nastepnie wyprowadzona przez zaciski sygnatu
wyjsciowego impulsow enkodera (OA+, OA-, OB+ i OB-, odpowiadajgce pinom 44, 43, 41 i
42) wtyczki CN1.

Impulsy wyjsciowe napedu =

PO:O? X Rozdzielczos¢ enkodera

Uwagi:

1. W trybie sterowania potozeniem, gdy sygnat wyjsciowy enkodera serwosilnika wyzszego
poziomu jest wykorzystywany jako wejscie polecenia impulsowego potozenia dla
serwonapedu aktualnego poziomu, czyli przy realizacji nadgzania master/slave typu
start/stop, aby zapewni¢ wysokg doktadno$¢ pozycjonowania serwonapedu aktualnego
poziomu, wspofczynnik podziatu czestotliwosci musi wynosi¢ 1:1. W przeciwnym razie ucierpi
na tym doktadnos¢ nadazania za pozycjg master/slave.

2. Domysinie P0.07 ma wartos¢ 131072, a P0.06 ma warto$¢ 10000, co oznacza, ze zacisk
wyjscia impulséw enkodera wysyta 10000 sygnatéw impulséw za kazdym razem, gdy silnik
obraca sie po okregu. Jesli P0.06 zostanie zmieniony na 5000, terminal wyjscia impulsow
enkodera wyprowadza 5000 sygnatéw impulséw w tej samej sytuac;ji.

P0.06" Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres Modbus 1012, 1013 Adres CANopen 0x2006, 0x00
P0.07t Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres Modbus 1014, 1015 Adres CANopen 0x2007, 0x00
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WijCI-e do Zakn?s’ Domyslnie | Jednostka Stesowail
P0.08? podziatu ustawien tryb
' czestotliwosci B ]
wstecznej 0-1 0 P|S | T

Ten parametr okresla, czy odwrdéci¢ logike impulsow fazy-B wyjscia impulsowego. Wéwczas

mozna zmieni¢ relacje fazowa miedzy impulsami fazy-A i impulsami fazy-B.

Ustawienie

Logika

fazy B oo

Cw

[0]

Nie ulega

Phasef f f

A

odwréceniu Phasef f f Phasef f f f
B B

Phase
A

odwréceniu

Ulega

Phase Phase
A

Phase Phase
B

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P0.08*

Adres Modbus

1016, 1017

Adres CANopen

0x2008, 0x00

P0.09

momentu
obrotowego

Tryb ograniczenia

Zakres
ustawien

Domyslinie

Jednostka

Stosowany
tryb

0-6

1 -

P[s]|

Ten parametr okresla tryb ograniczenia momentu obrotowego.

Ustawienie

Kierunek do
przodu

Kierunek wstecz

Granica momentu
obrotowego
(wejscie analogowe
0V-10V)

Granica momentu
obrotowego (wejscie
analogowe -10V-0V)

[1]

Granica maksymalnego momentu
obrotowego 1 (P0.10)

Granica
maksymalnego
momentu
obrotowego 1
(P0.10)

Granica
maksymalnego
momentu
obrotowego 2
(P0.11)

TLC OFF — Granica maksymalnego
momentu obrotowego 1 (P0.10)
TLC ON — Granica maksymalnego
momentu obrotowego 2 (P0.11)

Limit momentu
obrotowego dla
ruchu do przodu
(wejscie analogowe
0V-10V)

Limit momentu
obrotowego dla
ruchu do tytu
(wejscie analogowe
-10V-0V)

Limit momentu obrotowego dla ruchu do
przodu
(wejscie analogowe 0V-10V)

Limit momentu obrotowego dla ruchu do
przodu
(wejscie analogowe 0V-10V)
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Uwaga: Jezeli P0.09 ustawiony jest na 3, przetgczenie momentu obrotowego nie nastepuje
natychmiast, lecz jest ograniczone przez ustawienia P4.51 i P4.52. Granica przetgczania

momentu obrotowego jest przedstawiona w nastepujgcy sposob:

Ta[ms]=|P0.11[%]-P0.10[%]|xP4.51[ms/100%]/100

P00,y

Zero
torque

PO.11 |

i i
N/

N
Tb i P0O.10

V2

Tb[ms]=|P0.10[%]-P0.11[%]|xP4.52[ms/100%]/100

P0.09 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1018, 1019 Adres CANopen 0x2009, 0x00
Granica maks. Zakres ol Stosowan
P0.10 momentu ustawien LD PRI JIEE O tryb ¢
obrotowego 1 0.0-500.0 300.0 % Pls]|T
Granica maks. Zakres Domyslnie | Jednostka Stosowany
PO.11 momentu ustawien tryb
obrotowego 2 0.0-500.0 300.0 % P| S|

Ta grupa parametrow okresla maksymalny moment obrotowy, jaki moze wytworzyc

serwosilnik. Zaktadajgc, ze znamionowy moment obrotowy serwosilnika wynosi 100%,

ustawienie jest procentem znamionowego momentu obrotowego. Jezeli wartos¢

bezwzgledna polecenia momentu obrotowego jest wieksza niz nastawa, rzeczywisty

wyjsciowy moment obrotowy jest ograniczony przez wybrane ustawienie.

Uwaga:

® Ta grupa parametréw jest uzywana z P0.09.

® W trybie momentu obrotowego granica momentu obrotowego ustalana jest przez
parametr P0.10.

PO 10 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1020, 1021 Adres CANopen 0x200A, 0x00
PO 11 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1022, 1023 Adres CANopen 0x200B, 0x00
o Zakres o Stosowany
PO.12 seer?r)u;NeJZSI%PH ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
Pe 0-1 0 - P][S|T
Ten parametr okresla typ wejsciowy mocy trojfazowego serwonapedu.
Ustawienie Opis
[0] \{\_/ejs’cie
trojfazowe
1 Wejscie
jednofazowe
PO 12 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1024, 1025 Adres CANopen 0x200C, 0x00
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Moc zewnetrznego Zakres ol Stosowany
P0.13* rezystora ustawien e tryb
hamowania 0-5000 200 W P|S|T
Opor Zakr(?s’ Domysinie | Jednostka SUESONEN
PO 141 zewnetrznego ustawien tryb
' rezystora
hamowania 1-1000 60 Q P| S| T

Jezeli uzywany jest zewnetrzny rezystor hamowania, ustawienia parametréw muszg byc¢

takie same jak moc i opor zewnetrznego rezystora hamowania.

Uwaga:

Wykrywanie przecigzenia hamulca powinno by¢ stosowane z P4.34. Jezeli P4.34 ustawiony
jest na 2, logika wykrywania przecigzenia hamulca wykorzystuje parametry zewnetrznego
rezystora hamowania do wykrywania btedéw. Jesli ta grupa parametréw nie odpowiada mocy
i opornosci zewnetrznego rezystora hamowania, moze dojsé¢ do btednego zgtoszenia btedu
przecigzenia hamulca (Er07-0) lub nawet do spalenia rezystora hamowania. Czas ochrony
przed przecigzeniem hamulca zewnetrznego jest wprost proporcjonalny do tych dwdch
parametrow i odwrotnie proporcjonalny do wskaznika hamowania podczas rzeczywistej
pracy. Te dwa parametry sg wytgczone, gdy parametr P4.34 nie ma wartosci 2.

PO 13 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1026, 1027 Adres CANopen 0x200D, 0x00
PO.141 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1028, 1029 Adres CANopen 0x200E, 0x00
Domysine Zakres ol Stosowan
P0.15 parar¥1etry ustawien LA I O tryb ¢
monitorowane 0-22 0 : PIlsS]|T

Ten parametr okre$la parametry stanu, ktére sg monitorowane po wtgczeniu zasilania:

Ustawienie Znaczenie Wyswietlacza Jednostka
[0] Predkos¢ silnika SPdFb rpm/min
1 Polecenie predkosci SPdcld rpm/min
Nagromadzone impulsy ATl jednostka
2 sprzezenia zwrotnego referencyjna
Nagromadzenie polecen ST TECT jednostka
3 - i~ e S.C ! ld .
impulsowych referencyjna
TR jednostka
4 Impulsy resztkowe referencyjna
Odchylenie kontroli 5l jednostka
° hybrydowe;j referencyjna
6 Aktualny moment T %
obrotowy
7 Napiecie st’a’re w obwodzie 0bUS 1 Vv
gtéwnym
8 Napiecie wyjsciowe UoUt Vrms
9 Prad wyjsciowy l.oUE Arms
10 Temperatura napedu NdLENP) °C
11 Limit momentu T %
obrotowego
12 Wartos¢ sprzezenia EncFb impuls
zwrotnego enkodera
Pozycja wirnika w
13 stosunku do impulsu fazy impuls
Z
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14 Wspolczynnik J-r %
bezwtadnosci obcigzenia
15 Moc wyjsciowa PoHEr %
16 Wskaznslﬁnoilijglazenla %
Licznik rzeczywistego

17 przetozenia przektadni -

elektronicznej
Mianownik rzeczywistego

18 przetozenia przektadni -

elektronicznej
Impulsowe sterowanie e :

19 oredkoscia L55Pd r/min

20 Predkos$¢ chwilowa SPdFb ! r/min

21 Stan PTP PEPSES -

PO 15 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1030, 1031 Adres CANopen 0x200F, 0x00
. Zakres ors Stosowany
PO 16 Blog?:riétrgsvny ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
P 0-1 0 - PSS |T

Ten parametr okresla, czy blokowac funkcje zmiany parametrow (z wyjgtkiem P0.16 i
parametrow, ktére nie sg zapisywane po wylgczeniu zasilania), zapobiegajgc niewtasciwej

obstudze.
" Poprzez
Ustawienie Poprzez panel komunikacje
Odblokowanie . -
[0] funkcji Odblokowanie funkcji
1 Blokada funkgciji Blokada funkcji
PO.16 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1032, 1033 Adres CANopen 0x2010, 0x00
. Zakres oy Stosowany
PO 17 Tr;é)EzPaé)guMdo ustawien Domysinie | Jednostka tryb
0-1 0 - P|S|T

Ten parametr okresla tryb zapisu ustawien parametrow modyfikowanych przez panel do
pamieci EEPROM.

Ustawienie Opis
0] Indywidualnie (tzn. automatycznie
zapisywane po modyfikaciji)
1 W partiach (tzn. modyfikacje zapisywane w
partiach, jezeli P4.91 ustawiony jest na 1)

PO.17

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1034, 1035

Adres CANopen

0x2011, 0x00
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Zakres oy Stosowany
P0.18* Hasto fabryczne ustawien LIRSS tryb
0-65536 0 - P|lS|T
Ten parametr umozliwia przeglagdanie parametréw fabrycznych i modyfikacje menu.
PO 18 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1036, 1037 Adres CANopen 0x2012, 0x00
Typ wejscia Zakres o1 Stosowany
P0.19 zasilania obwodu ustawien i i e tryb
gldwnego 0-65536 0 - Pls|T
Ten parametr okresla typ wejscia zasilania dla obwodu gtéwnego.
Ustawienie Opis
[0] Zaciski L1, L2 i L3 wprowadzajg zasilanie AC.
1 Zaciski + i - wprowadzajg zasilanie prgdem
statym.
PO 19 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1038, 1039 Adres CANopen 0x2013, 0x00
6.1.2 Kontrola pozycji
., : Zakres ors Stosowany
PO, 201 Zrod’foor;olce_icenla ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
pozyc] 0-4 0 - Pl |

Ten parametr okresla zrodito polecenia pozycji w trybie regulacji potozenia, petli zamknietej i
hybrydowej regulacji potozenia.

Ustawienie Opis
[0] Wejscie impulsowe
1 Wejscie magistrali komunikacyjnej
2 Sterowanie PTP
3 Zarezerwowane
4 Wejscie drugiego enkodera
PO 20" Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1040, 1041 Adres CANopen 0x2014, 0x00
Rozdzielczose Zakr(?s’ Domysinie| Jednostka ST
PO 221 _ OIZ zie CZO?lC‘k ustawien : tryb
impulsoéw na silni 0—(2°%-1) 10000 Jednostka p
referencyjna

Ten parametr okresla liczbe impulséw wymaganych dla rozdzielczosci silnika.
Uwaga: Jesli parametr P0.22 posiada wartos¢ niezerowg, ustawienia P0.25-P0.29 sg
nieaktywne. W przypadku wspdlnego stosowania 17- lub 20-bitowego enkodera zaleca sie

ustawienie wiekszej wartosci, aby uzyskac¢ wiekszg doktadnosc.

P0.221

Rozmiar danych

32 bity

Format danych

DEC

Adres Modbus

1044, 1045

Adres CANopen

0x2016, 0x00
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. Zakres o~ Stosowany
PO 231 i'gyﬁlgoeﬁglz ustawien Domysinie| Jednostka tryb
P g 0-2 0 i P |
Ten parametr okresla tryb wejscia impulsowego. Dostepne sg trzy tryby wejscia
impulsowego.
A . Postaé Schemat
Ustawienie Opis sygnatu CCwW CW
[0] Impuls + znak Impuls + ULl L
P zak ||
1 Cigg impulséw CW+CCW J—U—U—L :
ccwiew (TR AL
Tryb impulsowy ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ
: orronego| | UL UL
kwadraturowego JA
Uwaga:

Kierunek impulséw okreslony przez ten parametr moze by¢ odwrdcony przez P0.24%.
Szczegdty patrz P0.241.

PO 23t Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1046, 1047 Adres CANopen 0x2017, 0x00
Kierunek wejscia Zakres oy Stosowany

P0.24% impulsu ustawien SEPRIID S TG tryb

wstecznego 0-1 0 - Pl |

Poprzez ustawienie tego parametru mozna odwréci¢ kierunek impulsu wejsciowego. W tym
czasie rzeczywisty kierunek wyjsciowej predkosci obrotowej serwonapedu jest przeciwny do

kierunku okreslonego przez P0.23.

Ustawienie Opis
[0] Kierunek wejscia impulsow
pozostaje niezmieniony.
Kierunek wejscia impulsu i
1 oryginalny kierunek wejscia sg
odwrotne.
PO 241 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1048, 1049 Adres CANopen 0x2018, 0x00
Licznik przetozen Zakres s Stosowany
P0.25 przektadni ustawien DErEE) Jeehesi e tryb
elektronicznej 1 0—(2%-1) 0 - Pl |
Mlanovym’k Zakre.s’ Domysinie | Jednostka SUEERL L
P0.26 przetozen ustawien tryb
przekiadni 1-(238-1) 10000 : P
elektronicznej
Licznik przetozen Zakres ol Stosowany
P0.27 przektadni ustawien s o tryb
elektronicznej 2 0—(231-1) 0 - P | |
Licznik przetozen Zakres s Stosowany
P0.28 przektadni ustawien DErEE) Jeehesi e tryb
elektronicznej 3 0—(2%1-1) 0 - P | |
P0.29 Zakre_s’ Domysinie | Jednostka SUESOTENY
ustawien tryb
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Licznik przetozenh
przektadni 0—(2%-1) 0 - P
elektronicznej 4

Koncepcja przetozeh elektronicznej skrzyni biegéw: Dla dowolnego wejscia impulsowego,
ilos¢ i czestotliwos¢ impulséw faktycznie odbieranych przez naped mozna zmieni¢ poprzez
pomnozenie pewnego wspoétczynnika. Ten wspotczynnik to przetozenie elektronicznej
przektadni. Mozna go podzieli¢ na dwie czesci: licznik i mianownik:
Przetozenie elektronicznej skrzyni biegdw = g1/ g2,

gdzie,

g1: oznacza licznik przetozenia przektadni elektronicznej

g2: oznacza mianownik przetozenia przektadni elektronicznej;
Ponizej przedstawiono schemat blokowy przetozen przektadni elektronicznej:

Electronic Deviation Intermediate

Input pulse train gear ratio counter link

Feedback pulse

Encoder

Ttumaczenie:

Input pulse train — kolejka impulséw wejsciowych

Electronic gear ratio — przetozenie przektadni elektronicznej
Feedback pulse — impuls zwrotny

Deviation counter — licznik odchylen

Intermediate link — ogniwo posrednie

Motor — silnik

Encoder — encoder

Przyktad: Ponizej przedstawiono przyktad, §

w ktérym 1 impuls odpowiada predkosci posuwu 10 pm: W
Dane mechaniczne:

Posuw $ruby kulowej Pb =10mm ool an

Wspétczynnik DEC n=3/5
Rozdzielczos¢ enkodera serwomotoru =10000
Przetozenie przektadni elektronicznej jest nastepujgce:

By Py P e, 10000 50

g2 AS n-Ph (3/5-10 3

Omowienie, Alp: Posuw odpowiadajgcy kazdemu impulsowi (mm/impuls)
as . Posuw odpowiadajgcy kazdemu silnikowi obrotowemu (mm/obrét)

W tym przykfadzie: g1=50, g2=3
Serwonaped posiada cztery grupy elektronicznego przetozenia. Poprzez zaciski wyboru
przetozenia elektronicznego SC1 i SC2 wtyczki CN1 mozna ustali¢, ktére parametry z P0.25,
P0.26, P0.27, P0.28 i P0.29 tworzg elektroniczne przetozenie.

SC1 SC2 W trybie pozycyjnym
0 0 Licznik przetozenia przekfadni elektronicznej 1
1 0 Licznik przetozenia przektadni elektronicznej 2
0 1 Licznik przetozenia przektadni elektronicznej 3
1 1 Licznik przetozenia przektadni elektronicznej 4
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Uwaga:

® Ta grupa parametrow jest aktywna tylko wtedy, gdy P0.22! ma wartos$¢ 0.
® Jezeli SC1i SC2 sg wykorzystywane do elektronicznego przetgczania przetozen, P4.10
musi by¢ ustawiony na 0.

PO 25 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1050, 1051 Adres CANopen 0x2019, 0x00
P0.26 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
) Adres Modbus 1052, 1053 Adres CANopen 0x201A, 0x00
PO 27 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1054, 1055 Adres CANopen 0x201B, 0x00
PO 28 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
) Adres Modbus 1056, 1057 Adres CANopen 0x201C, 0x00
PO 29 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
' Adres Modbus 1058, 1059 Adres CANopen 0x201D, 0x00
Stata ciasowa dla Zakr(?s' Domyélnie | Jednostka Stosowany
iltra ustawien tryb
PO 332 dolnoprzepus-
towego 0.0-1000.0 0.0 ms P
odpowiadajgcego
poleceniu pozyciji

Ten parametr okre$la stalg czasowg dla filtra dolnoprzepustowego pierwszego rzedu
odpowiadajgcego poleceniu pozycji, redukujgcego wstrzgsy mechaniczne spowodowane
nagtymi zmianami czestotliwo$ci polecen impulséw wejsciowych.
Patrz ponizszy rysunek:

Position before filtering

\ Position after filtering

Speed A /
Ve —
- \
Pl K \
'l
0.632Vc ’ Position after filtering | Y
/ \ /
7 \
/
/ \
7 \
0.368Vc 4 N
/ \\
1 AN
/ N
l—— P
P0.33 P0.33

Ttumaczenie:
Speed — predkosé

Position before filtering — pozycja przed filtrowaniem

Position after filtering — pozycja po filtorwaniu

Time - czas

P0.332

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1066, 1067

Adres CANopen

0x2021, 0x00

str. 101




Serwonaped AC z serii AS64 Kody funkcji

Stata czasowa dla Zakres Domvéinie | Jednostka Stosowany
filtra FIR ustawien y tryb

P0.34?

odpowiadajacego |, , 4640 g 0.0 ms P
poleceniu pozycji

Ten parametr okresla stalg czasowg dla filtra FIR odpowiadajgcego poleceniu pozyciji,
redukujgcego wstrzgsy mechaniczne spowodowane nagtymi zmianami czestotliwosci
polecen impulséw wejsciowych.

Patrz ponizszy rysunek:

SpeedA yon before filtering
Vc
! \
/ \
/ | Position after filtering
/¥ \ /
/ \
I, \
. . . \
] Position after filtering \
/ ‘\
! \
/ \
/ \
! \
! \
' >
< > Time
P0.34 P0.34

Ttumaczenie:

Speed — predkosé

Position before filtering — pozycja przed filtrowaniem
Paosition after filtering — pozycja po filtorwaniu

Uwaga: Jesli parametr ten zostanie zmodyfikowany podczas pracy serwomechanizmu,
zmiana bedzie skuteczna po zatrzymaniu.

PO 342 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1068, 1069 Adres CANopen 0x2022, 0x00
Limit programowy Zakr(?s . Domysinie| Jednostka SHEEONELTY
; ¥ | ustawien tryb
P0.35 w regulacji pozycji -
ccw L(2°L-1)—(2%-1) 0 jednostka |,
referencyjna

Ten parametr okresla granice programowg w regulacji pozycji CCW.

Jesli P0.35 wynosi 0 i P0.36 wynosi 0, granica programowa jest nieaktywna.

Uwaga: Funkcja limitu oprogramowania jest aktywna tylko wtedy, gdy ten parametr jest
wiekszy niz P0.36.

Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
Adres Modbus 1070, 1071 Adres CANopen 0x2023, 0x00

P0.35
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Limit programowy Zakr(?s . Domyslnie| Jednostka SUBEIOTEIL
.. . ustawien tryb
P0.36 w regulacji pozycji ‘ednostka
cwW -(231-1)—(231-1) 0 J a | p
referencyjna

Ten parametr okresla granice programowg w regulacji potozenia CW.
Jesli P0.35 jest 0i P0.36 jest 0, granica programowa jest nieaktywna.
Uwaga: Funkcja limitu programowego jest aktywna tylko wtedy, gdy ten parametr jest
mniejszy niz P0.35.

P0.36 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1072, 1073 Adres CANopen 0x2024, 0x00
. Zakres oy Stosowany
PO 37 Tryb cp)glecgienla ustawien Domyslinie| Jednostka tryb
pozyc] 0-1 0 : P |

Ten parametr okresla tryb polecenia pozycji, gdy P0.20 [Zrodio polecenia pozycji] jest

ustawiony na 1, a w innych trybach jest nieaktywny.

Ustawienie Opis
[0] Inkrementalnie (wejscie polecenia pozyciji jest
zmiang w stosunku do aktualnej pozyciji).
1 Absolutnie (wejscie polecenia pozycji jest
pozycjg docelowg).
PO 37 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1074, 1075 Adres CANopen 0x2025, 0x00
Wigczenie Zakres Arr Stosowany
P0.38 catkowicie ustawien PenpEiiE) Jeehesie tryb
zamknietej petli 0-2 0 - Pl |

Ten parametr stuzy do wigczania funkcji w petni zamknietej petli.
Gdy ten parametr jest ustawiony na 2, uzytkownicy moga przetgcza¢ sie miedzy w petni
zamknietg petlg a potzamknietg petlg poprzez porty 1/0, ktdrych kod funkcji to 0x34 lub 0x134.
Uwaga: Gdy ten parametr jest ustawiony na 1 lub 2, jego definicja rézni sie od definicji
przetozenia przekfadni elektronicznej podczas pracy w catkowicie zamknietej petli (patrz
szczegoty w rozdziale 7.2.1).

P0.38

Ustawienie Wiaczenie catkowicie zamknietej petli
[0] Aktywacja
1 Wigczenie catkowicie zamknietej petli
> Mozliwos¢ przetgczania miedzy petla catkowicie
zamknietg a pétzamknietg
Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1076, 1077 Adres CANopen 0x2026, 0x00
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6.1.3 Regulacja predkosci i momentu obrotowego
5 . Zakres o~ Stosowany
PO .40 Zrod’fro gﬁl;zcc::?nla ustawien Domysinie| Jednostka tryb
Pre 0-5 1 i [S ]

Ten parametr okresla zrodto polecenia dla regulacji predkosci.

Ustawienie | Tryb wejscia Opis
Za pomocg P3.00-P3.07 mozna sterowaé wewnetrzng
wielostopniowg predkoscig obrotowg (SPD1 to 0x00A, SPD2 to
0x00B, SPD3 to 0x00C):
SPD3 SPD2 SPD1 | Parametr | Tryb predkosci
0 0 0 PO0.46 Predkosc¢
wewnetrzna 1
0 0 1 PO0.47 Predkosé
wewnetrzna 2
0 1 0 PO0.48 Predkosc¢
Predkosé wewnetrng 3
0 wewnetrzna 0 1 1 P0.49 Predkosc¢
wewnetrzna 4
1 0 0 P0.50 Predkosé
wewnetrzna 5
1 0 1 P0.51 Predkosc¢
wewnetrzna 6
1 1 0 P0.52 Predkosé
wewnetrzna 7
1 1 1 P0.53 Predkosc¢
wewnetrzna 8
Patrz opisy dla P0.46-P0.53.
Weiscie Nalezy ustawi¢ P3.26 [Funkcja Al 1] lub P3.27 [Funkcja Al 2]
[1] anaIcJ) owe |Na@ 3 [Polecenie predkosci] i ustawi¢ odpowiednie parametry w
9 zaleznosci od sytuacji.
Za pomocg interfejsu magistrali komunikacyjnej mozna
odbiera¢ polecenia predkosci obrotowej z komputera
> Wejscie gtébwnego. Jezeli P4.10 ma wartos¢ 1 [Wejscie magistrali],
magistrali | Predkos¢ obrotowa silnika moze by¢ zmieniana za pomoca
P4.13 [Polecenie predkosci magistrali].
Patrz opisy dla P4.10i P4.13.
3 Zastrzezone |-
4 Zastrzezone |-
Predkos¢
wewnetrzna o o .
5 wysokiej Doktadnos¢ do 0,1 r/min
rozdzielczo$ci
PO 40 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1080, 1081 Adres CANopen 0x2028, 0x00
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Ustawienie Zakres ol Stosowany
P0.41 kierunku polecenia| ustawien SLIPALID) - JIEiRE G tryb
predkosci 0-1 0 - | s |

Ten parametr okresla sposéb okreslania kierunku w poleceniu predkosci obrotowej, gdy
P0.40 jest 0 lub 1, a symbolem polecenia predkosci obrotowej jest S-SIGN.

‘A Symbol polecenia Kierunek
Ustawienie Wi ewr?gti:;)r?acl Al predkosci polecenia
predkosci
Predko$¢ | OV- Nie dziata CCw
dodatnia 10V
[0] Predkosé - Nie dziata Cw
ujemna 10V-
ov
1 Nie dziata Aktywny CCW
Nie dziata Nieaktywny Ccw
PO 41 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1082, 1083 Adres CANopen 0x2029, 0x00
Zakres oy Stosowany
P0.42 Wzmocnienie Al 1| ustawien SEMREID) - Jeeiesl e tryb
10-2000 100 [P3.26unit)V| P | S | T

Ten parametr okresla wzmocnienie wejscia analogowego 1, jednostka wzmocnienia jest

zwigzana z P3.26.

Uwaga:

® \Wejscie analogowe 1 oznacza sygnat wprowadzany z zaciskéw (czyli AD1 i GND,
odpowiadajacych pinowi 1 i pinowi 5) wejscia analogowego 1 wtyczki CN1.

® Do potgczenia miedzy AD1 i GND mozna przytozy¢ napiecie tylko w zakresie -10V-+10V.
W przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia napedu.

Przyktad zastosowania:

1. Funkcjg wejscia analogowego 1 jest polecenie predkosci.

2. Napiecie wejscia analogowego 1 odpowiada wzmocnieniu konwersji predkosci obrotowe;j

polecenia silnika.

3. P0.40 jest ustawiony na 1.

4. Zwigzek miedzy napieciem wejscia analogowego 1 a poleceniem predkosci obrotowej jest

nastepujacy: Kazde napiecie 1V odpowiada domysinie predkosci obrotowej 100 r/min.

Rzeczywiste polecenie predkosci obrotowej = Napiecie wejscia analogowego x P0.42

Speed(r/min) A
1510100
¥ P0.42=500(min)V
2500 |- j
———P0.42=250(/min)/V

o

10.0V AD1 input voage(V)

] -2500

VA— -5000
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Uwaga:

® Ten parametr jest aktywny tylko wtedy, gdy P0.40 ma wartos¢ 1.
® Ustawié ten parametr zgodnie z warunkami pracy silnika. Jezeli ten parametr zostanie
ustawiony na duzg wartos¢, predkos¢ obrotowa silnika moze ulega¢ gwattownym

wahaniom.
PO 42 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1084, 1085 Adres CANopen 0x202A, 0x00
Zakres - Stosowany
P0.43 Odwrécenie Al 1 ustawien | DOmysinie| Jednostka tryb
0-1 0 - P|ls|T
Ten parametr okresla polaryzacje napiecia wejscia analogowego 1.
Ustawienie Rzeczywisty wynik detekcji
._ | [Napieciet+]—[Wartos¢
[0] Paayzacia | o datnial [Napigcie-]~[Wartos¢
ujemnaj.
._ | [Napieciet+]—[Wartos¢
1 Poule_ierz]zr?;ja ujemna],[Napiecie-]»[Wartos¢
) dodatnia].
PO 43 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1086, 1087 Adres CANopen 0x202B, 0x00
Zakres o Stosowany
P0.45 Martwa strefa Al 1 ustawien e tryb
0.000-3.000 | 0.000 v P|ls|T

Jezeli wartos¢ bezwzgledna napigcia wejscia analogowego 1 miesci sig w zakresie tego
parametru, odpowiednia warto$¢ polecenia wynosi 0.

PO 45 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1090, 1091 Adres CANopen 0x202D, 0x00
Wevyfletrzna Zakr(?s' Domyslnie |Jednostka SRR
PO .46 predkosé _obrotqwa ustawien tryb
Vograniczenie | 55000-20000| 100 r/min s| T
predkosci 1
Wevypetrzna Zakrt?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
PO.47 predkosc¢ obrotowa ustawien tryb
2lograniczenie | 55000-20000| 0 r/min S| T
predkosci 2
Wev’vr\etrzna Zakr(?s’ Domysinie | Jednostka SUEEOTEL
PO.48 predkosc¢ obrotowa ustawien tryb
Slograniczenie | 55000-20000] 0 r/min s|T
predkosci 3
V\‘/(ev,vr\etrzna Zakr(?s' Domysinie | Jednostka SUEEOTEL
P0.49 predkosé pbrot(_)wa ustawien tryb
Alograniczenie | 540050000 0 r/min S| T
predkosci 4
Zakres 1o Stosowany
P0.50 r d\/kvoeévg/noegg?:wa ; ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
Pre -20000—20000 0 r/min [ s ]
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Zakres or Stosowany
PO 51 r d\‘/(\/oeévgnoebtzgfwa 5 ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
pre -20000-20000 0 r/min S|
Zakres 1 Stosowany
PO.52 r d\/k\/oeévznoet;[:?:wa , ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
Pre -20000-20000 0 r/min S ]
Zakres or Stosowany
PO.53 r dvk\geévgnoe;g?:vva . ustawien Domysinie | Jednostka tryb
pre -20000-20000 0 r/min [ S |
Serwonaped obstuguje 8-stopniowe wewnetrzne polecenia predkosci i 4-stopniowe

wewnetrzne ograniczenia predkosci.

Tryb

Ustawienia

Vil P0.40 SPD3 | SPD2 | SPD1 | Powigzany parametr i ustawienie
0 0 0 P0.46 Wewnetrzna predkosc¢ 1
0 0 1 P0.47 Wewnetrzna predkos¢ 2
0 1 0 P0.48 Wewnetrzna predkos¢ 3
s 0 1 1 P0.49 Wewnetrzna predkosc¢ 4
Predkosc 0 1 0 0 P0.50 Wewnetrzna predkos¢ 5
1 0 1 P0.51 Wewnetrzna predkos¢ 6
1 1 0 P0.52 Wewnetrzna predkosc¢ 7
1 1 1 P0.53 Wewnetrzna predkosc¢ 8
0 0 0 P0.46 Ograniczenie predkosci 1
Moment 0 0 0 1 P0.47 Ograniczenie predkosci 2
obrotowy 0 1 0 P0.48 Ograniczenie predkosci 3
0 1 1 P0.49 Ograniczenie predkosci 4
Uwaga:

SPD1, SPD2, SPD3 to wejscia cyfrowe wewnetrznych poleceh predkosci 1, 2 i 3
(odpowiadajgce 0x00A, 0x00B i 0x00C).
0: OFF (Wewnetrzny tacznik optyczny odpowiadajgcy danemu wejsciu nie jest podtgczony).
1: ON (Wewnetrzny tacznik optyczny odpowiadajgcy wejsciu jest podtgczony).

Ograniczenia predkosci zalezg od wartosci bezwzglednych parametréw, a kierunki sg takie
same jak w poleceniach momentu obrotowego.

PO 46 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1092, 1093 Adres CANopen 0x202E, 0x00
PO 47 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres Modbus 1094, 1095 Adres CANopen 0x202F, 0x00
PO 48 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1096, 1097 Adres CANopen 0x2030, 0x00
PO 49 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1098, 1099 Adres CANopen 0x2031, 0x00
PO 50 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1100, 1101 Adres CANopen 0x2032, 0x00
PO 51 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1102, 1103 Adres CANopen 0x2033, 0x00
PO 52 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1104, 1105 Adres CANopen 0x2034, 0x00
PO 53 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1106, 1107 Adres CANopen 0x2035, 0x00
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A Domyslnie |Jednostka SUSEOLE]
P0.54 Czas ACC ustawien y tryb
0-30000 0 ms | s |
Zakres e Stosowany
P0.55 Czas DEC ustawien DRI | tryb
0-30000 0 ms | s |

Czas ACC/DEC to czas przyspieszania z 0 obr/min do predkosci znamionowej (domysinie
3000 obr/min) w danym poleceniu lub zwalniania z predkosci znamionowej do 0 obr/min.
Jezeli podana predkosc nie jest rowna predkosci znamionowej, rzeczywisty czas ACC/DEC
jest ustawionym czasem ACC/DEC pomnozonym przez stosunek podanej predkosci do
predkosci znamionowej. Jezeli polecenie predkoéci jest ujemne, do obliczenia czasu
ACC/DEC przyjmuje sie wartos¢ bezwzgledna.

Przyktad: Jezeli zadana predkos¢ obrotowa wynosi 2000 r/min, predkos¢ znamionowa
wynosi 3000 r/min, a czas ACC/DEC (P0.54/P0.55) ustawiony jest na 1500, to rzeczywisty
czas ACC t1 wynosi 1500%(2000/3000)=1000ms, a czas DEC t2 wynosi
1500%(2000/3000)=1000ms. Patrz ponizszy rysunek:

Predkos¢ V 4
Predkos¢ znamionowa | T /7_ __________ 2
/' |
Ustalona predkos$é¢ |- [
>
g ‘2> s
< «——>
P0.54 P0.55
Uwaga: Ta grupa parametrow jest aktywna tylko w trybie predkosci.
PO 54 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
’ Adres Modbus 1108, 1109 Adres CANopen 0x2036, 0x00
PO 55 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1110, 1111 Adres CANopen 0x2037, 0x00
Zakres 1 Stosowany
PO56  |Czas ACC krzywej S [ listawien |- Oy sinie HEAnostka tryb
0—1000 0 ms | S |
Zakres 1 Stosowany
P0.57 Czas DEC krzywej S| ustawien e e tryb
0-1000 0 ms | s |
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Predkos¢ V

Ustalona
predkos¢

Uwaga:

W poleceniu predkosci znamionowej ta grupa parametréw stuzy do ustawienia czasu trwania
odcinkéw fuku na krzywej S, co pozwala osiggnac¢ cel, jakim jest fagodny rozruch. Czas
ACC/DEC krzywej S jest przedstawiony na ponizszym rysunku:

® Ta grupa parametréw jest aktywna tylko w trybie predkosci.

® Ta grupa parametrow jest nieaktywna, gdy zrédtem polecenia predkosci jest Al.

® Jesli ustawienie P0.54 jest mniejsze niz P0.56 i P0.56 nie jest 0, to P0.54 jest réwne
P0.56 podczas rzeczywistej pracy.

® Jedli ustawienie P0.55 jest mniejsze niz P0.57 i P0.57 nie jest 0, P0.55 jest rowne
P0.57 podczas rzeczywistej pracy.

A
i PO57|
- * | - >
[ B s— >
P ip0.54 ' P0.55} ¢
<« [ S— Czas
P0.56 P0.57

PO 56 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1112, 1113 Adres CANopen 0x2038, 0x00
PO 57 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1114, 1115 Adres CANopen 0x2039, 0x00
. Zakres oy Stosowany
PO 58 ZeIOri’/vb zarcgll:gézc i ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
apre a 0-3 0 - s | T

Ten parametr okresla tryb zacisku zerowej predkosci obrotowe;j.

Ustawienie

W trybie polecenia pozycji

[0]

Wytaczone (wejscie zacisku predkosci zerowej jest ignorowane).

1

Jezeli sygnat sterowania zaciskiem zerowej predkosci obrotowej
jest prawidtowy, to polecenie predkosci obrotowej jest przymusowo
ustawiane na 0.

Jezeli sygnat sterujgcy zacisku zerowej predkosci obrotowej jest
prawidtowy, polecenie predkosci obrotowej jest przymusowo
ustawiane na 0, tryb regulacji potozenia jest stosowany, gdy
rzeczywista predkos$¢ obrotowa silnika jest mniejsza niz P0.59 [Prég
predkoéci obrotowej w zacisku zerowej predkosci obrotowej], a
serwomechanizm jest zablokowany w tej pozycji.

Jezeli sygnat sterujgcy zacisku zerowej predkosci obrotowej jest
prawidtowy, tryb regulacji potozenia jest stosowany, gdy rzeczywista
predko$¢ obrotowa silnika jest mniejsza niz P0.59 minus 10 r/min, a
serwomechanizm jest zablokowany w tej pozycji.

Uwaga:
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® Po skonfigurowaniu ktéregokolwiek z parametrow P3.00-P3.07 z funkcjg zacisku
predkosci zerowej (0x00D), mozna wykorzysta¢ zaciski predkoéci zerowej na wtyczce
CN1 do sterowania lub wykorzysta¢ do sterowania P4.19 [Polecenie zacisku predkosci
zerowej]. Ustawienia wejsciowe P3.00-P3.07 sg opisane w nastepujgcy sposob:
0: Wylgczenie zacisku predkosci zerowe;.
1: Wiaczenie zacisku zerowej predkosci obrotowej.

® W trybie regulacji momentu obrotowego obowigzujg ustawienia 0 i 1, a 2 i 3 majg takg
samg funkcje jak 1.

PO 58 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1116, 1117 Adres CANopen 0x203A, 0x00
Prog predkosci Zakres o Stosowany
PO.59 | zacisku predkosci | ustawien |oomysinie| Jednostka tryb
zerowej 10-20000 30 r/min | s |

Ten parametr okresla prog predkosci obrotowej dla przetgczenia na regulacje potozenia, gdy
P0.58 ma wartos¢ 2 lub 3. Gdy P0.58 ma wartos¢ 3, wykrywane jest opdznienie o wartosci
10 r/min.

PO 59 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1118, 1119 Adres CANopen 0x203B, 0x00
Zrédto polecenia Zakres o Stosowany
P0.60 momentu ustawien e e tryb
obrotowego 0-3 1 - ||

Ten parametr okresla zrodto polecenia w regulacji momentu obrotowego.

Ustawienie | Tryb wejscia Opis
0 Okreslony
wewnetrznie

Okreslony przez P0.66.
Nalezy ustawi¢ albo P3.26 [Funkcja Al 1], albo P3.27

1] Wejscie [Funkcja Al 2] na 4 [Polecenie momentu obrotowego] i
analogowe |ustawi¢ odpowiednie parametry zgodnie z rzeczywistg
sytuacja.

Za pomocg interfejsu magistrali komunikacyjnej mozna
odbiera¢ polecenia momentu obrotowego z komputera

> Wejscie nadrzednego. Jezeli P4.10 ma wartosc 1 [Wejscie magistrali],
magistrali predkos¢ obrotowa silnika moze by¢ zmieniana przez P4.14
[Polecenie momentu obrotowego magistrali].
Patrz opisy dla P4.10 i P4.14.
3 Zastrzezony |-
PO 60 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1120, 1121 Adres CANopen 0x203C, 0x00
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' Ustawienie _ Zakrt?s . |Domyslnie| Jednostka Stosowany
PO 61 kierunku polecenia | ustawien tryb
momentu 0-1 0 i T
obrotowego

Ten parametr okresla metode okre

Ustawienie

Opis

[0]

Znak wejscia polecenia momentu
obrotowego okresla kierunek.

Na przyktad, wejscie polecenia
momentu obrotowego [+] ozhacza
kierunek do przodu, a [-] ozhacza
kierunek do tytu.

Znak polecenia momentu
obrotowego [0x00F] funkcji wejscia
cyfrowego stuzy do okreslenia
kierunku.

1: do przodu

0: wstecz

Uwaga: Polecenie 0x00F jest aktywne, gdy sygnat wejsciowy ma niski
natomiast Ox10F jest aktywne, gdy sygnat wejsciowy ma wysoki poziom elektryczny.

$lania kierunku w poleceniu momentu obrotowego.

poziom elektryczny,

PO 61 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1122, 1123 Adres CANopen 0x203D, 0x00
Zakres oy Stosowany
P0.62 Wzmocnienie Al 2 ustawien RERpEE) deehestel tryb
0-2000 100 [P327unit)/V| P | S | T

Ten parametr okresla wzmocnienie wejscia analogowego 2. Jednostka wzmocnienia jest
zwigzana z P3.27.

Uwaga:

Wejscie analogowe 2 wskazuje sygnat wejsciowy z zaciskow analogowych predkosci
obrotowej/ograniczenia predkosci (AD2 i GND, odpowiadajgce pinowi 20 i pinowi 19) wtyczki

CN1.

Przyktad zastosowania:
1. Funkcjg wejscia analogowego 2 jest polecenie momentu sity.

2. Napiecie wejscia analogowego 2 odpowiada wzmocnieniu konwersji polecenia
momentu sity silnika.

3. Ten parametr jest aktywny tylko wtedy, gdy P0.60 ma wartosc¢ 1.

4. Zwigzek pomiedzy napieciem wejscia analogowego 2 a poleceniem momentu sity jest
nastepujgcy: Moment sity odpowiadajgcy kazdemu napieciu 1V wynosi domysinie
10% momentu znamionowego.
Rzeczywiste polecenie momentu sity = napiecie wejscia analogowego x P0.62
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Znamionowv moment obrotowv %
100

Uwaga:

50 |-/

P0.62=5%/V

[

—————————— -50

,,,,,,,,,, -100

>

10.(

Nabpiecie weisciowe AD2

Ustawi¢ ten parametr zgodnie z warunkami pracy silnika. Jezeli ten parametr zostanie
ustawiony na duzg wartos¢, predkos¢ obrotowa silnika moze ulega¢ gwattownym wahaniom.

PO 62 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1124, 1125 Adres CANopen 0x203E, 0x00
Zakres o Stosowany
P0.63 Odwrocenie Al 2 ustawien e e tryb
0-1 0 - PIS|T
Ten parametr okresla polaryzacje napiecia wejscia analogowego 2.
Ustawienie Rzeczywisty wynik detekcji
._ | [Napiecie+]—[Wartosé
[0] PeIIVZacia | godatnial [Napigcie-]—-[Wartos¢
ujemnaj.
._ | [Napiecie+]—[Wartosé
1 Podaerzfﬁgja ujemna],[Napiecie-]»[Wartos¢
) dodatnia].
PO 63 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1126, 1127 Adres CANopen 0x203F, 0x00
Zakres 1 Stosowany
P0.65 Martwa strefa Al 2 ustawien e e tryb
0.000-3.000 | 0.000 v PlsS|T

Jezeli warto$¢ bezwzgledna napiecia wejscia analogowego 2 miesci sie¢ w zakresie tego
parametru, odpowiednia wartos¢ polecenia wynosi 0.

P0.65

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1130, 1131

Adres CANopen

0x2041, 0x00
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Wewnetrzne Zakres ol Stosowany
P0.66 polecenie momentu | ustawien e tryb
obrotowego -500.0-500.0 0.0 % | | T

Ten parametr okresla wewnetrzng warto$¢ zadang momentu obrotowego. Jezeli za moment
znamionowy serwomotoru uwaza sie 100%, ustawienie tego parametru jest procentem
momentu znamionowego serwomaotoru.

Uwaga:
°

Jesli wartos¢ bezwzgledna tego parametru jest wieksza niz granica maksymalnego

momentu obrotowego 1 (P0.10), wyjsciowy moment obrotowy jest ustawieniem P0.10 i
kierunek jest taki sam jak ten parametr.

® W trybie momentu obrotowego parametr ten jest aktywny tylko wtedy, gdy P0.60 ma
wartos¢ 0.
PO 66 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1132, 1133 Adres CANopen 0x2042, 0x00
PO.67 Tryb og;inif:z_enia ui?:vrv?:ﬁ Domyslnie| Jednostka Sto;(;vgany
predkosci 01 1 - | T

Ten parametr okresla tryb ograniczenia predkosci obrotowej dla regulacji momentu

obrotowego.

Ustawienie Opis
Wejscie analogowe jest wybrane jako zrodio
ograniczenia predkosci. Nalezy ustawic¢ P3.26
0 [Funkcja Al 1] lub P3.27 [Funkcja Al 2] na 1

[Ograniczenie predkosci] i ustawic
odpowiednie parametry zgodnie z rzeczywistg
sytuacja.

[1]

Wewnetrzne ograniczenie
wybierane z P0.46-P0.49.

predkosci,

Uwaga: Ograniczenie predkosci obrotowej jest wewnetrznie przetwarzane jako wartosc
bezwzgledna, a rzeczywisty znak ograniczenia jest taki sam jak znak polecenia momentu

obrotowego.
PO 67 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1134, 1135 Adres CANopen 0x2043, 0x00
Czas rampy Zakre':s’ Domysinie| Jednostka SO
(hamowanie i ustawien tryb
POSB | jiiowe) polecenia
P 0-10000 0 ms T
momentu
obrotowego

Ten parametr stuzy do modyfikacji krzywej planowania przy zmianie wejscia polecenia
momentu obrotowego. Ten parametr wskazuje czas potrzebny do wzrostu od 0 do 100%
Znamionowego momentu obrotowego.

P0.68

Rozmiar danych

16 bitow Format danych

DEC

Adres Modbus

1136, 1137 Adres CANopen

0x2044, 0x00
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Czas DEC dla Zakres ol Stosowany
P0.69 szybkiego ustawien | oMysinie| Jednostka tryb
zatrzymania 0-10000 500 ms P|S|T

Ten parametr okresla czas DEC dla szybkiego zatrzymania. Wskazuje on czas potrzebny do
wyhamowania ze 100% predkosci znamionowej do 0.

PO 69 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1138, 1139 Adres CANopen 0x2045, 0x00
P0.70" Tryb pracy enkodera uﬁf:vrv?:ﬁ Domyslnie| Jednostka Sto;c;/vt\)/any
absolutnego 0—1 0 . P | 3 | T

Ten parametr okresla tryb pracy wieloobrotowego enkodera absolutnego. Chociaz enkoder
wspétpracujgcy z silnikiem jest wieloobrotowym enkoderem absolutnym, domysinie jest on
nadal traktowany jako enkoder jednoobrotowy. Jesli potrzebna jest funkcja wieloobrotowa
bezwzgledna, nalezy przygotowac¢ zapasowg baterie dla enkodera i ustawic tryb pracy jako
wieloobrotowy bezwzgledny.

Ustawienie Opis
[0] Jednokierunkowy absolutny
1 Wieloobrotowy absolutny
PO 70" Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1140, 1141 Adres CANopen 0x2046, 0x00
Kasowanie obrotow Zakres Domvsinie| Jednostka Stosowany
PO.71* enkodera ustawien y tryb
absolutnego 0-1 0 - Pls]|T

Ten parametr okresla, czy dla wieloobrotowego enkodera absolutnego majg by¢ kasowane
dane wieloobrotowe. Je$li ta funkcja jest aktywna, dane wieloobrotowe sg kasowane,
podczas gdy dane jednoobrotowe pozostajg niezmienione, ale pozycja bezwzgledna w
sprzezeniu zwrotnym jest kasowana.

Uwaga: W przypadku zastosowania wieloobrotowego enkodera absolutnego, po
zainstalowaniu maszyny, mozna skasowac¢ enkoder absolutny po wykryciu pozycji absolutnego
zera systemu mechanicznego przy pierwszym wigczeniu zasilania.

PO 71* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1142, 1143 Adres CANopen 0x2047, 0x00

6.1.4 Przetaczanie trybu sterowania

Maks. ograniczenie Zakres Arf Stosowany
KOSCi .. |Domyslnie| Jednostka
P0.90 pred osci przy ustawien tryb
przefaczaniu trybu | _ 54 100 r/min P|s|T
sterowania

Ten parametr okresla maksymalng predkos¢ obrotowg podczas pozycjonowania w celu
przetaczenia z trybu predkosci lub momentu obrotowego do trybu pozycji, gdy stosowana jest
hybryda pozycji i predkosci lub hybryda pozycji i momentu obrotowego.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

P0.90 Adres Modbus 1180, 1181 Adres CANopen 0x205A, 0x00
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O_dnleS|en_|e Zakrt?s’ Domyslnie| Jednostka Stosowany
PO 91 pozyc:onowelmla przy | ustawien tryb
przetgczaniu _trybu 1-(2%-1) 1 impuls Ppls |
sterowania

Ten parametr okresla pozycje silnika R0.14 [Pozycja wirnika wzgledem impulsu Z] po
przetgczeniu trybu sterowania. Przetgczenie z trybu predkosci lub momentu obrotowego do
trybu pozycji nastepuje w przypadku zastosowania hybrydy pozycji i predkosci lub hybrydy

pozycji i mo
Uwaga:

mentu obrotowego.

® Po przetgczeniu trybu sterowania, punktem odniesienia w otrzymanym poleceniu pozyciji
jest ustawienie tego parametru. Jednostkg tego parametru jest jednostka impulsu
enkodera.
® Jezeli parametr ten ustawiony jest na -1, a tryb sterowania ma sie przetgczy¢ z trybu
predkosci obrotowej na tryb pozycji, przetgczenie nastepuje w aktualnej pozycji, bez
pozycjonowania ha punkt odniesienia.
® Jesli kat mechaniczny odpowiadajgcy ustawieniu P3.50 jest nie wiekszy niz 0,5°,

pozycjonowanie jest dokitadne do P3.50. Jezeli
pozycjonowanie jest dokfadne do liczby impulséw odpowiadajgcej £0,5°.

kat jest wiekszy niz 0,5°,

PO 91 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1182, 1183 Adres CANopen 0x205B, 0x00
Metoda wyjscia z Zakres oy Stosowany

P0.92 trybu przetgczania ustawien e R tryb
pozycji 0-1 0 - Pls|T

Ten parametr okresla sposob wyijscia z trybu pozycji, gdy P0.03 [Tryb sterowania] ma wartosc
3 [Tryb pozycji/predkosci] lub 4 [Tryb pozycji/momentu obrotowego].

Ustawienie

Opis

[0]

Po zakohczeniu pozycjonowania
przetgczy¢ sie z trybu pozycyjnego
na inny tryb.

Natychmiastowe przetgczenie na
inny tryb, gdy dane polecenia
przetgczenia trybu sterowania sg
nieprawidiowe.

P0.92 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1184, 1185 Adres CANopen 0x205C, 0x00
Metoda wyjscia z Zakres — Stosowany
P0.93 przetgczania trybu ustawien AL AL Ol e & tryb
predkosci 0-1 1 Pls]|T

Ten parametr okresla sposéb wyjscia z trybu predkosci obrotowej, gdy P0.03 [Tryb regulaciji]
ma wartos¢ 3 [Tryb pozycji/predkosci obrotowej] lub 5 [Tryb predkosci obrotowej/momentu
obrotowego].

Ustawienie

Wyijscie z trybu

[0]

Przetgczenie z trybu predkosci na
inny tryb po wyhamowaniu do zera.

Natychmiastowe przetgczenie na
inny tryb, gdy dane polecenia
przetgczenia trybu sterowania sg
nieprawidiowe.

Rozmiar danych

32 bity Format danych

DEC

P0.93

Adres Modbus

1186, 1187

Adres CANopen

0x205D, 0x00
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6.1.5 Filtr wskaznika predkosci obrotowej

Poziom filtra FIR Zakres ol Stosowany
P0.99 wykrywania ustawien 2EEAGID) JEEiRsle tryb
predkosci 1-31 1 - Pls|T

Parametr stuzy do ustawienia poziomu filtra FIR wyswietlanego przez R0.00 [predkos¢
obrotowa silnika]. Gdy jest ustawiony na 1 (wartos¢ domysina), nie ma filtra. Im wieksza jest
ustawiona warto$¢, tym bardziej ptynne jest wyswietlanie predko$ci.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

P0.99

Adres Modbus 1198, 1199 Adres CANopen 0x2063, 0x00

6.2 Regulacja automatycznego strojenia (grupa P1)

6.2.1 Identyfikacja bezwladnosci (lub automatyczne wzmocnienie)

Dostosuj Zakres Domyslnie| Jednostka Stosowany
P1.00 bezwtadnos¢ ustawien tryb
online 0-1 0 : Pls]|T
Ten parametr okresla, czy automatycznie dostroic¢ inercje online i dostosowaé wzmocnienie
Ustawienie Opis
[0] Identyfikacja bezwtadnosci online

jest nieaktywna.
Identyfikacja bezwtadnosci online

1

jest aktywna.
P1.00 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1200, 1201 Adres CANopen 0x2100, 0x00
. , Zakres rs Stosowany
P1.01 b\gvzs\s*c:g?éggh ustawien Domyslinie| Jednostka tryb
0-10000 250 % P[s|T

Wspodtczynnik bezwtadnosci obrotowej = bezwtadnos¢ obcigzenia / bezwtadnos¢ obrotowa
silnika x 100%

Jesli P1.01 jest ustawiony prawidtowo, jednostka nastawcza P2.00 i P2.05 jest okreslona jako
Hz.

Jesli P1.01 jest wiekszy niz wartos¢ rzeczywista, jednostka wzmocnienia petli predkosci
obrotowej wzrosnie, a jesli jest mniejszy niz wartos¢ rzeczywista, jednostka wzmocnienia petli
predkosci obrotowej zmniejszy sie.

Jesli obowigzuje automatyczne strojenie online, wspotczynnik bezwiladnosci jest
aktualizowany do P1.01 w czasie rzeczywistym i zapisywany do EEPROM co 30 minut.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

P1.01 Adres Modbus 1202, 1203 Adres CANopen 0x2101, 0x00
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) . Zakres ol Stosowany
P1.02 b\évzsvsgrg?égglikz ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
0-10000 250 % P|S|T

Znaczenie P1.02 jest podobne do znaczenia P1.01.
Uwaga: Automatyczna regulacja wzmochienia online jest nieaktywna dla tego parametru.

P1.02 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1204, 1205 Adres CANopen 0x2102, 0x00
‘s Zakres 1 Stosowany

P1.03 VmVétéﬁé:ii’onnsac ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
0-31 13 - Pls|T

Wieksza warto$¢ sztywnosci mechanicznej oznacza szybszg reakcje i wysokg sztywnosgé,
ale zwieksza mozliwos¢ wywotywania drgan. W stabilnych warunkach pracy mozna ustawic
wiekszg wartos¢, aby uzyskac szybszg reakcje.

Struktura mechaniczna Sztywnosé
Duze urzgdzenia 0-13
transferowe lub przesylowe
Mechanizm napedu 516
pasowego
Sruba kulowa + naped
Dasowy 5-16
Manipulator 15-22
Bezposrednia sruba kulowa 18-25
lub sztywny korpus
P1.03 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1206, 1207 Adres CANopen 0x2103, 0x00
Dostosowanie Zakres Domvsinie| Jednostka Stosowany
P1.04* bezwtadnosci ustawien y tryb
offline 0-1 0 : PIls]|T

Ten parametr stuzy do uzyskania stosunku bezwtadnosci obcigzenia do bezwtadnoci
obrotow silnika. Po wigczeniu identyfikacji bezwtadnosci, silnik wykonuje sze$¢ cykli w celu
identyfikacji bezwtadnosci. W kazdym cyklu silnik pracuje w trybie okreslonym przez P1.05
[Tryb identyfikacji bezwtadnosci]. Maksymalna liczba obrotéw silnika jest okreslona przez
P1.06 [Maks. obroty przy identyfikacji bezwtadnosci], a czas polecenia ACC jest okreslony
przez P1.07 [Czas ACC dla identyfikacji bezwtadnosci].

Ustawienie Opis
[0] Wytgczenie identyfikaciji
bezwtadnosci.
1 Wigczenie identyfikacii
bezwtadnosci.

Uwaga:

® Predkos¢ obrotowa silnika jest szybka podczas identyfikacji, jezeli P1.06 i P1.07 sa
ustawione na duze wartosci.

® Jesli podczas identyfikacji naped zgtosi alarm Er25-7, to w celu jego usuniecia nalezy
przeczytac rozdziat 9.1 ,Usterki i obejscia serwonapedu".

® Ten parametr jest nieaktywny, gdy serwonaped jest wtaczony.

P1.04* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1208, 1209 Adres CANopen 0x2104, 0x00

str. 117



Serwonaped AC z serii AS64

Kody funkcji

Tryb Zakres ol Stosowany
P1.05 rozpoznawania ustawien LIRSS .Y tryb
bezwtadnosci 0-3 0 - P|S|T
Ten parametr okresla tryb pracy dla identyfikacji bezwtadnosci.
Ustawienie Opis
[0] Obrot w przdd, a nastepnie obrot
w tyt
1 Obrot w przod
2 Obrot wsteczny
3 Obrot w tyl, a nastepnie w przod
P1.05 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1210, 1211 Adres CANopen 0x2105, 0x00
Maks. obroty Zakres ol Stosowany
P1.06 |przezidentyfikacjc| ustawien |oomysinie| Jednostka tryb
bezwtadnosci 0.2-20.0 2.0 r P|lS|T

Jezeli tryb rozpoznawania bezwtadnosci jest aktywny i zadany w trybie pozycyjnym, parametr
ten stuzy do ograniczenia maksymalnej liczby obrotow silnika w kazdym cyklu.

P1.06 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1212, 1213 Adres CANopen 0x2106, 0x00
Czas ACC dla Zakres Domvéinie| Jednostka Stosowany

P1.07 identyfikacji ustawien y tryb
bezwiadnosci 2-1000 200 ms PIs [T

Ten parametr okreSla czas ACC silnika podczas identyfikacji bezwtadnosci. Jezeli
bezwtadnos¢ obcigzenia jest duza, czas ACC mozna ustawi¢ na wiekszg wartos¢, co

zapobiega alarmom przecigzenia.

P1.07 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1214, 1215 Adres CANopen 0x2107, 0x00
. - Zakres oy Stosowany

P1.08 Eéiﬁ;gﬁgg;g@? ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
) 0-3 1 - P[sS|T

Ten parametr okresla poziom predkosci dla identyfikacji bezwtadnosci.

Duza wartosc¢ tego parametru oznacza szybka reakcje na zmiany charakterystyki obcigzenia,
co powoduje duze wahania wartosci zatozonej. Wynik wstepny jest zapisywany co 30 minut.

Ustawienie Funkcja Opis

Bez zmian Prz_er\{vaq przypuszczalng charakterystyke
obcigzenia.

, . Nie ma wigkszych zmian w charakterystyce

[1] Brak istotnych zmian obciazenia,
Powolne zmiany Charakterystyka obcigzenia zmienia sig
powoli.
: Charakterystyka obcigzenia ulega
Istotne zmiany gwattownej zmianie.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P1.08

Adres Modbus

1216, 1217

Adres CANopen

0x2108, 0x00
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6.2.2 Samoadaptacyjna regulacja drgan

P1.19

rezonansowe;j

Czuto$c¢ detekdji

Zakrgs’ Domyslnie| Jednostka SUEEOLENL
ustawien tryb
0.2-100.0 5.0 % Pls|T

Ten parametr okresla czutos¢é automatycznego wykrywania na mechaniczng czestotliwosé
rezonansowg. Mniejsza warto$¢ tego parametru oznacza wiekszg czutos¢ na rezonans.

P1.19 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1238, 1239 Adres CANopen 0x2113, 0x00
. Zakres 1 Stosowany

P1.20 Tryrbe\évng](;)r/]v;/Snla ustawien DomyslInie| Jednostka tryb
07 0 - P|lsSs|T

Ten parametr okresla tryb pracy wykrywania rezonansu, czestotliwos¢ rezonansowg
zatozong przez samoadaptacyjny filtr pasmowy i dziatanie po zatozeniu.

Jezeli funkcja automatycznego wykrywania mechanicznej czestotliwosci rezonansowej jest
aktywna (tzn. ten parametr jest ustawiony na 1, 2 lub 3), system automatycznie zbiera dane
w celu przeprowadzenia analizy mechanicznej czestotliwosci rezonansowej i zapisuje wyniki
w P1.21 i P1.22. Czestotliwos¢ filtra wycinajgcego mozna ustawi¢ zgodnie z ustawieniami
P1.21i P1.22, aby wyeliminowac¢ rezonans mechaniczny.

Uwaga: Zaleca sie wytgczenie funkcji po zakonczeniu regulacji wzmocnienia.

Ustawienie Funkcja Opis
Wszystkie parametry zwigzane 2z filtrem pasmowym
[0] Wytgczone pozostajg bez zmian.
1 Aﬁ)(/jvgmi{{erst Parametry zwiazan_e z tr_Z(_acim filtrem pasmowym  s3
basmowy aktualizowane zgodnie z wynikiem samoadaptacji.
. arametry zwigzane z trzecim i czwartym filtrem pasmowym
2 O(?V?/\glﬁﬁ}a 5 aktueflizowénez od;ie z.w .nikiemrtsamf;;da tacji
pasmowe a 9 y pracjl.
Tryb badania |Mechaniczna czestotliwo$¢ rezonansowa jest wykrywana
3 czestotliwosci |automatycznie, ale parametry zwigzane z filtrami pasmowymi
rezonansowej |nie sg ustawiane.
Czyszczenie
4 parametrow |Parametry zwigzane z czterema filtrami pasmowymi sg
filtra przywracane do wartosci domysinych.
pasmowego
Filtr pasmowy 3 | Parametry trzeciego filtra pasmowego sg automatycznie
5 — Filtr kopiowane do pierwszego filtra pasmowego, a nastepnie
pasmowy 1 | przywracane do wartosci domysinych.
Filtr pasmowy 4 | Parametry czwartego filtra pasmowego sg automatycznie
6 — Filtr kopiowane do pierwszego filtra pasmowego, a nastepnie
pasmowy 2 | przywracane do wartosci domysinych.
: Parametry trzeciego i czwartego filtra pasmowego s3g
Flltry pasmowe automatycznie kopiowane do pierwszego i drugiego filtra
7 3i4 — Filtry . .
asmowe 12 |Pasmowego, a nastepnie przywracane do wartosci
P domysinych.
P1.20 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1240, 1241 Adres CANopen 0x2114, 0x00
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Mechaniczna Zakres ol Stosowan
P1.21* czestotliwosc ustawien LA e 0 tryb ’
rezonansowa 1 0-5000 5000 Hz P|lS|T
Mechaniczna Zakres Domyslnie | Jednostka Stosowany
P1.22* czestotliwosé ustawien tryb
rezonansowa 2 0-5000 5000 Hz Pls|T

Ta grupa parametrow wyswietla mechaniczng czestotliwos¢ rezonansowg. Gdy P1.20 ma
wartos¢ 1, wykrywanie czestotliwosci rezonansu mechanicznego jest wigczone, system
wykrywa i wyswietla czestotliwosé w maksymalnym punkcie rezonansu.

Uwaga:

® Wyniki pomiarow sg dokftadne tylko wtedy, gdy predkos¢ obrotowa osigga co najmniej
30 r/min.
® Ta funkcja jest tylko do odczytu. W tej grupie parametréw mozna ustawi¢ czestotliwosé
filtra pasmowego, aby wyeliminowaé rezonans mechaniczny.
® Wartos¢ 5000 oznacza, ze nie znaleziono punktu rezonansu.

P1.21 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1242, 1243 Adres CANopen 0x2115, 0x00

P1 22 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1244, 1245 Adres CANopen 0x2116, 0x00
Czestotliwosé Zakres o Stosowany

P1.23 fiItraepasmowego ustawien PEIEID) Jeeliesiel tryb
1 50-5000 5000 Hz Pls|T

Ten parametr okresla czestotliwo$¢ filtra pasmowego 1 do tlumienia rezonansu. Filtr
pasmowy moze symulowac¢ mechaniczng czestotliwos¢ rezonansowg, ttumigc w ten sposob
czestotliwo$¢ rezonansowa.

Wartos¢ 5000 oznacza, ze funkc;

a filtra pasmowego jest nieaktywna.

P1 23 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1246, 1247 Adres CANopen 0x2117, 0x00
Wspétczynnik Q Zakres ol Stosowany

P1.24 filtra pasmowego ustawien DD | oS tryb
1 0.50-16.00 1.00 - P|IsS|T

Ten parametr okresla wspotczynnik jakosci (w skrocie Q) filtra pasmowego 1.

Wspodtczynnik Q filtra pasmowego = czestotliwosé srodkowa filtra pasmowego/szerokosé
filtra pasmowego
Z reguty zachowuje sie wartos¢ domysina.

P1.24 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1248, 1249 Adres CANopen 0x2118, 0x00
i Zakres . Stosowany

P1.25 G’f:;)r(r)ll(()c\);é: f(l)ltrla ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
P g 0-100 0 % PIS|T

Ten parametr okresla stopien ttumienia amplitudy filtra pasmowego 1.
Duza wartos¢ tego parametru oznacza matg gtebokoé¢ filtra pasmowego i mate opdznienie

fazowe.

P1.25

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1250, 1251

Adres CANopen

0x2119, 0x00
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Czestotliwos¢ Zakres ol Stosowany

P1.26 filtra pasmowego ustawien LA e 0 tryb
2 50-5000 5000 Hz P|S|T
Wspodtczynnik Q Zakres 1 Stosowany

P1.27 filtra pasmowego ustawien e e tryb
2 0.50-16.00 1.00 - Pls|T
i Zakres ol Stosowany

P1.28 G’fg;cr)]l;cx,ec fc|:tr2a ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
P 9 0-100 0 % PIS|T

Parametry te okreslajg charakterystyke filtra pasmowego 2, podobnie jak P1.23, P1.24 i
P1.25.

P1.26 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1252, 1253 Adres CANopen 0x211A, 0x00
P1.27 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1254, 1255 Adres CANopen 0x211B, 0x00
P18 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1256, 1257 Adres CANopen 0x211C, 0x00
Czestotliwosé Zakres 1 Stosowany
P1.29 filtra pasmowego ustawien LA e O Y tryb
3 50-5000 5000 Hz P|S|T
Wspotczynnik Q Zakres oy Stosowany
P1.30 filtra pasmowego ustawien DEIEAE) S s tryb
3 0.50-16.00 1.00 - P|ls|T
g Zakres ol Stosowany
P1.31 G’fgsbr%l;(\);g fgt;a ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
P 9 0-100 0 % PIS|T

Parametry te okreslajg charakterystyke filtra pasmowego 3, podobnie jak P1.23, P1.24 i
P1.25.

P1.29 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1258, 1259 Adres CANopen 0x211D, 0x00
P1.30 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1260, 1261 Adres CANopen 0x211E, 0x00
P1.31 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1262, 1263 Adres CANopen 0x211F, 0x00
Czestotliwos¢ Zakres o Stosowany
P1.32 filtra pasmowego ustawien SEPEING) JEelesiie! tryb
4 50-5000 5000 Hz Pls]|T
Wspdtczynnik Q Zakres . Stosowany
P1.33 filtra pasmowego ustawien 2SR e tryb
4 0.50-16.00 1.00 - P|S|T
i Zakres . Stosowany
P1.34 G’fg:rzl(()(\);g fgt;a ustawien DomyslInie| Jednostka tryb
P g 0-100 0 % P[S]|T
Parametry te okreslajg charakterystyke filtra pasmowego 4, podobnie jak P1.23, P1.24 i
P1.25.
P1.32 | Rozmiar danych | 16 bitow Format danych DEC
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Adres Modbus 1264, 1265 Adres CANopen 0x2120, 0x00
P1.33 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1266, 1267 Adres CANopen 0x2121, 0x00
P134 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1268, 1269 Adres CANopen 0x2122, 0x00
P1.35 Tryb kontrqli wibragji uif:vrv?:ﬁ Domyslinie| Jednostka Sto?rc;/vgany
w poleceniu pozycji 0—2 0 . P | |

Ten parametr okresla tryb przetgczania filtrow do regulacji drgan.

Ustawienie

Opis

[0]

Kontrola wibracji przez filtr 1 jest

aktywna.

Filtr 1 ifiltr 2 sg
z VS-SEL.

przetgczane zgodnie

Automatycznie

Uwaga: Jezeli do wyboru uzywany jest cyfrowy terminal wejsciowy, jeden z parametréw

P3.00-P3.07 musi by¢ ustawiony na 0x11C lub 0x01C (zgodnie z VS-SEL).

Zwigzek z COM- jest nastepujacy:
0: Wyt. (Wewnetrzny tgcznik optyczny odpowiadajgcy wejsciu nie jest podtgczony).
1: Wigczony (Wewnetrzny tacznik optyczny odpowiadajgcy wejsciu jest podtgczony).

P1.35 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1270, 1271 Adres CANopen 0x2123, 0x00
L Zakres oy Stosowany

P136 koiﬁmmiﬁl ustawien Domysinie| Jednostka tryb

) 0.0-200.0 0.0 Hz P |

Ten parametr okresla czestotliwosc¢, przy ktorej tumione sg drgania na szczycie obcigzenia.

Uwaga: Czestotliwosé musi sie miesci¢ w zakresie od 1,0 Hz do 200,0 Hz.

P1.36 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1272, 1273 Adres CANopen 0x2124, 0x00
. _— Zakres s Stosowany

P1.37 Vlllgﬁg’gizmgll;glitrla ustawien Domyslnie| Jednostka tryb

) 0.00-1.00 1.00 i P |

Ten parametr okresla wspotczynnik pierwszego filtra kontroli wibracji.

P1.37 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1274, 1275 Adres CANopen 0x2125, 0x00
C Zakres ol Stosowany

P1.38 koiigasl;tc\)/\tlig\;giﬁz ustawien Domyslnie| Jednostka tryb

) 0.0-200.0 0.0 Hz P |
] - Zakres 1 Stosowany

P1.39 Vl\(lsrr::;gzlizmg\:gglitrza ustawien Domyslnie| Jednostka tryb

) 0.00-1.00 1.00 - P |

Ta grupa parametrow okresla charakterystyke drugiego filtra kontroli wibracji. Sg one
podobne do P1.36 i P1.37.

P1.38 |

Rozmiar danych |

16 bitow |

Format danych

DEC
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Adres Modbus 1276, 1277 Adres CANopen 0x2126, 0x00
P1.39 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1278, 1279 Adres CANopen 0x2127, 0x00

6.3 Sterowanie silnikiem (grupa P2)

6.3.1 Ustawienia wzmochnienia

P2.00

Wzmocnienie
predkosci 1

Zakre_s’ Domyslnie| Jednostka ST
ustawien tryb
0.0-3276.7 27.0 Hz Pls|T

Reakcja petli predkosci serwonapedu jest okreslana przez wzmocnienie predkosci.
Zwiekszenie tego parametru poprawia reakcje na predkos¢, ale zwieksza mozliwosc
wywotania wibracji i hatasu.
Uwaga: Jezeli stosunek bezwtadno$ci jest ustawiony prawidtowo, jednostkg P2.00 jest Hz.

P2 00 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1400, 1401 Adres CANopen 0x2200, 0x00
Stata czasowa Zakres oy Stosowany

P2.01 catkowania ustawien DD | Jeelesiel tryb
predkosci 1 0.1-1000.0 21.0 ms P|lS|T

Ten parametr okresla integralng statg czasowg petli predkosci. Mniejsza wartos¢ tego
parametru oznacza szybszg reakcje, ale zwieksza mozliwos¢ wywotania drgan i hatasu. Jezeli
ten parametr jest ustawiony na 1000, dziatanie funkcji catkowania jest wytgczone.

P2 01 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1402, 1403 Adres CANopen 0x2201, 0x00
_ Zakres ol Stosowany

P2 02 Wzrg;)cg:elnle ustawien DomyslInie| Jednostka tryb

pozyc] 0.0-3276.7 | 48.0 1s P |

Reaktywnos$é petli pozycyjnej serwonapedu jest okreslana przez wzmocnienie pozyciji.
Mniejsza warto$¢ tego parametru oznacza szybszg reakcje, ale zwieksza mozliwos¢
wywotania drgan i hatasu.

P2 02 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1404, 1405 Adres CANopen 0x2202, 0x00
. . Zakres oy Stosowany

P2 03 F|Itrrw3/il(<(?é\(/:via1ma ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
pre 100-5000 | 5000 Hz P[S]|T

mniejszy hatas silnika i wahania

Ten parametr okresla pierwszy filtr wykrywania predkosci.
Uwaga: Wartos¢ 5000 oznacza brak filtrowania. Mniejsza warto$¢ tego parametru oznacza

predkosci, ale spowalnia szybko$¢ reakdji.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P2.03

Adres Modbus

1406, 1407

Adres CANopen

0x2203, 0x00
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. Zakres 1 Stosowany
P2 04 Eltl)trrof[gsvrgegt; ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
g 0.00-25.00 | 0.84 ms P[S]|T
Ten parametr okresla statg czasowg filtra momentu obrotowego.
P2 04 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1408, 1409 Adres CANopen 0x2204, 0x00
" Zakres oy Stosowany
P2 05 an:l)((;rggnzle ustawien Domyslinie| Jednostka tryb
pre 0.0-3276.7 | 27.0 Hz PIS|T
Stata czasowa Zakres Domvsinie| Jednostka Stosowany
P2.06 catkowania ustawien y tryb
predkos$ci 2 0.1-1000.0 | 1000.0 ms Pl S| T
- . Zakres oy Stosowany
P2 07 Wzmocnleznle POzZyCji| | ctawien Domyslinie| Jednostka tryb
0.0-3276.7 57.0 1/s P | |
. . Zakres oy Stosowany
P2 08 F|Itrrwgli<orévcvia2nla ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
pre 100-5000 5000 Hz PIS|T
: Zakres o1 Stosowany
P2 09 Egtrro?;svngegt; ustawien Domysinie| Jednostka tryb
g 0.00-25.00 | 0.84 ms P[S]|T

Istniejg dwie grupy parametréw, odpowiednio dla wzmocnienia pozycji, wzmochienia
predkosci, statej czasowej catkowania predkosci, filtra wykrywania predkosci i filtra momentu
obrotowego.

Obie grupy sg podobne pod wzgledem funkgji i definicji.

Mozna wybra¢ wzmocnienie 1 i wzmocnienie 2 lub przetgczaé miedzy nimi. Szczegoty patrz
opisy dla P2.20-P2.34.

P2 05 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1410, 1411 Adres CANopen 0x2205, 0x00
P2 06 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1412, 1413 Adres CANopen 0x2206, 0x00
P2 07 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1414, 1415 Adres CANopen 0x2207, 0x00
P2.08 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1416, 1417 Adres CANopen 0x2208, 0x00
P2 09 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1418, 1419 Adres CANopen 0x2209, 0x00
Wzmochnienie Zakres . Stosowany
P2.10 sprzezenia ustawien LA | S OSE! tryb
zwrotnego predkosci | 0.0-100.0 0.0 % Pl |

Ten parametr okre$la wzmocnienie sprzezenia zwrotnego predkosci. Jezeli ustawi sie go na
100%, impulsy szczagtkowe sg prawie zerowe, gdy silnik pracuje ze statg predkoscig, ale przy
nagtym ACC/DEC wzrasta nadmierne pobudzenie.

DEC
0x220A, 0x00

16 bitow
1420, 1421

Format danych
Adres CANopen

Rozmiar danych
Adres Modbus

P2.10
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Czas filtra Zakres ol Stosowany
o .. |DomyslInie| Jednostka
P2 11 sprzezenia ustawien tryb
zwroinego 0.00-64.00 |  0.50 ms | P
predkosci
Ten parametr okresla czas dziatania filtra sprzezenia zwrotnego predkosci.
P2 11 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1422, 1423 Adres CANopen 0x220B, 0x00
Wzmoc_merue Zakr(?s’ Domysinie | Jednostka Stosowany
sprzezenia ustawien tryb
P2.12 zwrotnego
momentu 0.0-100.0 0.0 % P | S
obrotowego

Ten parametr okresla wzmocnienie sprzezenia zwrotnego momentu obrotowego. Po
obliczeniu momentu obrotowego wedtug polecenia regulacji predkosci obrotowej, moment
obrotowy pomnozony przez ustawienie tego parametru jest dodawany do polecenia momentu

obrotowego z regulacji predkosci obrotowe.

Zwiekszenie wzmochienia sprzezenia zwrotnego momentu obrotowego moze poprawic

wydajnos¢ reakcji w ACC/DEC i zmniejszy¢ odchylenie pozycii.

P2 12 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1424, 1425 Adres CANopen 0x220C, 0x00
Czas'flltr_a Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
sprzezenia ustawien tryb
P2.13 zwrotnego
momentu 0.00-64.00 0.00 ms P | S
obrotowego
Ten parametr okresla czas dziatania filtra sprzezenia zwrotnego momentu obrotowego.
P2 13 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1426, 1427 Adres CANopen 0x220D, 0x00
P2 14 Wspé’fczinnik IPPI uii:i:vrv?:ﬁ Domyslinie| Jednostka Sto;c;/vgany
0-1000 100 % PlsS|T

Ten parametr okresla pierwszy wspoétczynnik IPPI.
Uwaga: Regulacja IP jest stosowana, gdy jest ustawiona na 0, natomiast regulacja PI jest

stosowana, gdy jest ustawiona na 100.

P2 14 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1428, 1429 Adres CANopen 0x220E, 0x00
) . Zakres ol Stosowany

P2 15 Wspo’fczyénmkIPPI ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
0-1000 100 % PIS]|T

Ten parametr okresla drugi wspotczynnik IPPI.

Uwaga: Regulacja IP jest stosowana, gdy jest ustawiona na 0, natomiast regulacja PI jest

stosowana, gdy jest ustawiona na 100.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P2.15

Adres Modbus

1430, 1431

Adres CANopen

0x220F, 0x00
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6.3.2 Przetagczanie wzmocnienia

P2.20

Ustawienie
wzmochienia 2

Zakrgs’ Domyslnie| Jednostka SUEEOLENT
ustawien tryb
0-1 1 - PIS|T

Ten parametr okresla regulacje dla przetgczania wzmocnienia.

Ustawienie Opis
Pierwsze wzmocnienie jest state. Dziatanie petli predkosci
obrotowej jest przetgczane na dziatanie Pl lub P na podstawie
wejscia przetgczania wzmocnienia (tzn. wejscie cyfrowe jest
skonfigurowane jako przetgczanie wzmocnienia funkcji, co
odpowiada 0x006) Ilub P4.16 [Polecenie przetgczania
0 wzmocnienia].
Przetgczanie wzmocnienia wytgczone — dziatanie PI
Przetgczanie wzmocnienia wigczone — dziatanie P
Uwaga: 0x006 jest wigczone, gdy wejscia cyfrowe majg niski
poziom elektryczny, natomiast 0x106 jest wigczone, gdy wejscia
cyfrowe majg wysoki poziom elektryczny.
[1] Przetgczanie miedzy pierwszym wzmocnieniem [P2.00-P2.04] i
drugim wzmochnieniem [P2.05-P2.09] jest wigczone.
P2 20 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1440, 1441 Adres CANopen 0x2214, 0x00
Wyzwalanie Zakres ol Stosowany
pP2.22 przetgczania w ustawien 2D JE MostE tryb
regulacji potozenia 0-9 0 - P | |

Ten parametr okresla wyzwalanie przetgczania wzmocnienia w regulacji potozenia lub
regulacji w petli zamkniete;j.

Ustawienie| Wyzwalanie Opis
[0] Ustalone dla [Parametry wzmocnienia sg state dla pierwszych parametrow
wzmochienia 1 \wzmocnienia P2.00-P2.04.
1 Ustalone dla |Parametry wzmocnienia sg state dla drugich parametréow

wzmochienia 2

wzmochnienia P2.00-P2.04.

7 Weisci Pierwsze wzmocnienie jest stosowane, jezeli wejscie
wejsciem laczania wzmocnienia jest wylgaczone.
2 przetaczajacym |Pr4€a ocnienia J y L o
Wzmochienie Drugie wzmocnienie  jest stosowane, jezeli  wejscie
przetgczajgce wzmocnienie jest wigczone.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
wartos¢ bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego
Zbyt duze |przekracza (poziom + opdznienie) [0,1%], pierwsze wzmocnienie
3 polecenie |jest przetgczane na drugie wzmocnienie.
momentu W  przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli
obrotowego |warto$¢ bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego nie
osiggnie (poziom - opdznienie) [0,1%] i stan ten utrzymuje sie w
czasie opOznienia, stosowane jest pierwsze wzmocnienie.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
Zbyt duze wartqé,é _be;wzglec_lna w poleceniu predk_oépi przekracza (poziom
. + opdznienie) [r/min], pierwsze wzmocnienie jest przetgczane na
4 polecenie drugie wzmocnienie
predkosci 9 ;

W  przypadku =zastosowania drugiego wzmochienia, jezeli
wartos¢ bezwzgledna w poleceniu predkosci nie osigga (poziom
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- opdznienie) [r/min] i stan ten utrzymuje sie w czasie opdznienia,
drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze wzmocnienie.

W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
warto$¢ bezwzgledna odchylenia potozenia przekracza (poziom
+ opdznienie) [impuls], pierwsze wzmocnienie jest przetagczane
na drugie wzmocnienie.

W przypadku zastosowania drugiego wzmochienia, jezeli

5 CJZdbgr:y?ng]iiz wa,rtps':c': b_ezvyzgledn._a\ odchylenia po’ro_Zen_ia nie osigga (ppz_ionj -
pozycii opdznienie) [impuls] i stan ten utrzymuje sie w czasie opoznienia,
drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze wzmocnienie.
Uwaga: Jednostka poziomu i opOznienia jest jednostkg
rozdzielczosci enkodera w regulacji potozenia i jest jednostkg
rozdzielczosci liniatu kratowego w regulacji w petni zamknietej
petli.
Gdy stosowane jest pierwsze wzmocnienie, jezeli polecenie
potozenia nie jest rowne 0, pierwsze wzmocnienie jest
Z wejsciem |przetgczane na drugie wzmocnienie.
6 polecenia |W przypadku zastosowania drugiego wzmochienia, jezeli
pozyciji polecenie potozenia wynosi 0 i stan ten utrzymuje sie w czasie
opdznienia, drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze
wzmocnienie.
Gdy stosowane jest pierwsze wzmocnienie, jezeli
pozycjonowanie nie jest zakonczone, pierwsze wzmocnienie jest
: przetgczane na drugie wzmocnienie.
7 l(;"zelé(')(;rrlwgl\/(\a/?n?e W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli
pOzyc] pozycjonowanie jest zakonczone i stan ten utrzymuje sie w
czasie opodznienia, drugie wzmocnienie jest przetgczane na
pierwsze wzmochienie.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmochienia, jezeli
warto§¢ bezwzgledna predkosci rzeczywistej przekracza
Rzeczywista |(poziom + opOznienie) [r/min], pierwsze wzmocnienie jest
8 predkos¢ przetgczane na drugie wzmocnienie.
obrotowa za |W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli
wysoka wartos¢ bezwzgledna predkosci rzeczywistej nie osigga (poziom
- opdznienie) [r/min] i stan ten utrzymuje sie w czasie opdznienia,
drugie wzmocnienie jest przetagczane na pierwsze wzmocnienie.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
polecenie potozenia nie jest réwne 0, pierwsze wzmocnienie jest
Polecenie  |przetgczane na drugie wzmocnienie.
9 pozycji + W przypadku zastosowania drugiego wzmochienia, jezeli
predkosé polecenie potozenia jest 0, stan ten utrzymuje sie w czasie
rzeczywista |opdznienia, a warto$¢ bezwzgledna predkosci rzeczywistej nie
osigga (poziom - opdznienie) [r/min], drugie wzmocnienie jest
przetgczane na pierwsze wzmocnienie.
P2 22 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1444, 1445 Adres CANopen 0x2216, 0x00
Opdznienie Zakres ol Stosowany
P2.23 przetgczania w ustawien LTI JEe AT tryb
regulacji potozenia 0—10000 0 ms Pl |

W regulacji potozenia, jezeli P2.22 jest w zakresie 3-9, pierwsze wzmocnienie jest
przetgczane z powrotem z drugiego wzmocnienia. Ten parametr okresla czas od wyzwolenia
do rzeczywistego przetgczenia.

P2.23

Rozmiar danych

16 bitow Format danych DEC

Adres Modbus

1446, 1447 Adres CANopen 0x2217, 0x00
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. Zakrt?s . Domyslinie | Jednostka SISO
Poziom ustawien tryb
P2.24 przetgczania w Na
regulacji potozenia 0-20000 0 podstawie | P
trybu

W regulacji potozenia, jezeli P2.22 znajduje sie w zakresie 3-5 lub jest ustawiony na 8 lub 9,
nalezy ustawi¢ wyzwalacz przetgczania wzmocnienia. Jednostka zmienia sie w zaleznosci
od trybu przetgczania i zwigzanych z nim ustawien.

Uwaga: Poziom musi by¢ rowny co najmniej opdznieniu.

P2 24 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1448, 1449 Adres CANopen 0x2218, 0x00
o Zakres —pomvsinie| Jednostka| Stosowany
Opodznienie ustawien tryb
P2.25 przetgczania w Na
regulacji potozenia 0-20000 0 podstawie | P
trybu

W regulacji pofozenia, jezeli P2.22 znajduje sie w zakresie 3-5 lub jest ustawiony na 8 lub 9,
nalezy ustawi¢ wyzwalacz przetgczania wzmocnienia, aby okresli¢ opdznienie. Jednostka
zmienia sie w zaleznosci od trybu przetgczania i powigzanych ustawien.
Uwaga: Jezeli poziom jest ustawiony na mniejszy niz opdznienie, to podczas rzeczywistego
uzytkowania ustawienie jest zmieniane na poziom réwny opoznieniu.

P2 25 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1450, 1451 Adres CANopen 0x2219, 0x00
Czas prze’fgcz_ama Zakr(?s' DomyslInie| Jednostka Stosowany

P2.26 wzmocnienia ustawien tryb

pozyCji 0-10000 0 ms P | |

W regulacji potozenia, jezeli roznica miedzy P2.00 i P2.04 jest duza, mozna ustawic ten
parametr, aby kontrolowa¢ zmiany momentu obrotowego i drgania spowodowane
przetgczeniem z matego wzmochienia na duze wzmocnienie w aktualnej pozycji. Ten
parametr jest nieaktywny, gdy wzmochienie pozycji jest przetgczane z duzej wartosci na
matg, a przetgczenie jest skuteczne natychmiast.

P2.26

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1452, 1453

Adres CANopen

0x221A, 0x00
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pP2.27

przetgczania

Wyzwalanie

regulacji predkosci

Zakrt?s’ Domyslnie | Jednostka SUEEOLENL
w ustawien tryb
0-5 0 - | s |

Ten parametr okresla wyzwalanie przetgczania wzmocnienia w regulacji predkosci obrotowej.

Ustawienie| Wyzwalanie Opis
[0] Ustalone dla |Parametry wzmocnienia sg state dla pierwszych parametréw
wzmocnienia 1 j\wzmochnienia P2.00-P2.04.
1 Ustalone dla [Parametry wzmocnienia sg ustalone dla drugich parametrow
wzmochnienia 2 jwzmochnienia P2.05, P2.06, P2.08 i P2.09.
Z wejéciem Pierwsze wzmocnienie jest stosowane, jezeli wejscie
5 lagzaiacym przetgczania wzmocnienia jest wytgczone. o o
Prze1aczajacymin, gie  wzmocnienie jest stosowane ezeli wejscie
wzmocnienie 9 : ° 1€ o J
przetgczania wzmocnienia jest wigczone.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
wartos¢ bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego
przekracza (poziom + opéznienie) [0,1%], pierwsze wzmocnienie
Polecenie |jest przetgczane na drugie wzmocnienie.
3 momentu  |W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli wartos¢
obrotowego |bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego nie osiggnie
(poziom - opoznienie) [0,1%] i stan ten utrzymuje sie w czasie
opdznienia, drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze
wzmocnienie.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
warto$¢ bezwzgledna w poleceniu predkosci przekracza (poziom
+ op&znienie) [10 r/min/s], pierwsze wzmocnienie jest
Zmienna przetgczane na drugie wzmocnienie.
4 polecenia  |W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli warto$¢
predkoéci |bezwzgledna w poleceniu predkosci nie osigga (poziom -
opdznienie) [10 r/min/s] i stan ten utrzymuje sie w czasie
opdznienia, drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze
wzmocnienie.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmochienia, jezeli
warto$¢ bezwzgledna w poleceniu predkosci przekracza (poziom
+ opdznienie) [r/min], pierwsze wzmocnienie jest przetgczane na
5 Polecenie |drugie wzmocnienie.
predkosci  |W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli wartos¢
bezwzgledna w poleceniu predkosci nie osigga (poziom -
opoznienie) [r/min] i stan ten utrzymuje sie w czasie opdznienia,
drugie wzmocnienie jest przetgczane na pierwsze wzmochienie.

Uwaga: Ten parametr jest nieaktywny dla wzmocnienia pozycji, co oznacza, ze rzeczywiste
wzmochienie pozycji jest zawsze pierwszym wzmochieniem.

P2 27 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1454, 1455 Adres CANopen 0x221B, 0x00
Opozmerye Zakrgs’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P2 28 przetgczania w ustawien tryb
regulaciji pre,dl_<osm 0-10000 0 ms S
obrotowej

W regulacji predkoéci obrotowej, jezeli P2.27 znajduje sie w zakresie 3-5, pierwsze
wzmochienie jest przetgczane z powrotem z drugiego wzmocnienia. Ten parametr okresla
czas od aktywacji do rzeczywistego przetgczenia.

Rozmiar danych

16 bitow Format danych DEC

P2.28

Adres Modbus

1456, 1457 Adres CANopen 0x221C, 0x00
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Poziom Zakrgs’ Domyslnie | Jednostka SUBEOTEIL
rzetgczania w istawich B
P2.29 repulac'i redkosci Na
gufacyi prea 0-20000 0 podstawie S
obrotowej
trybu

W regulacji predkosci obrotowej, jezeli P2.27 jest w zakresie 3-5, nalezy ustawi¢ wyzwalacz
przetgczania wzmochienia. Jednostka zmienia sie w zaleznosci od trybu przetgczania i

powigzanych ustawien.
Uwaga: Poziom musi by¢ rowny co najmniej opdznieniu.

P2 29 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1458, 1459 Adres CANopen 0x221D, 0x00
Opéznienie Zakres | n o myéinie| Jednostka SO
rzetgczania w ustawien try
P2.30 repulac'i redkosci Na
gufacj predt 0-20000 0 podstawie S
obrotowej
trybu

W regulacji predkosci obrotowej, jezeli P2.27 znajduje sie w zakresie 3-5, nalezy ustawic
wyzwalacz przetgczania wzmocnienia, aby okreslic opdznienie. Jednostka zmienia sie w

zaleznosci od trybu przetgczania i powigzanych ustawieh.

Uwaga: Jezeli poziom jest ustawiony na mniejszy niz opdznienie, to podczas rzeczywistego

uzytkowania ustawienie jest zmieniane na poziom réwny opoznieniu.

P2 30 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1460, 1461 Adres CANopen 0x221E, 0x00
Wyzwalar.ue Zakr(?s' Domysinie | Jednostka Stosowany
P2 31 przetgczania w ustawien tryb
' kontroli momentu
0-3 0 - T
obrotowego
Ten parametr okreSla wyzwalanie przetgczania wzmocnienia w regulacji momentu
obrotowego.
Ustawienie | Wyzwalanie Opis
[O] Ustalone dla | Parametry wzmocnienia sg state dla pierwszych
wzmaochienia 1 | parametréw wzmochienia P2.00-P2.04.
1 Ustalone dla | Parametry wzmocnienia sg ustalone dla drugie parametry
wzmochnienia 1 | wzmocnienia P2.05, P2.06, P2.08 i P2.09.
7 weikci Pierwsze wzmocnienie jest stosowane, jezeli wejscie
wejsciem ) A
5 . przetgczania wzmocnienia jest wytgczone.
przetgczajgcym . O T -
St Drugie wzmocnienie jest stosowane, jezeli wejscie
wzmocnienie ) Nt
przetgczajgce wzmochienie jest wigczone.
W przypadku zastosowania pierwszego wzmocnienia, jezeli
wartos¢ bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego
przekracza (poziom + opo6znienie) [0,1%], pierwsze
Polecenie wzmocnienie jest przetgczane na drugie wzmochienie.
3 momentu W przypadku zastosowania drugiego wzmocnienia, jezeli
obrotowego | wartos¢ bezwzgledna w poleceniu momentu obrotowego nie
osiggnie (poziom - opdznienie) [0,1%] i stan ten utrzymuje
sie w czasie opoznienia, drugie wzmocnienie jest
przetgczane na pierwsze wzmochienie.

Uwaga: Ten parametr jest nieaktywny dla wzmochienia pozycji, w tym przypadku rzeczywiste
wzmaochienie pozycji jest zawsze pierwszym wzmaochieniem.

Rozmiar danych

16 bitow Format danych DEC

pP2.31

Adres Modbus

1462, 1463 Adres CANopen 0x221F, 0x00
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Opoznlenlle Zakrt?s ; Domyslnie | Jednostka Stosowany
P2 32 prz|e+quan|a w ustawien tryb
regulacji momentu 0-10000 0 ms T
obrotowego

W regulacji momentu obrotowego, jezeli P2.31 jest ustawiony na 3, pierwsze wzmocnienie
jest przetgczane z powrotem z drugiego wzmocnienia. Ten parametr okresla czas od
wyzwolenia do rzeczywistego przetgczenia.

P2 32 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1464, 1465 Adres CANopen 0x2220, 0x00
Poziom Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka ST
rzetgczania w ustawien gt
P2.33 regulagi momentu Na
obrotowego 0—20000 0 po?r?/t;\JNle T

W regulacji momentu obrotowego, jezeli P2.31 jest ustawiony na 3, nalezy ustawic
wyzwalanie przetgczania wzmocnienia. Jednostka zmienia sie w zaleznosci od trybu
przetgczania i powigzanych ustawien.
Uwaga: Poziom musi by¢ réwny co najmniej opdznieniu.

P2 33 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1466, 1467 Adres CANopen 0x2221, 0x00
Opdznienie Zakr(?s’ Domyslinie | Jednostka Stosovgany
rzetgczania w ustawien try
P2.34 reZuIacji momentu Na
obrotowego 0—20000 0 po?;t;\JNle T

W regulacji momentu obrotowego, jezeli P2.31 jest ustawiony na 3, nalezy ustawi¢
wyzwalanie przetgczania wzmocnienia, aby okresli¢ opoznienie. Jednostka zmienia sie w
zaleznosci od trybu przetgczania i powigzanych ustawieh.
Uwaga: Jezeli poziom jest ustawiony na mniejszy niz opdznienie, to podczas rzeczywistego
uzytkowania ustawienie jest zmieniane na poziom réwny opdznieniu.

P2.34

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1468, 1469

Adres CANopen

0x2222, 0x00

6.3.3 Specjalna kontrola silnika

ZeElEs Domyslnie | Jednostka SO
P2.412 Monitor zaktécen ustawien y tryb
0-2 0 - Pls|T
Ten parametr okresla, czy monitor zaktdcen jest wtaczony.
Ustawienie Opis
[0] Wytaczony
1 Monitorowanie zakidcen
2 Kompensacja zakitécen
P2 412 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1482, 1483 Adres CANopen 0x2229, 0x00
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Wzmocnienie Zakres ol Stosowany
P2.42 kompensacji ustawien LA JERlEE & tryb
detektora zakiécen 0-100 0 % P| S|

Ten parametr okresla wzmocnienie kompensacji dla zakiécajgcego momentu obrotowego.
Zwiekszenie wzmocnienia moze poprawi¢ efekt ttumienia zaktocen, ale moze wzrosngé
hatas. Ten parametr musi by¢ uzywany z P2.43, aby znalez¢ najlepszy punkt ustawienia. Po
ustawieniu P2.43, zwiekszy¢ ustawienie P2.42.

P2 42 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1484, 1485 Adres CANopen 0x222A, 0x00
Czestotliwosé Zakres o1 Stosowany

P2.43 odciecia detektora ustawien SR JEeliget & tryb

zakiocen 0-3000 200 Hz P| S|

Ten parametr okresla czestotliwos¢ odciecia detektora zaktdécen. Zmniejszenie ustawienia
tego parametru moze zmniejszy¢ szumy, natomiast zwiekszenie ustawienia moze zmniejszy¢
op6znienie kompensacji momentu zaktécajgcego. Ten parametr musi by¢é uzywany z P2.42.

P2 43 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1486, 1487 Adres CANopen 0x222B, 0x00
o . Zakres o Stosowany

P2 44 F;rr:)enslgz'l[ﬁc(;%r%c:l)cavﬁ:gn;a ustawien Domysinie | Jednostka tryb
99 1500.0-500.0 0.0 % P[s|T

Ten parametr okresla kompensacje zmiennego obcigzenia, ktéra jest dodawana do polecenia
momentu obrotowego. Jest on zazwyczaj stosowany w przypadku zastosowania watu
pionowego, ktéry wyklucza tryb sterowania momentem obrotowym.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
P2.44 Adres Modbus 1488, 1489 Adres CANopen O>§)2X2020C
Ttumik drgan z Zakres ol Stosowany
P2.50? catkowicie zamknietg ustawien LIPS e e tryb
petla 0-2 0 - |
Ten parametr okresla, czy detektor predkosci jest aktywny.
Ustawienie Opis
[0] Nieaktywny
1 Monitorowanie zakiocenh
2 Kompensacja zakitécen
P2 502 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1500, 1501 Adres CANopen 0x2232, 0x00
Czestotlllwosc od’C|e0|a Zakrc?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P2 51 ttumika drgan z ustawien tryb
catkowicie zamknietg 1.0-500.0 100.0 Hz
petla
Ten parametr okresla czestotliwos¢ odciecia ttumika drgan w petli zamkniete;j.
P2 51 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres Modbus 1502, 1503 Adres CANopen 0x2233, 0x00
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) Wzmocrllenle . Zakrt?s . | Domyslnie|Jednostka Stosowany
P2 52 omp(’ansaci:(t’rumllka ustawien tryb
drgan z catkowicie 0-1000 0 %
zamknietg petlg

Ten parametr okres$la wzmocnienie kompensacji ttumika drgan z catkowicie zamknietg petla.

P2 52 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1504, 1505 Adres CANopen 0x2234, 0x00
Przetgcznik kontroli Zakres - Stosowany
P2.53 wibracji sredniej ustawien e e tryb
czestotliwosci 0-1 0 - Pls]|T

Ten parametr okresla, czy regulacja drgan sredniej czestotliwoéci jest aktywna.

Ustawienie Opis
[0] Nieaktywna
1 Aktywna
P2 53 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1506, 1507 Adres CANopen 0x2235, 0x00
L . Zakres o Stosowany
P2 54 Czesto’\tll\;\i/gcr)asgikontroh ustawien Domysinie | Jednostka tryb
) 1-2000 100 Hz PIS|T
Ten parametr okresla czestotliwos¢ dla regulacji drgan Sredniej czestotliwosci.
P2 54 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1508, 1509 Adres CANopen 0x2236, 0x00
Zakres ol Stosowany
P2.55 Regulacja bezwladnosci | ustawien el e tryb
1-1000 100 % Pls]|T

Ten parametr okresla regulacje bezwtadnosci dla regulacji drgan sredniej czestotliwo$ci.
Warto$¢ domysina 100% oznacza, ze nie jest wykonywana zadna korekta bezwtadno$ci dla
kontroli drgan Sredniej czestotliwosci.

P2 55 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1510, 1511 Adres CANopen 0x2237, 0x00
Zelee Domyslnie | Jednostka SR

P2.56 Wzmocnienie ttumienia | ustawien tryb
0-1000 0 % Pl[s]|T
Ten parametr okresla wzmocnienie tlumienia dla sterowania drganiami Sredniej

czestotliwosci.
Domysina warto$¢ 0 oznacza, ze nie ma efektu ttumienia przy kontroli drgan S$redniej
rzeczywistych wynikow
uruchomienia. W idealnej sytuaciji, gdy parametr ten jest ustawiony na 100%, drgania sredniej
czestotliwosci sg catkowicie kontrolowane.

czestotliwosci.

Parametr ten mozna ustawi¢ na podstawie

P2.56

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1512, 1513

Adres CANopen

0x2238, 0x00
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. Zakres or Stosowany
P2 57 Regulac#ﬁtfazalsu pracy | | stawien Domyslnie | Jednostka tryb

-10-10 0 00lms |P [ S| T
Ten parametr okre$la nastawe czasu filtra 1 dla regulacji drgan sredniej czestotliwosci. Czas

filtra 1 dla regulacji drgan sredniej czestotliwosci jest obliczany automatycznie na podstawie
P2.54.

P2 57 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1514, 1515 Adres CANopen 0x2239, 0x00
. Zakres 1 Stosowany
P2 58 Regulac#ﬁt::azisu pracy | stawien Domyslnie | Jednostka tryb
-10-10 0 00lms |P[S|T

Ten parametr okre$la nastawe czasu filtra 2 dla regulacji drgan sredniej czestotliwosci. Czas

filtra 2 dla regulacji drgan sredniej czestotliwosci jest obliczany automatycznie na podstawie
P2.54.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
P2.58 | Adres Modbus | 1516, 1517 Adres CANopen O’BZX%%A’
Zakres o Stosowany
P2.60? Czujnik predkosci ustawien |COMYysinie|Jednostka) T
0-2 0 - P[s|T
Ten parametr okresla, czy czujnik predkosci jest aktywny.
Ustawienie Opis
[0] Nieaktywny
1 Monitorowanie predko$ci
2 Kompensacja predkosci
Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
2
P2.60 Adres Modbus 1520, 1521 Adres CANopen O)BZXZO%C’
L Zakres . Stosowany
P2 61 Czuwrir;aocplzrlllgéCi ustawien Domyslinie| Jednostka tryb
Jnika pre 1-1000 100 Hz P[S|T

Ten parametr okresla wzmocnienie czujnika predkosci. Zwiekszenie tego parametru
poprawia reakcje na rzeczywistg predkosé, ale moze zwiekszy¢ mozliwos¢ wywotania drgan
i hatasu.

P2 61 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

' Adres Modbus 1522, 1523 Adres CANopen 0x223D, 0x00

s : Zakres 1 Stosowany
P2 70 Predkoscwyff_acza_nla ustawien Domysinie| Jednostka tryb
kompensacji tarcia

0-1000 20 r/min P| S|
Ten parametr okresla predko$¢ wytgczania kompensaciji tarcia.
P2 70 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1540, 1541 Adres CANopen 0x2246, 0x00
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Kompensaqa Zakr(?s . Domyslnie| Jednostka SUBEIOTEIL
P2 71 w§p(cj>;fczynn|kat ustawien tryb
' tarcia dla momentu .
— 0
obrotowego CCW 0.0-100.0 0.0 %/(10r/min)| P | S

Ten parametr okresla wartos¢ kompensacji tarcia dodawang do polecenia momentu
obrotowego, gdy odbierane jest polecenie pozycji CCW lub polecenie predkosci.

P2 71 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1542, 1543 Adres CANopen 0x2247, 0x00
Kompensaqa Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P2 72 w_sp(cj)l’fczynnlka ustawien tryb
' tarcia dla momentu .
- — 0
obrotowego CW 100.0-0.0 0.0 %/(10r/min) | P | S

Ten parametr okresla wartos¢ kompensacji tarcia dodawang do polecenia momentu

obrotowego, gdy odbierane jest polecenie pozycji CW lub polecenia predkosci.
P2 72 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1544, 1545 Adres CANopen 0x2248, 0x00
. Zakres o1 Stosowany
P2 73 Konlzfgzaqa ustawien Domyslnie| Jednostka tryb
0-1 0 - P| S|
Ten parametr okresla, czy kompensacja tarcia jest aktywna.
Ustawienie Opis
[0] Nieaktywna
1 Aktywna
P2 73 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1546, 1547 Adres CANopen 0x2249, 0x00
Sprzezenie Zakres 1 Stosowany
P2.85 zZwrotne momentu ustawien e R tryb
obrotowego 0-1 0 - Pls|T
Ten parametr okresla sprzezenie zwrothe momentu obrotowego.
Ustawienie Opis
[0] Polecenie predkosci
1 Polecenie pozyciji
P2 85 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1570, 1571 Adres CANopen 0x2255, 0x00
Wzmocnienie Zakres s Stosowany
P2.91 regulacji ustawien e Jeeiesi e tryb
bezstronnej 1.0-2000.0 50.0 1/s Pl |

Ten parametr okresla wzmocnienie kontroli bezstronne;j.

mniejszy biad Sledzenia pozyciji, ale wprowadzony zostanie szum.
Uwaga: Przy wyprobowywaniu tej funkcji nalezy ustawi¢ P2.85 na 1.

Im wieksze wzmocnienie, tym

P2.91

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1582, 1583

Adres CANopen

0x225B, 0x00
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Wspotczynnik Zakres 1 Stosowany
P2.92 ttumienia regulacji ustawien 2L EEIeE.E tryb
bezstronnej 50.0—-200.0 100.0 % Pl |
Ten parametr okresla wspotczynnik tumienia regulacji bezstronnej. W przypadku

wyprébowania tej funkcji, z reguty stosowana jest wartos¢ domysina.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P2.92

Adres Modbus

1584, 1585

Adres CANopen

0x225C, 0x00

6.4 Zarzadzanie wejsciami/wyjsciami (grupa P3)

6.4.1 Wejscie/wyjscie cyfrowe

P3.00?

Wejscie cyfrowe 1

Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka BRI
ustawien tryb
0x000-0x136 0x003 - P|ls|T

Ten parametr okredla wejscie sygnatu cyfrowego 1. Jest on podawany w formacie
szesnastkowym.
W wyrazeniu 0x*--, * oznacza tryb poprawnosci, wartos¢ 0 oznacza, ze dane wejsciowe sg
prawidtowe, gdy fgcznik optyczny jest zwarty, natomiast warto§¢ 1 oznacza, ze dane
wejsciowe sg prawidtowe, gdy tacznik optyczny nie jest zwarty.

W wyrazeniu Ox-

*%

wymienione w ponizszej tabeli.

, ** oznacza ustawienia funkcji. Szczegotowe ustawienia funkcji sg
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Ustawienie
Prawidiowe, Prawidiowe, iazui
Funkcja Symbol gdy facznik gdy tacznik Obovxtl:qzbumcy
optyczny nie | optyczny jest y
jest zwarty zwarty
Nieaktywna — 0x100 0x000 S T
Whytgczenie ruchu do
orzodu POT 0x101 0x001 S T
Whytgczenie ruchu
Wstecz NOT 0x102 0x002 P S T
Wigczenie
serwomechanizmu SON 0x103 0x003 P S T
Usuwanie alarméw CLA 0x104 0x004 P S T
Przefgczanie trybéw
sterowania MCH 0x105 0x005 P S T
Przetgczanie
wzmocnienia PLC 0x106 0x006 P S T
Kasowanie impulséw
resztkowych RPC 0x107 0x007 P
Impulsy polecen
blokujacych LL 0x108 0x008 P
Przetagczanie granic
momentu obrotowego TLe 0x109 0x009 P S
Polecenie predkosci
wewnetrznej 1 SPD1 0x10A O0x00A S T
Polecenie predkosci
wewnetrznej 2 SPD2 0x10B 0x00B S T
Polecenie predkosci
wewnetrznej 3 SPD3 0x10C 0x00C S
Zacisk zerowej
oredkosci ZRS 0x10D 0x00D S T
Znak polecenia
oredkosci S-SIGN 0x10E 0x00E S
Znak polecenia
momentu obrotowego T-SIGN O0x10F Ox00F T
Polecenie pozyciji
wewnetrzne; 1 0s1 0x110 0x010 P
Polecenie pozyciji
wewnetrznej 2 0S2 0x111 0x011 P
Polecenie pozyciji
wewnetrznej 3 POS3 0x112 0x012 P
Polecenie pozycji
wewnetrznej 4 POS4 0x113 0x013 P
Btad zewnetrzny EXT 0x114 0x014 P S T
Przetgczanie
wspoétczynnikow JC 0x115 0x015 P S T
bezwtadnosci
Zatrzymanie awaryjne EMG 0x116 0x016 P S T
Wejscie przetgcznika
przesuniecia do HOME 0x117 0x017 P
punktu referencyjnego
Aktywacja
przesuniecia do HTRG 0x118 0x018 P
punktu referencyjnego
Wybdr licznika 1 dla
przektadni SC1 0x119 0x019 P
elektronicznej
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Wybor licznika 2 dla
przekfadni SC2 Ox11A 0x01A P
elektronicznej
Uruchamllaa_llpllae kontroli TRIG 0x11B OxO1B p
Wejscie przetagczania )
kontroli wibracij VS-SEL 0x11C 0x01C P
Szybkie zatrzymanie Q-STOP 0x11D 0x01D P S T
Zatrzymanie kontroll | prp.g7 Ox11E OXO1E P
Kasowanie pozycji
bezwzglednej PCLR Ox11F Ox01F P
Polecenie pozycji
wewnetrznej 5 POS5 0x120 0x020 P
Polecenie pozycji
wewnetrznej 6 P S6 0x121 0x021 P
Polecenie pozycji
wewnetrznej 7 POS7 0x122 0x022 P
Ruch JOG do przodu FJOG 0x123 0x023 P
Ruch JOG do tytu RJOG 0x124 0x024 P
Zmiana
wysokiej/niskiej JOGC 0x125 0x025 P
predkosci ruchu JOG
Zastrzezone / 0x126 0x026
Zastrzezone / 0x127 0x027
Zastrzezone / 0x128 0x028
Zastrzezone / 0x129 0x029
Zastrzezone / 0x12A 0x02
Zastrzezone / 0x12B 0x02B
Wiaczenie ruchu JOG
terminala DJOG 0x12C 0x02C P
Wejscie anulowania
synchronizacji bramki GIN 0x12D 0x02D P
Czujnik wyréwnania
synchronizacji bramki GSM Ox12E 0x02E P
gtéwnej
Czujnik wyréwnania
synchronizacji bramki GSS Ox12F 0x02F P
Slave
Sprzezenie zwrotne
przekaznika hamulca DBS 0x130 0x030 P T
dynamicznego
Automatyczne/reczne
przetagczanie DAT 0x131 0x031 P
wiezyczek
Ruch JOG do przodu | pyp 0x132 0x032 P
wiezyczKi
Ruch JOG do tytu DR 0x133 0x033 P
wiezyczKi
Kontrola biegunow
magnetycznych PDET 0x134 0x034 P S T
Zameszeg_llfeptermlnalu PSTOP 0x135 0x035 p
Zawieszenie terminalu
E2JOG ESTOP 0x136 0x036 P
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Uwaga: Wartosci domysine oznaczajg funkcje stosowane w trybie pozycyjnym.

P3.00 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych HEX
’ Adres Modbus 1600, 1601 Adres CANopen 0x2300, 0x00
Zakres or Stosowany

P3.01' | Wejscie cyfrowe 2| ustawien | Comysinie/Jednostkal
0x000-0x136 0x00D - Pls|T
Zakres 1 Stosowany

P3.02! Wejscie cyfrowe 3 ustawien e e tryb
0x000-0x136 0x004 - PlS|T
Zakres o Stosowany

P3.03! | Wejscie cyfrowe 4 ustawien i s e tryb
0x000-0x136 0x016 - Pl[sS]|T
Zakres r Stosowany

P3.04! | Wejscie cyfrowe 5 ustawien LD PRI JIEE O tryb
0x000-0x136 0x019 - Pls|T
Zakres rs Stosowany

P3.05! Wejscie cyfrowe 6 ustawien e tryb
0x000-0x136 0x01A - P|S|T
Zakres o Stosowany

P3.06! | Wejscie cyfrowe 7 ustawien LD PRI JIEE O tryb
0x000-0x136 0x001 - Pl[sS]|T
Zakres r Stosowany

P3.07* | Wejscie cyfrowe 8 | ustawien | Comysinie/Jednostkal
0x000-0x136 0x002 - Pls|T
Zakres ol Stosowany

P3.08t Weideio ovirowe 9 ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
JScle oy 0x000-0x136 | 0x007 - PIS|T
o Zakres oy Stosowany

P3.09t Wejscnigyfrowe ustawien Domysinie | Jednostka tryb
0x000-0x136 0x008 - Pl[sSs]|T

Ta grupa parametrow okresla funkcje wejsciowe dla cyfr od 2 do 10. Parametry te sg w
formacie szesnastkowym.
P3.01-P3.0x, wartosc¢ x jest rozna w zaleznosci od modelu. Szczegdty patrz definicja CN1.
Sposdb ustawiania jest podobny jak dla P3.00.

Uwaga: Wartosci domysine oznaczajg funkcje stosowane w trybie pozycyjnym.
P3.01 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1602, 1603 Adres CANopen 0x2301, 0x00
P3.02 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1604, 1605 Adres CANopen 0x2302, 0x00
P3.03t Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1606, 1607 Adres CANopen 0x2303, 0x00
P3.041 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
Adres Modbus 1608, 1609 Adres CANopen 0x2304, 0x00
P3.051 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1610, 1611 Adres CANopen 0x2305, 0x00
P3.06 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1612, 1613 Adres CANopen 0x2306, 0x00
P3.07t Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1614, 1615 Adres CANopen 0x2307, 0x00
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Zakres or Stosowany

P3.10° | Wyjscie cyfrowe 1| ustawien | Domysinie|Jednostkal =, )
0x000-0x11F 0x001 - P[s|T

Ten parametr okresla wyjscie sygnatu cyfrowego 1. Jest on podawany w formacie

szesnastkowym.

W wyrazeniu 0x*--, * oznacza tryb poprawnosci, wartos¢ 0 oznacza, ze dane wejsciowe sg
prawidtowe, gdy fgcznik optyczny jest zwarty, natomiast warto§¢ 1 oznacza, ze dane

wejsciowe sg prawidtowe, gdy tgcznik optyczny nie jest zwarty.
W wyrazeniu 0x-**, **
wymienione w ponizszej tabeli.

oznacza ustawienia funkcji. Szczegdtowe ustawienia funkcji sg
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Ustawienie
Prawidiowe, Prawidiowe, iazui
Sygnat Symbol | gdy tacznik gdy tacznik Obovg:qzumcy
optyczny nie | optyczny jest y
jest zwarty zwarty
Nieprawidtowy — 0x100 0x000 S| T
Wyjscie gotowosci
serwomechanizmu RDY 0x101 0x001 S| T
Wyjscie robocze
serwomechanizmu RUN 0x102 0x002 Pl S| T
Wyijscie usterki ALM 0x103 0x003 P S| T
Zastrzezone / 0x104 0x004
Zwolnienie hamulca
elektromagnetycznego BRK 0x105 0x005 P 1S | T
Istnienie polecenia pozycji | PCMD 0x106 0x006 P
Zakonczenie P
pozycjonowania PLR 0x107 0x007
Stan przetgczania trybu
sterowania MCHS 0x108 0x008 P| S| T
Statos¢ predkosci COIN 0x109 0x009 Pl S| T
Osigganie predkosci P| S| T
zadane; SR 0x10A O0x00A
Ograniczenie predkosci SL 0x10B 0x00B T
Istnienie polecenia S
oredkosci SCMD 0x10C 0x00C
Wyjscie predkosci zerowej ZS0 0x10D 0x00D P S| T
Ograniczenie momentu
obrotowego LM 0x10E 0x00E Pl S| T
Zakonczenie powrotu do P
punktu referencyjnego. HEND Ox10F 0x00F
Osiagniecie T
zadanegomomentu TRCH 0x110 0x010
obrotowego
Zastrzezone / 0x111 0x011
Zastrzezone / 0x112 0x012
Zastrzezone / 0x113 0x013
Zastrzezone / 0x114 0x014
Zastrzezone / 0x115 0x015
Osiaggniecie PTP PTPF 0x116 0x016 P
Wyjscie PTP 1 PTPO1 0x117 0x017 P
Wyjscie PTP 2 PTPO2 0x118 0x018 P
Wyjscie PTP 3 PTPO3 0x119 0x019 P
Wyjscie PTP 4 PTPO4 0x11A 0x01A P
Wyjscie PTP 5 PTPO5 0x11B 0x01B P
Wyjscie PTP 6 PTPO6 0x11C 0x01C P
Wyjscie PTP 7 PTPO7 0x11D 0x01D P
Wyjscie anulowania
synchronizacji bramki GSC Ox11E OxO1E P
Kontrola przekaznika
hamulca dynamicznego DBRC Ox11F 0Xx01F P|S|T
Uwaga: Wartosci domys$ine oznaczajg funkcje stosowane w trybie pozycyjnym.
P3. 10t Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1620, 1621 Adres CANopen 0x230A, 0x00
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Zakres oy Stosowany

P3.11! Wyijscie cyfrowe 2 ustawien e tryb
0x000-0x11F 0x003 - PSS | T
Zakres e Stosowany

P3.12! Wyijscie cyfrowe 3 ustawien e tryb
0x000-0x11F 0x007 - PlsSs | T
Zakres oy Stosowany

P3.13! Wyijscie cyfrowe 4 ustawien e e tryb
0x000-0x11F | 0x00D - P|[sS | T
Zakres oy Stosowany

P3.14! Wyijscie cyfrowe 5 ustawien e tryb
0x000-0x11F 0x005 - PSS | T
Zakres ors Stosowany

P3.15! Wyijscie cyfrowe 6 ustawien e e tryb
0x000-0x11F | OxO0E - Pl[sSs | T

Ta grupa parametrow okresla funkcje wyjsciowe dla cyfr 2 do 6. Parametry te sg w formacie
szesnastkowym.
Sposdb ustawienia jest podobny jak w przypadku P3.10.
Uwaga: Wartosci domysine oznaczajg funkcje stosowane w trybie pozycyjnym.

P3.111 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1622, 1623 Adres CANopen 0x230B, 0x00

p3 101 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
’ Adres Modbus 1624, 1625 Adres CANopen 0x230C, 0x00

p3. 13t Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1626, 1627 Adres CANopen 0x230D, 0x00

P3 141 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
’ Adres Modbus 1628, 1629 Adres CANopen 0x230E, 0x00

P3. 151 Rozmiar danych 16 bitow Format danych HEX
' Adres Modbus 1630, 1631 Adres CANopen 0x230F, 0x00
Przechwytywanie Zakres 1 Stosowany

P3.16 enkodervz!llyo{)grtego ustawien LIRS e tryb
na DI 0-778 0 - Pls [T

Ten parametr okresla funkcje przechwytywania pozycji enkodera przez zbocze sygnatu portu
DI w czasie rzeczywistym. Uzyskany wynik mozna sprawdzi¢ poprzez R1.16.

d &?nl%h krawedz Uwagi
Bit 0—3 Bity 0-3 = 0x1-0Xa, odpowiadajgce
przechwytywaniu DI1-DI10
Bit 8 = 1 i bit 9 = 0: Przechwytywanie tylko przez
opadajgce zbocze portu DI. Pozostate sg
Bi Bit 8 = 0i bit 9 = 0: Przechwytywanie tylko przez | nieobowigzujgce.
it 8-9 :
narastajgce zbocze portu DI.
Bit 8 = 1i bit 9 = 1: Przechwytywanie przez
narastajgce i opadajgce zbocze portu DI.
P3.16 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1632, 1633 Adres CANopen 0x2310, 0x00
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6.4.2 Wejscie/wyjscie analogowe

e Domyslnie | Jednostka SUSEOLE]
P3.20 Przesuniecie Al 1 ustawien y tryb
-10.000-10.000 | 0.000 v PlsS|T

Ten parametr stuzy do regulacji wejscia analogowego 1, aby poprawi¢ efektywng doktadnos¢
Al

Z przyczyn takich jak dryf zerowy analogowych urzadzeh wejsciowych lub napiecie
indukowane w otoczeniu, rzeczywista wartos¢ wejscia analogowego moze odbiegaé od
wartosci oczekiwanej, a takie odchylenie mozna wyeliminowac, ustawiajgc offset Al.

Patrz ponizszy rysunek, aby zobaczy¢ napiecie offsetowe wejscia analogowego:

Sampling voltage (V)

Before setting

7 After setting

-10V / Actual voltage (V)
1 >
i 7 10v
: 7/
i /
| 7 e
.7 P3.20
i /
W P3.23
v

Ttumaczenie:

Sampling voltage — napiecie prébkowania
Before setting — przed zastosowaniem ustawien
After setting — po zastosowaniu ustawien
Actual voltage — rzeczywiste napiecie

Przyktad: Po podtgczeniu zacisku sterowania wejscia analogowego 1 napedu do
analogowego sygnatu odniesienia, nawet jedli analogowy sygnat odniesienia wynosi 0,
napiecie wejscia analogowego 1 (okreslone przez R1.05) jest wysSwietlane na panelu jako
0,02 V, a P3.20 musi by¢ w tym czasie ustawiony na 0,02. Naped automatycznie odejmuje
0,02V od otrzymanej wartosci wejscia analogowego. Jesli napiecie wejscia analogowego 2,
wyswietlane przez panel, wynosi -0,02V, to P3.20 musi by¢ ustawiony na -0,02. Naped
automatycznie dodaje 0,02 V do otrzymanej warto$ci wejscia analogowego, zmienia sie
réwniez warto$¢ wyswietlana na panelu.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1640, 1641 Adres CANopen 0x2314, 0x00

P3.20

str. 143



Serwonaped AC z serii AS64

Kody funkcji
Zakres or Stosowany

P3.21 Filtr Al 1 ustawien | D°mMysinie| Jednostkal
0.0-1000.0 1.0 ms Pls|T

Ten parametr okresla stalg czasowg filtra dolnoprzepustowego pierwszego rzedu
odpowiadajgcego wejsciu analogowemu 1. Ustawienie tego parametru moze wygtadzic
zmianeg polecenia przy gwattownych zmianach wejscia analogowego.
Patrz ponizszy rysunek:

Command before filtering

Input 1
Ve —=
. \
Pid \ \
,/ '\ Command after filtering
0.632vc ; Command after filtering | Y
/ \ /
/ \
/
/ \
/ \
0.368Vc / \
/ N
1 N
/ Seo >
- > - > Time

Titumaczenie:

Command before filtering — polecenie przed filtracjag
Command after filtering — polecenie po filtracji

P3.21

P3.21 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1642, 1643 Adres CANopen 0x2315, 0x00
. Zakres rs Stosowany

P3.92 Prog och'gloriy OV dla ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
0.000-10.000 | 0.000 v PIS|T

btad.
Uwaga:

Ten parametr okresla prog ochrony przed przepieciem (OV) wejscia analogowego 1.
Jezeli wartos¢ bezwzgledna R1.05 przekroczy ustawienie tego parametru, system zgtasza

® Wartos¢ domysina 0 oznacza, ze ochrona OV nie jest stosowana.

® Ustawienie tego parametru nie moze by¢ wieksze niz 10V. W przeciwnym razie moze
dojs¢ do uszkodzenia napedu.

P3.22 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
] Adres Modbus 1644, 1645 Adres CANopen 0x2316, 0x00
Zakre.:s’ Domysinie | Jednostka SUEEOTEL
o ustawien tryb
P3.23 Przesuniecie Al 2
-10.000- 0.000 v P|S|T
10.000 '

Ten parametr stuzy do regulacji wejscia analogowego 2 w celu poprawy doktadnosci
efektywnej Al. Metoda ustawienia tego parametru jest podobna do metody P3.20.

P3.23

Rozmiar danych

32 bity

Format danych

DEC

Adres Modbus

1646, 1647

Adres CANopen

0x2317, 0x00
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Zakres oy Stosowany

P3.24 Filtr Al 2 ustawien |DOMYsInie| Jednostka) T,
0.0-1000.0 1.0 ms P|S|T

Ten parametr okresla stalg czasowg filtra dolnoprzepustowego pierwszego rzedu
odpowiadajgcego wejsciu analogowemu 2. Ustawienie tego parametru moze wygtadzic
zmianeg polecenia przy gwattownych zmianach wejscia analogowego.
Patrz ponizszy rysunek:

Command before filtering

Input 2
\Ye —=
Pe \
7 \
ol \ '\ Command after filtering
0.632vc ; Command after filtering | Y,
/ \ /
/ \
/
/ \
/ \
0.368Vc / .
/ N
1 N
/ NS -
>
-t - -t > Time

P3.24

Ttumaczenie:
Command before filtering — polecenie przed filtracja
Command after filtering — polecenie po filtracji

P3.24

P304 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1648, 1649 Adres CANopen 0x2318, 0x00
. Zakres rs Stosowany
P3.95 Prog och:lngy OV dla ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
0.000-10.000 | 0.000 v PIS|T

Uwaga:

Ten parametr okresla wartos¢ zabezpieczenia OV dla wejscia analogowego 2.

® \Warto$¢ domysina 0 oznacza, ze ochrona OV nie jest stosowana.

® Ustawienie tego parametru nie moze by¢ wieksze niz 10V. W przeciwnym razie moze
dojs¢ do uszkodzenia napedu.

P3. 25 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1650, 1651 Adres CANopen 0x2319, 0x00
Zakres 1 Stosowany
P3.26 Funkcja Al 1 ey | SR e e tryb
0-7 0 - Pl S| T
Zakres 1 Stosowany
pP3.27* Funkcja Al 2 ustawien 2O AR e, & tryb
07 3 - Pls|T
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Ta grupa parametrow okresla funkcje dla wejs¢ analogowych.
Ustawienie Opis Jednostka
[O] Brak
1 Ograniczenie predkosci r/min
> Ograniczenie momentu obrotowego w 0.1%
przod
3 Polecenie predkosci r/min
4 Polecenie momentu obrotowego 0.1%
5 Kompensacja predkosci r/min
6 Kompensacja momentu obrotowego 0.1%
7 Ograniczenie momentu obrotowego w tyt 0.1%
P3. 261 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1652, 1653 Adres CANopen 0x231A, 0x00
p3. 271 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1654, 1655 Adres CANopen 0x231B, 0x00
Wzmocnlenl_e Zakr(?s' Domysilnie | Jednostka Stosowany
P3.28 analogowej__ ustawien tryb
kompensacji 0.0-100.0 0.0 % p
predkosci

Ten parametr okres$la wzmocnienie analogowej kompensacji predkosci obrotowe;.

P3.28 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1656, 1657 Adres CANopen 0x231C, 0x00
Wzmocmem_e Zakr(?s' Domysinie | Jednostka Stosowany
P3.29 analogowej__ ustawien tryb
kompensac 0.0-100.0 0.0 % Pl s | T
momentu obrotowego

Ten parametr okresla wzmocnienie analogowej kompensacji momentu obrotowego

P3.29 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1658, 1659 Adres CANopen 0x231D, 0x00
Zakres oy Stosowany

P3.30! Funkcja AO 1 ustawien |DOMysinie Jednostka) =,
0-19 0 - P|lsS | T
Zakres s Stosowany

P3.321 Funkcja AO 2 e e et tryb
0-19 0 - P[sS | T
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Ta grupa parametréw okresla parametry monitorowania dla wyjscia analogowego.

Ustawienie Opis Jednostka
[0] Brak -
Predkos¢ obrotowa :
! silnika r/min
Predko$¢ w poleceniu :
2 pozycii r/min
Polecenie pozyciji impuls (jednostka
wewnetrznej enkodera)
Polecenie predkosci r/min
Polecenie momentu 0
obrotowego 0.1%
Sprzezenie zwrotne o
6 momentu obrotowego 0.1%
7 Odchylenie pozyciji jednostka
polecenia referencyjna
8 Odchylenie pozyciji impuls (jednostka
enkodera enkodera)
Odchylenie pozycji w , ,
e S impuls (jednostka
9 ca’fkowmlséﬁmknletej linijki kraty)
10 Odchylenie kontroli jednostka
hybrydowej referencyjna
11 Napiecie state w v
obwodzie gibwnym
Ograniczenie momentu
12 obrotowego ruchu w 0.1%
przéd
Ograniczenie momentu
13 obrotowego ruchu w tyt 0.1%
14 Ograniczenie predkosci r/min
Wspétczynnik
15 bezwtadnosci %
16 Wejscie analogowe 1* V
17 Wejscie analogowe 2* V
18 Wejscie analogowe 3* V
19 Temperatura napedu °C

Uwaga: * Jesli P3.31 i P3.33 ustawione sg na 1000, to wejscie analogowe 1, wejscie
analogowe 2 i wejscie analogowe 3 automatycznie wyprowadzajg napiecie, ktore jest
wprowadzane na zaciskach wejscia analogowego.

P3.30! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1660, 1661 Adres CANopen 0x231E, 0x00
p3 301 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1664, 1665 Adres CANopen 0x2320, 0x00
- Zakre_s’ Domysinie| Jednostka SUEERL T
P3.31 Wzmocnienie ustawien tryb
napigcia AO 1| 1 514748364 1 [P3.30 | o | g | 1
unit}l/Vv
- Zakre.:s’ Domysinie| Jednostka SUEERL L
P3.33 Wzmocnienie ustawien tryb
napiecila A0 2 | 1 514748364 1 [P3.32 Pls|T
unit)/V

Ta grupa parametrow okresla wzmocnienie wyjscia analogowego. Jednostki wzmocnienia sg
zwigzane z P3.30 i P3.32.
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Przyktad: Przyjmijmy, Zze rzeczywista predkos¢ obrotowa jest wyprowadzana z zacisku AO1,
10V odpowiada predkosci obrotowej 3000 obr/min, a OV odpowiada 0. Wtedy P3.30 musi byé
1, a P3.31 musi by¢ 300. Zalezno$¢ miedzy rzeczywistg predkoscig obrotowg a napieciem
wyjsciowym przedstawiono na ponizszym rysunku:

Speed (r/min)A

3000r/min b-------——c- -
P3.31=300

1000r/mint-----A~--------—
P3.31=100

>
10.00V  AO1 output voltage (V)

Uwaga:

® W przykiadzie, gdy rzeczywista predkos¢ wyjsciowa wynosi 3000 r/min lub wiecej,
napiecie wyjsciowe AO1 wynosi zawsze 10V. Wybra¢ odpowiednie wzmocnienie
zgodnie z rzeczywistg sytuacja.

® Jezelidla P3.30 i P3.32 ustawione sg inne funkcje, sposdb ustawienia wzmocnienia jest
podobny.

P3.31 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1662, 1663 Adres CANopen 0x231F, 0x00
P3.33 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1666, 1667 Adres CANopen 0x2321, 0x00
. Zakres o Stosowany
P3.34 rzesl\llj:]pini?:;er 1 ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
P ¢ -10.000-10.000 |  0.000 Y P[S|T
. Zakres o Stosowany
P3.35 rzes’\lljan?lec?aleAO , ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
P ¢ -10.000-10.000 |  0.000 Vv P]S|T

Ta grupa parametrow stuzy do regulacji napiecia wyjscia analogowego 1 i wyjscia
analogowego 2.

Wartos¢ rzeczywista napiecia wyjscia analogowego = wartos¢ oryginalna napiecia wyjscia
analogowego + warto$¢ offsetowa napiecia wyjscia analogowego

P3 34 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres Modbus 1668, 1669 Adres CANopen 0x2322, 0x00
P3.35 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres Modbus 1670, 1671 Adres CANopen 0x2323, 0x00
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Zakres o Stosowany

P3.36! Format AO ustawien LIRS T tryb
0-2 0 - PIsS|T

Ten parametr okresla tryb wyjsciowy i zakres napiecia wyjscia analogowego (AO).

P3.36"

Ustawienie Znaczenie
[0] Wyijscie napiecia ze znakami (-10V-
10V)
1 Wyjscie napiecia bezwzglednego
(OV-10Vv)
2 Wyijscie napiecia zero-bias (0V-10V,
5V jako srodek biasu)
Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1672, 1673 Adres CANopen 0x2324, 0x00

6.4.3 Ustawienia zwigzane z cyfrowymi wejSciami/wyjsciami

Wylgczenie Zakres 1 Stosowany
P3.40! wytgcznika ustawien LA JEEELE tryb
krancowego jazdy 0-2 1 - P \ S \ T

Ten parametr okres$la, czy dane wejsciowe wytagczenia napedu ruchu do przodu (0x001 lub
0x101) i dane wejsciowe wytgczenia napedu ruchu do tytu (0x002 lub 0x102) w P3.00-P3.07
sg prawidtowe. Poprzez ustawienie tego parametru mozna wytgczy¢ funkcje wytgcznika
krancowego przesuwu.

Ustawienie Opis
0 Wytgcznik krancowy przesuwu jest
aktywny.
[1] Wylacznik krancowy przesuwu jest
nieaktywny.
> Wystepuje  btad  przekroczenia
limitu.

Uwaga: Jezeli wytgcznik krancowy przesuwu jest odblokowany i dane wejsciowe blokady
napedu do przodu s3g prawidtowe, silnik zatrzymuje sie natychmiast i nie pracuje do przodu,
ale moze otrzymywac polecenia ruchu do tytu.

Rozmiar danych

16 bitow Format danych

DEC

P3.40!

Adres Modbus

1680, 1681 Adres CANopen

0x2328, 0x00
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Wytaczenie Zakres ol Stosowany

P3.41! wylgcznika ustawien LIRS TR tryb
awaryjnego 0-1 1 - P|S|T

Ten parametr okres$la, czy dane wejsciowe zatrzymania awaryjnego (0x016 lub 0x116) w
P3.00-P3.07 sg prawidtowe. Mozna wytgczy¢ funkcje zatrzymania awaryjnego, ustawiajgc
ten parametr.

Ustawienie

Opis

0

Wytgcznik awaryjny jest aktywny.

[1]

Wytgcznik awaryjny jest nieaktywny.

Jezeli dane wejsciowe zatrzymania awaryjnego sg prawidtowe, zgtaszany jest alarm Er10-4.

Uwaga:

® W przypadku zgtoszenia alarmu Er10-4, serwomotor zatrzymuje sie w trybie okreslonym
przez P4.30.

® Aby skasowac alarm Er10-4, nalezy upewni¢ sie, ze nie ma zagrozenia dla pracy,
skasowac¢ sygnat alarmu (czyli wytgczy¢ wejscie cyfrowe zatrzymania awaryjnego),
skasowa¢ wskazanie alarmu, a nastepnie ponownie uruchomi¢ serwonaped.

p3 41t Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1682, 1683 Adres CANopen 0x2329, 0x00
P3.431 FCiIt:: wejscia ui{tial\(vrv?:ﬁ Domyslinie | Jednostka Sto;c;vgany
ylrowego 1-800 1 0125ms | P | S | T
Ten parametr okresla czas filtrowania wejscia cyfrowego.
Uwaga: Ten parametr dziata niezaleznie dla 10 wejs¢ cyfrowych.
P3 .43 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1686, 1687 Adres CANopen 0x232B, 0x00
Wytgczenie Zakres s Stosowan
P3.44 bIoka)é)?impulséw ustawien LTI SIS tryb ¢
sterujacych 0-1 0 - P| |

Ten parametr okresla, czy dane wejsciowe blokady impulséw sterujgcych (0x008 lub 0x108)
w P3.00-P3.07 sg prawidtowe. Poprzez ustawienie tego parametru mozna wytgczy¢ funkcje
blokady impulséw sterujgcych.
0: Funkcja blokowania impulséw polecen jest aktywna.

1: Funkcja blokowania impulséw polecen jest nieaktywna.

P3.44 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1688, 1689 Adres CANopen 0x232C, 0x00
Tryb kasowania Zakres s Stosowany

P3.45! impulsow ustawien e e tryb

resztkowych 0-1 1 - Pl |

Ten parametr okre$la tryb waznosci dla wejs¢ cyfrowych kasowania impulsu resztkowego

(0x007 lub 0x107) w P3.00-P3.07.

Ustawienie Opis
0 Kasowanie wedtug poziomu elektrycznego
[1] Kasowanie przez wzrost sygnatu
P3.451 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1690, 1691 Adres CANopen 0x232D, 0x00
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P3.50

ZAAte Domyslinie| Jednostka SUSEOLE]
Zakres dotarcia do ustawien y tryb
pozyciji 0_p18 100 Jednostk_a p
referencyjna

Ten parametr okresla zakres dotarcia do pozycji. Jezeli odchylenie pomiedzy impulsem
sprzezenia zwrotnego pozycji i impulsem polecenia pozycji znajduje sie w tym zakresie,

pozycja zostanie osiggnieta.

P3.50 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1700, 1701 Adres CANopen 0x2332, 0x00
. Zakres o Stosowany

P3.51 Tryb_wyjsmowy ) ustawien Domysinie| Jednostka tryb

dotarcia do pozycji 0—4 0 . P | |

Ten parametr okresla warunek wyjsciowy i dalsze dziatanie dotarcia do pozycji.

Ustawienie

Opis

[0]

Dane wyjsciowe sg prawidiowe, gdy odchylenie pozycji jest w
zakresie P3.50.

1

Dane wyjsciowe sg prawidiowe, gdy nie ma polecenia pozycji i
odchylenie pozycji jest w zakresie P3.50.

Dane wyjsciowe sg prawidtiowe, gdy nie ma polecenia pozyciji,
sygnat detekcji predkosci zerowej jest prawidtowy i odchylenie
pozyciji jest w zakresie P3.50.

Dane wyjSciowe sg prawidlowe, gdy nastepuje przejscie z
polecenia pozycji do polecenia bez pozyciji i odchylenie pozycji jest
w zakresie P3.50. Nastepnie system w sposob ciggly wyprowadza
aktywny stan w czasie okreslonym przez P3.52. Nastepnie system
aktualizuje stan wyjsciowy pozycji w oparciu o polecenie potozenia
i odchylenie pozyciji.

Dane wyjsciowe sg prawidlowe, gdy nastepuje przejscie z
polecenia pozycji do polecenia bez pozycji i odchylenie pozycji jest
w zakresie P3.50. Nastepnie system w sposéb ciggty wyprowadza
prawidtowy stan w czasie okre$lonym przez P3.52.

P3 51 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1702, 1703 Adres CANopen 0x2333, 0x00
Czas zatrzymania Zakrc?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P3.52 zacisku ustawien tryb
WYISCIOWeS0 | 4_30000 0 ms P
dotarcia do pozyciji

Ten parametr okresla czas zatrzymania zacisku wyj$ciowego dotarcia do pozycji.

Ustawienie

Opis

[0]

pozycyjnym.

Czas zatrzymania jest nieskonczony,
wiaczone do momentu osiggniecia pozycji w kolejnym poleceniu

a zatrzymanie jest

Zatrzymanie jest wilaczone w zakresie ustawien. Staje sie

P3.52

1-30000 nieaktywne po otrzymaniu polecenia kolejnej pozycji.
Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1704, 1705 Adres CANopen 0x2334, 0x00
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) o Zakres - Stosowany

P3.53 Progrs;e;(t:)llé‘r;?sm ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
Pre 10-20000 50 fmin | P | S | T

Ten parametr okresla warunek wykrywania zgodnosci predkosci obrotowe;.

Jezeli r6znica miedzy poleceniem predkosci a predkoscia silnika jest mniejsza niz ustawienie
tego parametru, to status wyjscia zgodnosci predkosci jest prawidtowy.

Jezeli czujnik stwierdzi, ze istnieje opdznienie 10 r/min, rzeczywisty zakres zgodno$ci
predkosci jest nastepujacy:

Jezeli dane wyjsciowe zgodnosci predkosci sg nieprawidlowe, prog waznosci wynosi (P3.53
- 10) r/min.

Jesli dane wyjsciowe zgodnosci predkosci sg prawidlowe, prég niewaznosci wynosi (P3.53 +
10) r/min.

P3 53 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1706, 1707 Adres CANopen 0x2335, 0x00
. . Zakres ors Stosowany

P3.54 Zakrers(;)ksolzg?nej ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
pre 10-20000 1000 fmin | P | S | T

Ten parametr okresla warunek wykrycia wyjscia osigganej predkosci. Jezeli przejsciowa
predko$¢ silnika [R0.21] przekracza ustawienie tego parametru, wyjscie jest witgczone.
Czujnik znajduje opdznienie 10 r/min.

P354 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1708, 1709 Adres CANopen 0x2336, 0x00
- Zakres r Stosowany
P3.55 Zakrc:zr%:,?lg_kosm ustawien Domysinie | Jednostka tryb
: 10-20000 50 fmn | P | S| T
Ten parametr okresla warunek dla wykrywania wyjscia predkosci zerowej. Jezeli wartosé

bezwzgledna predkosci obrotowej silnika miesci sie w tym zakresie, predkos¢ jest uwazana
za predkos¢ zerowg i sygnat wyjsciowy predkosci zerowej jest prawidtowy. Wykrywanie
znajduje opdznienie 10 r/min.

P3 55 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1710, 1711 Adres CANopen 0x2337, 0x00
Czas blokady Zakres ors Stosowany

P3.56 serwomechanizmu ustawien e tryb
po hamowaniu 0-1000 50 ms Pls|T

Ten parametr okresla czas zablokowania serwonapedu po hamowaniu w stanie
zablokowanym. Jezeli serwonaped jest wytgczony w stanie zablokowanym, wyjscie cyfrowe
sygnatu zwolnienia hamulca elektromagnetycznego (0x005 lub 0x105) jest wylgczone. Wtedy
serwomechanizm jest zablokowany przez pewien czas, aby silnik nie obracat sie podczas
dziatania przekaznika.

P3.56 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1712, 1713 Adres CANopen 0x2338, 0x00
Opo;nlenle Zakrc?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P3.57 zamkniecia hamulca ustawien tryb
elektromagne- 0-30000 500 ms |P|sS|T
tycznego

Ten parametr okresla czas opdznienia zamkniecia hamulca elektromagnetycznego. Jesli w
stanie pracy serwomechanizm jest wytgczony lub zgtoszony jest alarm, a predkos$¢ obrotowa
moze by¢ zbyt duza, dane wyjsciowe sygnatu zwolnienia hamulca elektromagnetycznego
(0x005 lub 0x105) stajg sie nieprawidtowe po okresie opdznienia. Jezeli w okresie opdznienia
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predkos¢ obrotowa silnika spadnie ponizej ustawienia P3.58, dane wyjsciowe staje sie z gory
nieprawidtowe.

P3.57 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1714, 1715 Adres CANopen 0x2339, 0x00
Prog pre_dk'os_m Zakre_s’ Domysinie | Jednostka ST
p3 581 obrotowejI s_llnl_ka ustawien tryb
przy zwolnieniu . .
hamulca 0-1000 30 r/min P| S| T
Ten parametr okresla prég predkosci obrotowej silnika, gdy hamulec jest zwolniony.
p3 581 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1716, 1717 Adres CANopen 0x233A, 0x00
Zakres osiggania Zakres ol Stosowany
P3.59 momentu ustawien e tryb
obrotowego 5.0-300.0 50.0 % | | T

Ten parametr okredla warunek wykrycia danych wyjsciowych osiggniecia momentu
obrotowego. Jezeli sprzezenie zwrotne momentu obrotowego silnika przekracza nastawe
tego parametru, dane wyjsciowe osiggniecia momentu obrotowego (0x010 lub 0x110) sg
wigczone. Detekcja opdznienia 0 5%.

P3.59 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1718, 1719 Adres CANopen 0x233B, 0x00
. Zakres oy Stosowany
P3.77 Wzr.)él;izt;enfgkr)na:)r\tlvv;ejo ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
) goweg 0-1 0 - P[S|T
Ten parametr okresla tryb napiecia martwej strefy wejscia analogowego.
Ustawienie Opis
[0] Tryb standardowy
Tryb CNC: . _
Jezeli dane analogowe sg rowne lub mniejsze od wartosci strefy
1 martwej, wewnetrzna warto$c sterujgca wynosi 0. ]
Jezeli dane analogowe sg wieksze niz wartosc strefy martwe#,
wewnetrzna wartosc sterujgca wynosi (wejscie analogowe - strefa
martwa).
P3.77 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1754, 1755 Adres CANopen 0x234D, 0x00
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) - Zakres or Stosowany

P3.90 Czi?ns flljl;c;zv\:lvsjsoma ustawien Domysinie | Jednostka tryb
P g 0-7 2 i P][S]|T

Ten parametr okresla czas filtra do wykrywania wejsciowego sygnatu impulsowego. Aby ten
parametr byt prawidtowy, faza A/B powinna spetnia¢ warunek 50% wspétczynnika
wypetnienia, a pozycja fazy powinna by¢ zachowana na poziomie 90°. Jezeli jakos¢

wejsciowego sygnatu impulsowego jest niska, prosze odpowiednio dostosowaé szerokosé
pasma filtrowania.

Ustawienie Szerokos¢ pasma detekcji
0 400kHz
1 500kHz
[2] 1MHz
3 2MHz
4 4MHz
5 Brak filtracji
6 200kHz
7 100kHz
P3.90 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1780, 1781 Adres CANopen 0x235A, 0x00
Czas filtracji dla Zakres ol Stosowany
P3.92 detekcji sprzezenia ustawien LD PRI JIEE O tryb
zwrotnego impulsu - - - Pls|T

Ten parametr okresla czas filtrowania dla detekcji sprzezenia zwrotnego impulséw enkodera

inkrementalnego.
P3.92 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1784, 1785 Adres CANopen 0x235C, 0x00

6.5 Rozszerzenie i zastosowanie (grupa P4)

6.5.1 Komunikacja

Zakres ol Stosowany
P4 00t Loé;:g)rlca:;es ustawien Domyslnie |Jednostka tryb
-1-65535 1 : P[s[T

Ten parametr okre$la adres lokal
jest ustawiony na -1, adres lokaln

ny (lub slave) dla

jest ustawiany p

rzez stacje Master.

komunikacji EtherCAT. Jezeli parametr

P4 00 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1800, 1801 Adres CANopen 0x2400, 0x00
Zakres 1 Stosowany

P4.01t Lok;lgigsdres ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
1-255 1 - P|S|T

Ten parametr okresla adres lokalny (lub slave) dla komunikacji szeregowej RS485.

P4 01 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

' Adres Modbus 1802, 1803 Adres CANopen 0x2401, 0x00
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s Zakres ol Stosowany
P4.02* traﬁgw?:'??:cAN ustawien AL il & tryb
) 0-5 1 - P[sS|T
Ten parametr okresla szybkos¢ transmisji komunikaciji CAN.
Ustawienie Opis
0 1000kbps
[1] 500kbps
2 250kbps
3 125kbps
4 50kbps
5 20kbps
P4 02t Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1804, 1805 Adres CANopen 0x2402, 0x00
‘s Zakres o1 Stosowany
P4.03! tranirzn%:'li(oRS; 485 ustawien e e tryb
) 0-3 1 i P[S|T
Ten parametr okresla szybkos¢ transmisji w komunikacji RS485.
Ustawienie Opis
0 9600bps
[1] 19200bps
2 38400bps
3 57600bps
P4 03 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1806, 1807 Adres CANopen 0x2403, 0x00
Zakres oy Stosowany
P4.04 o 2?022?1313485 ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
parzy 0-5 0 - P[S|T

Ten parametr okresla metode kontroli parzystosci RS485, wazng tylko dla transmisji RTU.

Ustawienie Opis
[0] Brak (N, 8, 1)
1 Parzysta (E, 8, 1)
2 Nieparzysta (O, 8, 1)
3 Brak (N, 8, 2)
4 Parzysta (E, 8, 2)
5 Nieparzysta (O, 8, 2)
P4 04! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1808, 1809 Adres CANopen 0x2404, 0x00
NI Domyslinie | Jednostka Stosowany
P4.05! Nr wezta CAN ustawien y tryb
1-127 1 - PIS|T

Ten parametr okresla numer wezta lokalnego (lub podrzednego) w komunikaciji CAN.

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P4.05*

Adres Modbus

1810, 1811

Adres CANopen

0x2405, 0x00
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Tryb kasowania zakres, DomyslInie | Jednostka Sllesieniely

P4.06 bledow RS485 Bsialie tryb
: 0-1 1 — [Pls[T

Ten parametr okresla tryb postepowania w przypadku wystgpienia bledu w komunikaciji

RS485.
Ustawienie Opis
0 Btad nie zostat usuniety.
[1] Usterka jest kasowana
automatycznie.
P4.06 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1812, 1813 Adres CANopen 0x2406, 0x00
Interwat Zakres ol Stosowany
P4.07* synchronizacji ustawien DA JEE RS tryb
EtherCAT 0-3 2 - Pls]|T

Ten parametr

okresla czas

wykorzystuje tryb DC.

interwatu synchronizacji,

gdy komunikacja EtherCAT

Ustawienie Opis
0 250us
1 500us
[2] 1ms
3 2ms
P4 07! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1814, 1815 Adres CANopen 0x2407, 0x00
P4.08! Typ Eyrr]mhcr:(')a\r]li_zacji ui?:vrv?:ﬁ Domyslnie |Jednostka Stoic;v;any
ther 0-2 0 i P[S]|T
Ten parametr okresla rodzaj synchronizacji pomiedzy weztami Master i Slave w komunikacji
EtherCAT.
Ustawienie Opis
[0] Swobodny bieg
2 Tryb DC (syncQ)
P4 08! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1816, 1817 Adres CANopen 0x2408, 0x00
1 Czas wykrywania Zakr(?s’ Domyslinie | Jednostka Stosowany
P4.09 bledow EtherCAT ustawien tryb
0-1000 100 ms P|ls|T
Ten parametr okresla czas wykrywania btedéw w komunikacji EtherCAT.
Uwaga: Warto$¢ 0 oznacza, ze btedy EtherCAT nie sg wykrywane.
P4 09! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1818, 1819 Adres CANopen 0x2409, 0x00
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6.5.2 Typy serwonapedow i polecenia kontroli komunikacji

P4.10*

Typ komputera
nadrzednego

Zakrgs’ Domyslnie | Jednostka SUEEOLENT
ustawien tryb
0-1 0 - P|lS|T

Ten parametr okresla typ komputera nadrzednego, ktory jest identyfikowany przez typ
interfejsu sterowania napedem komputera nadrzednego.

Typ
Ustawienie | komputera Typ interfejsu sterowania
nadrzednego
Regulacja potozenia/petna petla zamknieta:
[0] Impuls + sterowanie impulsowe i PTP
analog Regulacja predkosci/momentu obrotowego:
analogowa i ustawienia wewnetrzne
Magistrala RS485 (protokét: Modbus)
komunikacyjna | CAN (protokét: CANopen CiA301/402)

P4 10! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1820, 1821 Adres CANopen 0x240A, 0x00
Zakres oy Stosowany
P4.11* Wigczenie magistrali | ustawien LA D) IS LS tryb
0-1 0 - P|S|T
Ten parametr okresla, czy nalezy uruchomi¢ naped.
Ustawienie Opis
[0] Wytgczony
1 Wiaczony

Uwaga: Mimo, ze naped zostat odblokowany poprzez ustawienie P0.04, zostanie on

wytgczony, gdy P4.11 zostanie zmieniony z 1 na 0.
P4 11* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1822, 1823 Adres CANopen 0x240B, 0x00
. . Zakr(?s’ Domysinie| Jednostka ST
P4.12% Polecenl_e pol_zyCJl ustawien : tryb
magistrali L(2%-1)~(2%%-1) 0 Jednostka p
referenycjna

Ten parametr okresla polecenie pozycji dla napedu, gdy P4.10 ustawiony jest na 1.

P4 12+ Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1824, 1825 Adres CANopen 0x240C, 0x00
Polecenie Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SUEEOTEL
P4.13* predkosci y tryb
magistrali -6000.0-6000.0 0.0 r/min | S |
Ten parametr okresla polecenie predkosci obrotowej dla napedu, gdy P4.10 ustawiony jest
na 1.
P4 13* Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1826, 1827 Adres CANopen 0x240D, 0x00
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Polecenie Zakres ustawien | Domysinie|Jednostka SO
P4.14* momentu tryb
obrotowego | 544 4 500.0 0.0 % T
magistrali
Ten parametr okres$la polecenie momentu obrotowego dla napedu, gdy P4.10 ustawiony jest
nal.
P4.14* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1828, 1829 Adres CANopen 0x240E, 0x00
. . Zakres oy Stosowany
P4 15* Pol;arczzlestzrrza’flzﬁaema ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
y 0-1 0 i P[S|T

Ten parametr okresla, czy w przypadku zastosowania hybrydowego trybu sterowania
napedem nalezy zezwoli¢ na przetgczanie trybu sterowania. Sterowanie przetgczaniem jest
wigczone w stanie zezwolenia.

Ustawienie Opis Aktualny tryb sterowania

Pozycj%//predkoéé Pozycja
Pozycja/moment :

[0] Wigczone 5 d(l)(br,o,t/owy : Pozycja
redkos¢/momen «
€ obrotowy Predkos¢
Pozycj%{/predkoéé Predkos¢
Pozycja/moment

1 Wytaczone obrotowy Moment obrotowy
Predggrs&/omwoyment Moment obrotowy

Uwaga: Jezeli polecenie przetgczenia trybu sterowania jest aktualizowane, to rzeczywisty
proces przetgczania napedu i silnika odbywa sie na podstawie ustawien P0.90-P.92 i

rzeczywistego stanu sprzezenia zwrotnego.

P4 15+ Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres Modbus 1830, 1831 | Adres CANopen 0x240F, 0x00
Polecenie Zakres ol Stosowany
P4.16* przetgczenia ustawien 2T JEE MRS tryb
wzmocnienia 0-1 0 - PlS [T

Ten parametr okresla, czy ma by¢ wtgczone przetgczanie wzmocnienia dla napedu. Jesli
P2.22, P2.27 i P2.31 sg ustawione na 2, to do przetaczania wykorzystywane sg aktualne

ustawienia wzmocnienia.

Ustawienie Opis Rzec_zywiste wz_mocnienie
0| Wyiczone | senioie rees penere
1| wiaczone | pstauiony preez druge
P4 16* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1832, 1833 Adres CANopen 0x2410, 0x00
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Polecenie Zakres o Stosowany
przetaczenia ustawien Domysinie | Jednostka tryb
P4.17* przetozenia
przekfadni 0-3 0 - P
elektronicznej

Ten parametr stuzy do przetgczania przetozeh przektadni elektronicznej dla napedu, gdy
P4.10 ustawiony jest na 1.

s . .. Mianownik rzeczywistego
Ustawienie Azl ri?c(zijl?tigo p_rze%o;enla przetozenia prz)ékladn?
przektadni elektronicznej elektronicznej
0] Licznik przetozenia przekfadni
elektronicznej 1 (P0.25)
1 Licznik przetozenia przekfadni Mianownik przetozenia
elektronicznej 2 (P0.25) Kp , .
Licznik przetozenia przekfadni przekiadni elektronicznej
2 ; . (P0.26)
elektronicznej 3 (P0.25)
3 Licznik przetozenia przektadni
elektronicznej 4 (P0.25)
P4.17% Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1834, 1835 Adres CANopen 0x2411, 0x00
Polecenie Zakres s Stosowan
- vfsr;gigzczﬁgiisa ustawien Domyslnie | Jednostka tryb y
bezw’fagnoéci 0-1 0 ) P|S|T

Ten parametr okresla, czy wigczy¢ przetgczanie wspétczynnika bezwtadnosci dla napedu.

Ustawienie Opis Rzeczywisty wspoétczynnik bezwladnosci
[0] Wytaczony | Wspdtczynnik bezwtadnosci 1 (P1.01)
1 Wiaczony | Wspétczynnik bezwtadnosci 1 (P1.02)
P4.18* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1836, 1837 Adres CANopen 0x2412, 0x00
P4 19* Polecer_ﬂe zaciskq ui?:vrv?:ﬁ Domysinie | Jednostka Sto;c;vgany
zerowej predkosci 01 0 - s [T
Ten parametr okresla, czy nalezy wtgczy¢ zacisk zerowej predkosci obrotowe;.
Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wigczone
P4 19* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1838, 1839 Adres CANopen 0x2413, 0x00
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Kasowanie impulsow

P4.20 resztkowych

Zakrgs . | DomyslInie |Jednostka SUBEOTEIL
ustawien tryb
0-1 0 i P |

Ten parametr okresla, czy nalezy witgczy¢ kasowanie impulséw resztkowych dla napedu.
P3.45 okresla tryb kasowania impulsow resztkowych. Jezeli impulsy resztkowe sg kasowane,

R0.04 zmienia sie na 0.

Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wiaczone
P4 20 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres Modbus 1840, 1841 Adres CANopen 0x2414, 0x00
Polec_enle _ Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P4.21* przetgczenia granicy | ustawien tryb
: momentu
obrotowego 0-1 0 i P1sS | T

Ten parametr okresla, czy nalezy wigczy¢ przetgczanie granicy momentu obrotowego dla

napedu.
Ustawienie Opis
[0] Wylaczone
1 Wiaczone
P4 21* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1842, 1843 Adres CANopen 0x2415, 0x00
: . Zakres ol Stosowany
P4 0% Puoslteecri?feivgr:o;zzirgg ustawien Domyslnie |Jednostka tryb
girenel 0-1 0 i P[S]|T
Ten parametr okresla, czy ma by¢ wigczone zgtaszanie btedéw zewnetrznych dla napedu.
Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wiaczone
P4 20 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1844, 1845 Adres CANopen 0x2416, 0x00
Polecenie Zakres 1 Stosowany
P4.23* zatrzymania ustawien PR JEE TOs e tryb
awaryjnego 0-1 0 - P|ls|T

Ten parametr okresla, czy ma by¢ wigczone zatrzymanie awaryjne dla napedu.

Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wiaczone
P4 23+ Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres Modbus 1846, 1847 Adres CANopen 0x2417, 0x00
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Polecenie Zakres ol Stosowany
P4.24* przetgczenia kontroli | ustawien 2epA e JEiesl @ tryb
wibragji 0-1 0 - Pl |
Ten parametr okresla, czy wigczy¢ przetgczanie kontroli wibracji dla napedu.
Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wiaczone
P4 24 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1848, 1849 Adres CANopen 0x2418, 0x00

6.5.3 Rozbudowa i zastosowanie

P4.30

Zakres o~ Stosowany
Tryb zatrzymania ustawien ] e tryb
0-3 0 - PlsSs|T

Ten parametr okresla, czy hamulec dynamiczny dziata przy wytgczonym serwomechanizmie i
zgtoszeniu alarmu o btedzie oraz okresla stan serwomotoru po zatrzymaniu.

.. Akcja
Ustawienie Podczas zwalniania Po zatrzymaniu
o L Utrzymywanie sie w stanie
[0] Silnik zatrzymuije sie. bezwladnosci
1 Silnik zatrzymuje sie dzieki Utrzymywanie sie w stanie
hamulcowi dynamicznemu. bezwtadnosci
Hamulec dynamiczny , ,
2 zatrzymuije sie. Dynamiczne hamowanie
Dziata zewnetrzny hamulec : .
3 dynamiczny. Dynamiczne hamowanie

Uwaga:

® Jesli P4.30 ustawiony jest na 1, hamulec dynamiczny dziata, gdy predko$¢ obrotowa
silnika jest wyzsza niz ustawienie (domysinie 30 r/min) P3.58, a w przeciwnym razie nie
dziata. Po zatrzymaniu silnika hamulec dynamiczny nie dziata.

® Jezeli serwomotor pracuje z predkoscig obrotowg wyzszg niz znamionowa, nie mozna
wigczy¢ hamulca dynamicznego. Jezeli serwomotor pracuje z duzg predkoscig z
duzym obcigzeniem bezwtadnosciowym, nalezy zachowac ostrozno$¢ przed uzyciem
hamulca dynamicznego. Nie nalezy czesto uruchamia¢ hamulca dynamicznego. W
przeciwnym razie moze doj$¢ do uszkodzenia serwonapedu.

Rozmiar danych 16 bitow

Format danych

DEC

P4.30

Adres Modbus

1860, 1861

Adres CANopen

0x241E, 0x00
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Zakrgs’ Domyslnie | Jednostka SUBEOTEIL
ustawien tryb

0-20000 5000 r/min PSS | T

Maks. predkosc¢

P4.31 obrotowa silnika

Ten parametr okresla maksymalng predkos¢é obrotowg serwomotoru. Jezeli wartosé
bezwzgledna polecenia predkosci jest wieksza niz ustawienie tego parametru, to faktycznie
ustawiona predko$¢ jest ograniczona przez ten parametr, a rzeczywisty kierunek jest taki
sam jak w pierwotnym poleceniu predkosci. Ten parametr jest prawidtowy we wszystkich
trybach.

Uwaga: Wartos¢ domysina i zakres ustawien tego parametru sg zwigzane z klasg mocy
napedu.

P4 31 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1862, 1863 Adres CANopen 0x241F, 0x00
) . Zakres ol Stosowany

P4.32 Prég prrzg:-:ézgizema ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
pre 0-20000 6000 fmn | P | S| T

Ten parametr okresla poziom nadmiernej predkosci dla serwomotoru. Gdy silnik pracuje z
predkoscig obrotowg wyzszg niz ustawienie tego parametru, zgtaszany jest alarm btedu
nadmiernej predkosci. Jesli P4.32 jest ustawiony na 0, oznacza to, ze alarm btedu nadmierne;j
predkosci jest wylgczony.

Uwaga: Warto$¢ domysina i zakres ustawien tego parametru sg zwigzane z klasg mocy
napedu.

P4 32 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1864, 1865 Adres CANopen 0x2420, 0x00
i ] Zakr(?s' Domysinie| Jednostka SO

P4.33 Prég impulséw ustawien tryb

odchylenia pozycji jednostka

0-227 100000 )
referencyjna

P

Ten parametr okresla prég, przy ktérym zgtaszany jest alarm btedu (Er22-0). W trybie
pozycyjnym, jezeli warto$¢ impulsu resztkowego przekracza ustawienie tego parametru,
zgtaszany jest alarm btedu. Wartos¢ 0 oznacza brak detekcji odchylenia pozyciji.

P4.33 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1866, 1867 Adres CANopen 0x2421, 0x00
: : Zakres o Stosowany

P4 341 Zabeigacuzligle oL ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
0-2 0 - P|lsS| T

Ten parametr okresla tryb montazu hamulca regeneracyjnego i tryb ochrony przed
przecigzeniem.

Ustawienie Opis
[0] Hamulec regeneracyjny wytgczony
1 Wbudowany hamulec regeneracyjny

Hamulec regeneracyjny podtgczony

2 zewnetrznie
P4 341 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1868, 1869 Adres CANopen 0x2422, 0x00
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Umozliwienie Zakres oy Stosowany
K . .. | DomyslInie | Jednostka
P4.35 wykryyvgnla ustawien tryb
predkoéci poza 0-1 1 i P S T
kontrolg

Parametr stuzy do wigczania lub wytgczania wykrywania niekontrolowanej predkosci.

Ustawienie Opis
0 Wytgczone
[1] Wigczone
P4.35 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1870, 1871 Adres CANopen 0x2423, 0x00
Zakres A Stosowany
P4 361 . 232;§:1angrziec(i:ia ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
P PIe 0-1 1 - P[S]|T

Ten parametr okresla, czy naped zgtasza alarm zbyt niskiego napiecia obwodu gtéwnego,
gdy zasilanie gtéwne napotka btgd zbyt niskiego napiecia obwodu gtéwnego.

Ustawienie Opis

0 W stanie aktywacji serwomechanizmu, naped nie zgtasza btedu
Erl3-1, gdy wystgpi spadek napiecia w obwodzie gtébwnym.
W stanie aktywacji serwomechanizmu, naped zgtasza btad
[1] Erl3-1 i zatrzymuje sie po wystgpieniu spadku napiecia w
obwodzie gtbwnym.

P4 36! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1872, 1873 Adres CANopen 0x2424, 0x00
Czas detekcji Zakres o Stosowany

P4.37 spadku napiecia ustawien e R tryb
zasilania gtéwnego |  70—2000 70 ms PlS|T

Ten parametr okre$la czas potrzebny do wykrycia spadku napiecia w sieci.
Uwaga: Warto$¢ 0 oznacza, ze funkcja wykrywania spadku napiecia w sieci jest nieaktywna.

P4 37 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1874, 1875 Adres CANopen 0x2425, 0x00
. Zakres . Stosowany

P4.38 rzeciStzZ?;nsilnika ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
preecia 0.0-500.0 115.0 % P|lsS|T

Parametr okresla stopienh przecigzenia silnika.
Wartos¢ domysina wynosi 115,0%. W przypadku zwiekszenia wartosci parametru, prosze
wzigé pod uwage przecigzalnos$c silnika.

P4.38 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1876, 1877 Adres CANopen 0x2426, 0x00
. , Zakres s Stosowany
P4.39 Progroglc(:gyé/l:eima ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
Pre 0-20000 0 fmin | P | S |

Ten parametr okresla warunek wykrycia btedu odchylenia predkosci obrotowej. Jezeli
warto$¢ bezwzgledna polecenia predkos$ci rzeczywistej minus predkos$¢ obrotowa silnika jest
wieksza niz ustawienie tego parametru i odchylenie trwa dtuzej niz 100 ms, zgtaszany jest
alarm odchylenia predkosci.

Uwaga: Warto$¢ 0 oznacza brak wykrywania bteddw zwigzanych z odchyleniem predkosci.
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P4.39 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1878, 1879 Adres CANopen 0x2427, 0x00
Ograniczenie Zakres o Stosowany
P4.40 predkosci ruchu do ustawien DETREAID | JE Mol tryb
przodu 0—20000 20000 r/min Pls|T

Ten parametr okresla maksymalne ograniczenie dla polecenia predkosci ruchu do przodu.
Uwaga: Wartos¢ domysina i zakres ustawien tego parametru sg zwigzane z klasg mocy

napedu.
P4.40 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1880, 1881 Adres CANopen 0x2428, 0x00
Ogranlc’ze.nle Zakr(?s’ Domysilnie | Jednostka Stosowany
P4.41 prE,_dkosli:l w ustawien tryb
ierunku .
wstecznym -20000-0 -20000 r/min Pl S| T

Ten parametr okre$la maksymalne ograniczenie dla polecenia predkosci wsteczne;.
Uwaga: Warto$¢ domysina i zakres ustawien tego parametru sg zwigzane z klasg mocy

napedu.
P4.41 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1882, 1883 Adres CANopen 0x2429, 0x00
Predkosc Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SUOEIOLE Y
wewnetrzna z tryb
P4.42
wysoka -20000.0—- 0.0 (/min S
rozdzielczoscig 20000.0 '

Ten parametr okresla wewnetrzng predkos¢ obrotowg z wysokg rozdzielczos$cia.

P4.42 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1884, 1885 Adres CANopen 0x242A, 0x00
Prog predkosci | Zakres ustawien | Domysinie|Jednostka SUBEDEN

P4.43 oza kontrol 2

P 4 0.0~2000.0 30.0 /min [ S |

Ten parametr okresla prog pred
ustawiona wartosc, tym wieksza

ko$ci dla zabezpieczenia przed utratg kontroli. Im mniejsza
czutosc.

P4.43 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1886, 1887 Adres CANopen 0x242B. 0x00
P4.45 Prog OT silnika | Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka Sto;c;/vgany
Sredniej mocy 0-200 0 °C P | S | T

Obstugiwane jest probkowanie temperatury z rezystora temperaturowego KTY84-130. Jezeli
temperatura przekracza ustawienie tego parametru, zgtaszany jest bigd przekroczenia
temperatury silnika (OT). Wartos¢ 0 oznacza, ze prébkowanie temperatury nie jest
przeprowadzane.

P4.45

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres Modbus

1890, 1891

Adres CANopen

0x242D, 0x00

str. 164



Serwonaped AC z serii AS64 Kody funkcji
1 Przesuniecie |Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka Stosowany
P4.50 fazy-Z enkodera tryb
y 0-(2%-1) 0 impuls | P | S| T
Ten parametr okresla pozycje wyjsciowg fazy Z. Przesuniecie fazy Z to impulsy w kierunku
CCW.
P4 50! Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
’ Adres Modbus 1900, 1901 Adres CANopen 0x2432, 0x00
C*:zas : Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SUEER )
P4 51 przetaczania t tryb
granicy momentu . 0
obrotowego 1 0-4000 0 ms/(100%) | P | S

Ten parametr okresla czas przetgczenia z pierwszej granicy momentu obrotowego na drugag
granice momentu obrotowego.

P4 51 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1902, 1903 Adres CANopen 0x2433, 0x00
Czas . Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka BRI
P4.52 przetgczania ustawien tryb
' granicy momentu . 0
obrotowego 2 0-4000 0 ms/(100%) | P | S

Ten parametr okresla czas przetgczenia z drugiej granicy momentu obrotowego na
pierwszg granice momentu obrotowego.

P4 52 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1904, 1905 Adres CANopen 0x2434, 0x00
Zakres S~ Stosowany
P4.53 . oﬁ;?jl(ztiaACR ustawien Domysinie | Jednostka tryb
P 10.0—-200.0 100.0 % P|S|T
Ten parametr okresla wspotczynnik regulacji szerokosci reakcji automatycznego regulatora
pradu.
P4 53 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1906, 1907 Adres CANopen 0x2435, 0x00
Opbznienie po Zakres — Stosowany
P4.541 inicjalizaciji ustawien e tryb
zasilania 0—200000 0 ms PIlS]|T

zasilania.

Ten parametr okresla czas opdznienia wigczenia serwonapedu po zakonczeniu inicjalizacii

P4.541

Rozmiar danych

32 bity

Format danych

DEC

Adres Modbus

1908, 1909

Adres CANopen

0x2436, 0x00
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6.5.4 Ustawienia wyjscia podziatu czestotliwosci i drugiego enkodera

Licznik podziatu Zakres Domvsinie | Jednostka Stosowany
P4 60 czestotliwosci ustawien y tryb
zewnetrznej linijki 1-(2%1-1) 10000 i P
kraty
Ten parametr okresla licznik podziatu czestotliwosci dla zewnetrznej linijki kraty.
P4 60t Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1920, 1921 Adres CANopen 0x243C, 0x00
Mianownik podziatu Zakres Domvsinie | Jednostka Stosowany
P4 61t czestotliwosci ustawien y tryb
' zewnetrznej linijki 031 i
kraty 1-(2°%-1) 10000 P

Ten parametr okresla mianownik podziatu czestotliwosci zewnetrznej linijki kraty. Odpowiada
on impulsom liniatu kratowego potrzebnym na kazdy obrot silnika.

P4 61 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1922, 1923 Adres CANopen 0x243D, 0x00
Od_wroc_enle Zakrgs’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P4 621 zllczanla}; o ustawien tryb
zewnetrznej linijki 0-1 0 i p
kraty
Ten parametr okresla, czy nalezy odwréci¢ zliczanie z zewnetrznej linijki kraty.
Ustawienie Opis
[0] Wykorzysta¢ bezposrednio licznik z
zewnetrznej linijki kraty.
Odwrdéci¢ zliczanie z zewnetrznej
1 linijki kraty, a nastepnie uzy¢
odwrdéconego zliczania.
P4 6oL Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1924, 1925 Adres CANopen 0x243E, 0x00
- : Zakr(?s’ Domysinie| Jednostka SHEEONELTL
1 Limit odchylenia ustawien tryb
P4.64 kontroli hybrydowej jednostka
yprydowel 1-27 160000 | ! a | p
referencyjna

W sterowaniu z catkowicie zamknietg petlg istnieje tolerancja miedzy jednostkg odniesienia
odpowiadajgcg pozycji sprzezenia zwrotnego enkodera a jednostkg odniesienia uzytkownika
odpowiadajgcg pozycji sprzezenia zwrotnego liniatu kratowego. Tolerancja ta jest nazywana
odchyleniem sterowania hybrydowego, okreslanym przez R0.05. Jezeli R0.05 przekracza
ustawienie tego parametru, naped zgtasza btgd Er22-1.

Rozmiar danych

32 bity

Format danych

DEC

P4.641

Adres Modbus

1928, 1929

Adres CANopen

0x2440, 0x00
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kProg dl? Zakrc?s . Domyslnie | Jednostka SISO
asowania ustawien tryb
P4.65! odchylenia
regulacji 0-100 0 obroty P
hybrydowej

Ten parametr okresla warunek kasowania odchylenia sterowania hybrydowego. Gdy liczba
obrotow silnika osiggnie okreslong wartos¢, odchylenie sterowania hybrydowego zostaje

skasowane. Wartos¢ 0 oznacza, ze odchylenie hybrydowe nie jest kasowane.

P4 65! Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1930, 1931 Adres CANopen 0x2441, 0x00
Z_fogﬂo sygn_a’fu_ Zakre.s’ Domysinie | Jednostka ST
P4 671 wyj$cia sprzezenia ustawien tryb
z.wrotne'go 0-1 0 ) P
impulsow

Ten parametr okresla zrodto sygnatu wyjscia sprzezenia zwrotnego impulséw, gdy w trybie
pozycyjnym wigczona jest funkcja w petni zamknietej petli.

Ustawienie Opis
[0] Enoder
1 Liniat kratowy
P4 671 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1934, 1935 Adres CANopen 0x2443, 0x00
Rozdzielczos¢ Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P4 68t zewnetrznego ustawien tryb
' liniatu kratowego a1 .
(lub enkodera 2) 1-(2°%-1) 10000 impuls P

Ten parametr okresla rozdzielczos¢ zewnetrznego |

niatu kratowego (lub drugiego enkodera).

Jezeli podtaczony jest drugi enkoder, na wyjsciu otrzymujemy impulsy potrzebne do kazdego
obrotu enkodera.

P4 68! Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
’ Adres Modbus 1936, 1937 Adres CANopen 0x2444, 0x00
Zrédio wyjsciowe Zakres _ Stosowany

P4.69! podziatu ustawien | Domysinie|Jednostkal T,
czestotliwosci 0-4 0 - P|S | T

Ten parametr okresla zrédio sygnatu dla wyjscia podziatu czestotliwosci.

Ustawienie Opis
[0] Zwykte wyjscie podziatu czestotliwosci
1 Drugi enkoder
2 Wejscie od impulséw kwadraturowych w fazach Ai B
3 Wewnetrzny wat wirtualny
4 Pierwszy enkoder (wtgczone tylko dla enkoderow
inkrementalnych)
P4 69 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1938, 1939 Adres CANopen 0x2445, 0x00
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Typ sygnatu fagy-Z Zakr(?s’ Domyslnie | Jednostka Stosowany
P4 70 zev&m?rznegodmga’:u ustawien tryb
ratowego (lu
enkodera 2) 0-3 0 i PSS | T

Szerokos¢ sygnatu fazy-Z moze wynosi¢ 1/4, 1/2 lub 1/1. Faza poczatkowa sygnatu o
dowolnej szerokosci odpowiada 4 typom poziomu elektrycznego w fazach A i B. W sumie jest
12 typédw w kombinaciji. Aby jednak zapewni¢, ze te kombinacje sg mozliwe do zastosowania,
a warto$¢ wychwytu jest normalna zaréwno w kierunku do przodu, jak i do tytu, nalezy ustawic
wartosci statusu fazy-A-fazy-B w okresie wysokiego poziomu elektrycznego sygnatow fazy-
Z. W przypadku sygnatow o szerokosci 1/4 i 1/2, po ustawieniu typu sygnatu faza-Z,
wymagana jest tylko jedna z wartosci stanu faza-A-faza-B w okresie wysokiego poziomu
elektrycznego. Dla sygnatéw o szerokosci 1/1 typ sygnatu Faza-Z musi by¢ wartoscig stanu
Faza-A-Faza-B w okresie wysokiego poziomu elektrycznego.

P4. 701 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1940, 1941 Adres CANopen 0x2446, 0x00
Zakres ors Stosowany
P4.71 Typ enkodera 2 ustawien LR O] JE LS tryb
1-12 21 - Pls|T
Ten parametr okresla typ drugiego enkodera.
Ustawienie Opis
1 Standardowy typ
inkrementalny 2500-PPR
2] Ekonomiczny typ
inkrementalny 2500-PPR
3 17-bitowy, jednoobrotowy
typ absolutny
4 17-bitowy wieloobrotowy
typ absolutny *3
10 23-bitowy wieloobrotowy
typ absolutny *3
Inne Zastrzezony
P4.71 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1942, 1943 Adres CANopen 0x2447, 0x00
pazy | Tvbkaskadowy Zekres | pomysinie | Jednostka Smfg"’ga”y
enkodera 1-12 0 : PIS|T

Ten parametr okresla tryb kaskadowy drugiego enkodera.

Ustawienie Opis
[0] Brak kaskadowania
1 Wezet podrzedny synchronizacji RS485.

2 Wezet nadrzedny synchronizacji RS485.
3 Drugi enkoder jest potgczony kaskadowo z weztem slave.
4 Drugi enkoder jest potaczony kaskadowo z weztem master.

Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
Adres Modbus 1944, 1945 Adres CANopen 0x2448, 0x00

P4.72
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S Zakres - Stosowany

P4.87 CykéioNrr;urélrI:aCJl ustawien Domysinie | Jednostka tryb
P 0—(2°1-1) 0 us P[S]|T

Ten parametr okresla cykl tworzenia sygnatu synchronizaciji dla podrzednego wezta CANopen..
Uwaga: Zalecang jednostkg jest 1000us.

P4.87 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres Modbus 1974, 1975 Adres CANopen 0x2457, 0x00
Zakres or s Stosowany

P4.88 Cyékrﬁggg)neat ustawien Domysinie | Jednostka tryb
0-32767 1000 ms P[S [T

Ten parametr okresla cykl tworzenia sygnatu heartbeat dla podrzednego wezta CANopen.

P4.88 Rozmiar danych 16bit Format danych DEC
' Adres Modbus 1976, 1977 Adres CANopen 0x2458, 0x00
Automatyczne Zakres o~ Stosowany

P4.89 zatrzymanie przy ustawien PEIEIE) JEEeslie tryb
odtgczeniu CANopen 0-1 0 - PI|SI|T

Ten parametr okresla, czy wigczyé automatyczne zatrzymanie po roztgczeniu komunikaciji

CANopen.
Ustawienie Opis
[0] Wylaczone
1 Wiaczone
P4.89 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1978, 1979 Adres CANopen 0x2459, 0x00
6.5.5 Polecenia specjalne
Zakres o~ Stosowany
P4.90* Usuwanie usterek ustawien DEmREA D | e Mot tryb
0-1 0 : PlsS|T

Ten parametr okres$la, czy nalezy wtgczy¢ funkcje usuwania usterek. Ten parametr mozna

ustawi¢ na komputerze nadrzednym, aby obstugiwat btedy dla napedu.

Uwaga:
°

Ustawienie

Opis

Wylaczone

[O]
1

Wiaczone

Jezeli zezwolono na usuwanie usterek, serwomechanizm nie jest odblokowany dla
napedu, a warunek wystgpienia usterki nie zostat wywotany, usterki, ktére mogg by¢
automatycznie usuwane, usuwane sg automatycznie. Inne usterki nie mogg byc¢
automatycznie usuniete online, ale mogg by¢ usuniete po ponownym wigczeniu

zasilania.
® Parametr ten mozna ustawi¢ na panelu LED, aby usung¢ usterki.
P4 90 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1980, 1981 Adres CANopen 0x245A, 0x00
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. . Zakres oy Stosowany

P4 91* Zz:‘pr);sny?évt?g\ls ustawien Domyslnie | Jednostka tryb
P 0-1 0 - P[S|T

Jesli P0.17 ustawiony jest na 1 (zapisywanie partiami), to za pomoca tego parametru mozna
wystaé polecenie zapisania parametréw, aby kazda zmiana parametréow mogta zostaé
zapisana w EEPROM.

Ustawienie Opis
[0] Wytaczone
1 Wiaczone
P4 91* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres Modbus 1982, 1983 Adres CANopen 0x245B, 0x00
Przywrécenie Zakres o Stosowany
P4.92* ustawien ustawien eI S oS & tryb
fabrycznych 0-1 0 - Pl[s|T

Ten parametr okresla, czy wigczy¢ funkcje przywracania ustawien fabrycznych. Jezeli funkcja
jest witgczona, wszystkie parametry uzytkownika (od grupy PO do grupy P6) sg przywracane
do ustawien fabrycznych.

Ustawienie Opis
[0] Wytgczone
1 Wiaczone
P4 92 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1984, 1985 Adres CANopen 0x245C, 0x00
. Zakres 1 Stosowany
P4 93* Odclzj)é’iez:apklsow ustawien Domysinie | Jednostka tryb
0-1 0 - PlsS|T

Ten parametr okresla, czy ma by¢ wtgczona funkcja odczytu zapiséw btedow. Jezeli funkcja
ta jest wigczona, to odczytywane i wyswietlane sg zapisy btedéw okreslone przez P4.95..

Ustawienie Opis
[0] Wytgczony
1 Wigczony
P4 93* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1986, 1987 Adres CANopen 0x245D, 0x00
. Zakres 1 Stosowany
P4 94* Zalﬁ:zawue;r;gek ustawien Domysinie |Jednostka tryb
P 0-1 0 i P[s|T

Ten parametr okresla, czy wtgczy¢ funkcje kasowania zapisow btedow. Jezeli funkcja jest
wigczona, to wszystkie zapisy bteddéw sg kasowane.

Ustawienie Opis
[0] Wytaczone
1 Wiaczone
P4 94* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1988, 1989 Adres CANopen 0x245E, 0x00
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o Zakres 1 Stosowany
pagss | N gruspt)érzeakplsow ustawien DomyslInie|Jednostka tryb
usterex. 0-9 0 i PIS|T

Ten parametr okresla numer grupy zapiséw usterek, ktére sg odczytywane.

Wartos¢ 0 oznacza, ze odczytywane sg zapisy btedéw w grupie 1, a ww. usterki wystgpity
najpézniej. Wartos¢ 9 oznacza, ze odczytywane sg zapisy btedéw w grupie 10, a te bfedy
wystapity najwczesnie;.

P4 05+ Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1990, 1991 Adres CANopen 0x245F, 0x00
Zakres oy Stosowany

P4.96* Zastrzezone ustawien DEREAID | JE oS! tryb
- - - PlsS]|T

Ten parametr nie moze by¢ zmieniony.

P4 96* Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1992, 1993 Adres CANopen 0x2460, 0x00
. . Zakres o Stosowany

P4 97* EE?DF;SE)?\AO pa&mgm ustawien Domyslinie | Jednostka tryb
enxodera 0-1 0 - P[s]T

Ten parametr okresla, czy wszystkie parametry zwigzane z silnikiem majg by¢ zapisywane w
pamieci EEPROM enodera. Przy kazdym nastepnym uruchomieniu, naped wykorzystuje
dane z EEPROM do inicjalizacji parametréw.

P4 97+ Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres Modbus 1994, 1995 Adres CANopen 0x2461, 0x00
Maskowanie btedow Zakres s Stosowany

P4.98 danych EEPROM | ustawien | 20MYysinie|Jednostka tryb
kenodera 0-1 0 - Pls|T

Ten parametr okresla, czy maskowaé btgd wskazujgcy na brak danych lub nieprawidtowe
dane w pamieci EEPROM.
Jezeli wystgpi btgd Er2-c lub Er2-d, ale model silnika jest ustawiony prawidtowo, mozna
uzywac silnika po ponownym wigczeniu zasilania. Naped wykorzystuje dane silnika w
EEPROM, w ktéry wyposazony jest naped, do inicjalizacji parametréw.

P4.98 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres Modbus 1996, 1997 Adres CANopen 0x2462, 0x00

6.6 Impulsowanie (JOG) programu, bazowanie, oraz
kontrola PTP (grupa P5)

6.6.1 Ustawienia impulsowania (JOG) programu

Zakres Domysin
N Tryb impulsowania (JOG) [ustawien |ie SRRESE) | SOy i)s
P5.00
0-6 0 - P | |
Ten parametr okre$la tryb impulsowania programu.
Tryb Klawisz Funkcja
0] @ (Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do przodu
P5.01) x Cykle P5.05
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S:::o" 7777777 / P5'01\ / P5.01 \ P;Ol
(Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do przodu
P5.01) x Cykle P5.05
1 @ ) — Y,,Ei@,s, ,,,,,,,,,,,,,,, .
(Czaé oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do przodu
P5.01) x Cykle P5.05 —(Czas oczekiwania P5.04—Reverse
movingP5.01) x Cykle P5.05
2 @ g Ps)os ,,,,,,,,,,,, y
A WER WD s
(Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do tytuP5.01) x
Cykle P5.05 —(Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie
3 @ do przodu P5.01) x Cykle P5.05
S:e:z,,,,,,, P;,Ol P5.01 ;5.01 ?04‘1 . Foon  feas
(Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do przodu
P5.01—Czas oczekiwania P5.04 —Przemieszczanie do
tytuP5.01) x Cykle P5.05
4 @ y )F’5°5y ,,,,,,
(Czas oczekiwania P5.04—Przemieszczanie do
tyluP5.01—Czas oczekiwania P5.04 —Przemieszczanie do
przodu P5.01) x Cykle P5.05
) (Czas oczekiwania P5.04—Forward/Przemieszczanie do
tytuP5.01) x 1 cykl
6 or P52 gy Spoedl—g
@ Speed I Poot P5.02 MP501
5 foot reor
P5.00 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2000, 2001 Adres CANopen 0x2500, 0x00
Zakreg, . Domysln Jednostka | Stosowany tryb
. . ustawien ie
P5.01 |Przyrost impulsowania Jednosik
1-2%0 50000 |-ccnostka@ g
odniesienia
Ten parametr okresla przyrost ruchu pozycji przy impulsowaniu.
P5 01 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
) Adres magistrali 2002, 2003 Adres CANopen 0x2501, 0x00
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s Zakres Domysin
P5 02 _Predkosc _ ustawien - Jednostka | Stosowany tryb
impulsowania :
1-5000 500 obr/min P | |
Ten parametr okresla maksymalng predkos¢ pracy podczas impulsowania.
P5.02 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2004, 2005 Adres CANopen 0x2502, 0x00
P5.03 Czas impulsowania 5:tl;rv?/iser'1 :Z;omysln Jednostka |Stosowany tryb
' ACC/DEC
2-10000 100 ms P | |

Ten parametr okresla czas przyspieszania lub zwalniania podczas impulsowania. Ustawienie
tego parametru odpowiada czasowi potrzebnemu do przyspieszenia od predkoéci zerowej do
znamionowej predkosci obrotowej. Jesli zachodzi potrzeba zwiekszenia predkosci od zera do
50% predkosci znamionowej, czas potrzebny na osiggniecie predkosci docelowej wynosi 50%
czasu okreslonego przez ten parametr.

P5 03 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2006, 2007 Adres CANopen 0x2503, 0x00
. .| Zakres Domys$In
P5.04 i(;fajlsow:r?izaeklwama ustawien ie Jednostka |Stosowany tryb
P 0-10000 100 ms P | |

Ten parametr okresla czas oczekiwania na impulsowanie. Ustawienie tego parametru
odpowiada czasowi od rozpoczecia impulsowania do rzeczywistej pracy lub czasowi
oczekiwania na nastepne przemieszczenie po przemieszczeniu biezgcym.

P5 .04 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2008, 2009 Adres CANopen 0x2504, 0x00
Zakres Domysin
P5.05 Cykle impulsowania |ustawien ie STl el | SiesanE) Ui
0-10000 1 - P | |
Ten parametr okresla liczbe cykli impulsowania. Aby uzyska¢ szczegotowe informacje, patrz
opis dla P5.00.
P5 05 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2010, 2011 Adres CANopen 0x2505, 0x00

6.6.2 Bazowanie

P5.10?

Zakres Domy | Jednost
-tl)-;);t())wania ustawien Slnie | ka SlPEERE g
0-128 0 - P | |
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Ten parametr okresla tryb bazowania.
Tryb wyswietlania: DEC
Z M
Tryb L
ograniczeni ]:I'ryb oiellen] Tryb powrotu do pozycji bazowej
a azy Z
0-1 0-2 0-8
T Powrot do|(M=0: Obrét do przodu. Przedni
Nieaktywny !okallzac:]_l _fazy Z|wytgcznik krancowy jest punktem
jest zdefiniowany | powtarzalnym.
T: jako pozycja|M=1: Obrét do tytu. Tylny wytgcznik
Nieaktywny |bazowa. krancowy jest punktem powtarzalnym.
Z=1: Obrot do|M=2: Obrét do przodu. Rosngca
przodu w celu|krawedz przetgcznika bazowego jest
zlokalizowania | punktem powtarzalnym.
fazy Z  jest
zdefiniowane
jako pozycja
gizz?w?érak fazy M=3: Obrét do ty_’ru. Rosnhaca krawgdi
lokalizadji 7 tylnego wylgcznika krancowego jest
Punkt punktem powtarzalnym.
powtarzalny jest
okreslany  jako
pozycja bazowa.

_ |Napotkano M=4: Obrét do przodu. Pierwszy
Odwré | ograniczeni |Z: Nieaktywny — |sygnat fazy Z jest punktem
cony |e: powtarzalnym.

T=0: s M=5: Obrét do tylu. Pierwszy sygnat
Raportowani Z: Nieaktywny fazy Z jest punktem powtarzalnym.
e usterki|Z=0 Powr6t do|M=6: Obrét do przodu. Opadajgca
zewnetrznej. |lokalizacji fazy Z|krawedz przetgcznika bazowego jest
T=1: jest zdefiniowany | punktem powtarzalnym.
Odwrocenie |jako pozycja
kierunku. bazowa.
Z=1: Obrét do
przodu w celu
Zlokalizowania
fazy Z jest
zdefiniowane M=7: Obroét do tylu. Opadajgca
jako pozycja|krawedz przetgcznika bazowego jest
bazowa. punktem powtarzalnym.
Z=2:. Brak fazy
lokalizaciji Z.
Punkt
powtarzalny jest
okreslany  jako
pozycja bazowa.
-Il\-l:' Z: Nieaktywny M=8: Bie;aoa pozycja jest uznawana
ieaktywny za pozycje bazowa.
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Rozmiar o
P5.10 |danych 16 bitow Format danych |DEC
2
Auliee 2020, 2021 |Adres 0x2505, 0X00
magistrali CANopen
Bazowanie po .. |DomysIn
P5 11 wlaczeniu Zakres ustawien ia Jednostka |Stosowany tryb
zasilania 0-1 0 - P | |

Ten parametr okres$la, czy po wigczeniu zasilania nastgpi automatyczny powr6t do pozycii

bazowej.

Uwaga: Automatyczne bazowanie po wigczeniu jest aktywne tylko wtedy, gdy nie ma usterki.

Setting Znaczenie
[0] Wylgczone
1 Wigczone

P5 11 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2022, 2023 Adres CANopen 0x250B, 0x00
Wysoka predkos¢ w ZELGEE Dl Jednostka Stosowany tryb
P5.12 kroku 1 bazowania ustawien nie
0—2000 100 obr/min P | |
Ten parametr okresla wysokg predkos¢ w kroku 1 bazowania.
Diagram: .
Forward limit switch Forward limit switch
z 1 I I I Z] I I
P5 12 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2024, 2025 Adres CANopen 0x250C, 0x00
: iy Zakres Domysl
P5 13 Erlgllzﬁ , Ft))r:zd:v?/Zﬁ _ W1 stawien it Jednostka Stosowany tryb
0-60 20 obr/min P | |

Ten parametr okresla niskg predko$sé w kroku 2

informacje, patrz schemat w opisie do P5.12.

bazowania. Aby uzysk

aC szczegobtowe

P5 13 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres magistrali 2026, 2027 Adres CANopen 0x250D, 0x00
Zakre_s ; DomysiIni Jednostka Stosowany
: . |ustawien e tryb
P5.14 Pozycja bazowania Jednostka
-(2%-1)—(2%-1) |0 o P
odniesienia
Ten parametr okresla pozycje bazowania.
P5 .14 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 2028, 2029 Adres CANopen 0x250E, 0x00
Polecenie .. |DomysiIni
P5 15+ wyzwolenia Zakres ustawien e Jednostka |Stosowany tryb
bazowania 0-1 0 - P | |
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Ten parametr okresla, czy wyzwoli¢ funkcje bazowania. Petni takg sama funkcje jak terminal
wyzwalania bazowania z wej$ciem cyfrowym.

P5. 15+ Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2030, 2031 Adres CANopen 0x250F, 0x00
P5 16 Qg;:joa\llv azI;/;/(i:I}ﬁana z 5:tl;rv?/iser'1 Eomyslnl Jednostka | Stosowany tryb
0-3 1 - P | |
Ten parametr okresla akcje zwigzang z bazowaniem.
Ustawienie Znaczenie
0 Brak akcji.
[1] Naped przemieszcza sie do pozycji docelowej.
2 Naped przemieszcza sie do pozycji segmentu 0.
3 Naped przemieszcza sie do pozycji docelowej bez
bazowania.
P5 16 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2032, 2033 Adres CANopen 0x2510, 0x00
Predko$é Zakres DomysIni
P5.17 do?:elowa po |ustawien e ’ JEsmeste | SHEBoEny e
bazowaniu 1-5000 100 obr/min P | |
Ten parametr okresla predkos¢ docelowg po bazowaniu. Zmiana zaczyna obowigzywac
przed bazowaniem.
p5 17 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2034, 2035 Adres CANopen 0x2511, 0x00
Czas ACC/DEC |Zakres Domysini
o5 18 dla _predkoéci ustawien e y Jednostka | Stosowany tryb
gggﬁmﬁt POl0_32767 300 ms p

Ten parametr okresla czas przyspieszania lub zwalniania potrzebny do osiggniecia predkosci
docelowej po bazowaniu. Ustawienie tego parametru odpowiada czasowi potrzebnemu do
przyspieszenia od predkosci zerowej do znamionowej predkosci obrotowej. Jesli zachodzi
potrzeba zwiekszenia predkoséci od zera do 50% predkosci znamionowej, czas potrzebny na
osiggniecie predkosci docelowej wynosi 50% czasu okreslonego przez ten parametr.

P5 18 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC

) Adres magistrali 2036, 2037 Adres CANopen 0x2512, 0x00

: Zakre; , meysl Jednostka Stosowany tryb
P5.19 POZbija do_celowa ustawien nie
0 bazowaniu
P (2%-1)-2%-1) |0 Jednostka
odniesienia

Ten parametr okre$la pozycje docelowg po bazowaniu.
P5.19 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali 2038, 2039 Adres CANopen 0x2513, 0x00
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6.6.3 Kontrola PTP
Zakres Domysl
P5 20* g}/r%na’f wyzwalacza ustawier; o Jednostka Stosowany tryb
-1-2048 -1 - P | |

Ten parametr okresla, czy wyzwoli¢ segment docelowy.
Jesli dane sg zapisywane, wyzwalane jest PTP, a bufor wewnetrzny moze odbierac
maksymalnie 8 sygnatow wyzwalajgcych.

Ustawienie Znaczenie
[-1] Wylgczone
0-127 Wyzwala kontrole PTP dla PTP 0-127, co jest rowne wejsciu
cyfrowemu TRIG+POSn.
128-2047 Wytgczone
2048 Zatrzymanie wymuszone.
Przyktad: Jesli zostanie zapisany sygnat segmentu 3, zostanie uruchomiony program
segmentu 3.
P5 20 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2040, 2041 Adres CANopen 0x2514, 0x00
Predkosé¢ Zakreg , Domyslnie | Jednostka | Stosowany tryb
P5.21 docelowa 00 ustawien
0-6000 20 obr/min [P | |
P5 22 chr)igrgvig o1 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-6000 50 obr/min [P | |
Predko$é Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.23 docelowa 02 ustawien
0-6000 100 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakreg , Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.24 docelowa 03 ustawien
0-6000 200 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakreg, . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.25 docelowa 04 ustawien
0-6000 300 obr/min [P | |
Predko$é Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.26 docelowa 05 ustawien
0-6000 500 obr/min [P | |
Predko$¢ Zakre§ , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.27 docelowa 06 ustawien
0-6000 600 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakre_s . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.28 docelowa 07 ustawien
0-6000 800 obr/min [P | |
Predkosé Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.29 docelowa 08 ustawien
0-6000 1000 obr/min [P | |
Predkosé Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.30 docelowa 09 ustawien
0—-6000 1300 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakre_s . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.31 docelowa 10 ustawien
0-6000 1500 obr/min [P | |
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Predkos¢ Zakre§ , Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.32 docelowa 11 ustawien
0-6000 1800 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakre_s , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.33 docelowa 12 ustawien
0-6000 2000 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.34 docelowa 13 ustawien
0—6000 2300 obr/min [P | |
s Zakres o
Predkos¢ . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.35 docelowa 14 ustawien
0—6000 2500 obr/min [P | |
Predkos¢ Zakre_s , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.36 docelowa 15 ustawien
0-6000 3000 obr/min [P | |
Ta grupa parametréw okresla predko$é docelowg dla kazdego segmentu.
P5 21 Rozmiar da}nych 16 bitéw Format danych DEC
Adres magistrali 2042, 2043 Adres CANopen 0x2515, 0x00
P5 22 Rozmiar da_lnych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2044, 2045 Adres CANopen 0x2516, 0x00
P5 23 Rozmiar da}nych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2046, 2047 Adres CANopen 0x2517, 0x00
P5 24 Rozmiar da_mych 16 bitéw Format danych DEC
Adres magistrali 2048, 2049 Adres CANopen 0x2518, 0x00
P5 25 Rozmiar dgnych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2050, 2051 Adres CANopen 0x2519, 0x00
P5 26 Rozmiar da_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2052, 2053 Adres CANopen 0x251A, 0x00
P5 27 Rozmiar dgnych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2054, 2055 Adres CANopen 0x251B, 0x00
P5 28 Rozmiar da_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2056, 2057 Adres CANopen 0x251C, 0x00
P5 29 Rozmiar da}nych 16 bitéw Format danych DEC
Adres magistrali 2058, 2059 Adres CANopen 0x251D, 0x00
P5 30 Rozmiar da_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2060, 2061 Adres CANopen 0x251E, 0x00
P5 31 Rozmiar da_mych 16 bitéw Format danych DEC
) Adres magistrali 2062, 2063 Adres CANopen 0x251F, 0x00
P5 32 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
) Adres magistrali 2064, 2065 Adres CANopen 0x2520, 0x00
P5 33 Rozmiar da_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2066, 2067 Adres CANopen 0x2521, 0x00
P5 34 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2068, 2069 Adres CANopen 0x2522, 0x00
P5 35 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2070, 2071 Adres CANopen 0x2523, 0x00
P5 36 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2072, 2073 Adres CANopen 0x2524, 0x00
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Zakres Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb

P5.37 Czas ACC/DEC 00 |ustawien
0-32767 200 ms P | |
Zakres o

P5 38 Cras ACC/DEC 01 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 300 ms P | |
Zakres _

P5 39 Cras ACC/DEC 02 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 500 ms P | |
Zakres o

P5 40 Czas ACC/DEC 03 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 600 ms P | |
Zakres .

P5 41 Cras ACC/DEC 04 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 800 ms P | |
Zakres .

P5 42 Cras ACC/DEC 05 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 900 ms P | |
Zakres _

P5 43 Cras ACC/DEC 06 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 1000 ms P | |
Zakres _

P5 44 Czas ACC/DEC 07 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 1200 ms P | |
Zakres _

P5 45 Cras ACC/DEC 08 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 1500 ms P | |
Zakres .

P5 46 Cras ACC/DEC 09 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 2000 ms P | |
Zakres _

P5 47 Cras ACC/DEC 10 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 2500 ms P | |
Zakres e

P5 48 Cras ACC/DEC 11 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 3000 ms P | |
Zakres _

P5 49 Czas ACC/DEC 12 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 5000 ms P | |
Zakres e

P5 50 Czas ACC/DEC 13 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 8000 ms P | |
Zakres e

P5 51 Czas ACC/DEC 14 | ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 50 ms P | |
Zakres _

P5 52 Cras ACC/DEC 15 | ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 30 ms P | |

Ta grupa parametréw okresla czas przyspieszania lub zwalniania dla kazdego segmentu.

P5 37 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC

' Adres magistrali 2074, 2075 Adres CANopen 0x2525, 0x00
P5 38 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2076, 2077 Adres CANopen 0x2526, 0x00
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P5 39 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2078, 2079 Adres CANopen 0x2527, 0x00
P5 40 Rozmiar de_myck_l 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2080, 2081 Adres CANopen 0x2528, 0x00
P5 41 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2082, 2083 Adres CANopen 0x2529, 0x00
P5 42 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2084, 2085 Adres CANopen 0x252A, 0x00
P5 43 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2086, 2087 Adres CANopen 0x252B, 0x00
P5 44 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2088, 2089 Adres CANopen 0x252C, 0x00
P5 45 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2090, 2091 Adres CANopen 0x252D, 0x00
P5 46 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2092, 2093 Adres CANopen 0x252E, 0x00
P5 47 Rozmiar da_mych_ 16 bitéw Format danych DEC
Adres magistrali 2094, 2095 Adres CANopen 0x252F, 0x00
P5 48 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2096, 2097 Adres CANopen 0x2530, 0x00
P5 49 Rozmiar da_mych 16 bitéw Format danych DEC
Adres magistrali 2098, 2099 Adres CANopen 0x2531, 0x00
P5 50 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2100, 2101 Adres CANopen 0x2532, 0x00
P5 51 Rozmiar da_mych_ 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2102, 2103 Adres CANopen 0x2533, 0x00
P5 52 Rozmiar da}nych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2104, 2105 Adres CANopen 0x2534, 0x00
P5 53 ggas opo6znienia 5:t|;r\(/eviser’| Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 0 ms P | |
Czas opbznienia Zakreg , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.54 01 ustawien
0-32767 100 ms P | |
Czas opbdznienia Zakreg, , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.55 02 ustawien
0-32767 200 ms P | |
Czas opbdznienia Zakre_s , Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.56 03 ustawien
0-32767 400 ms P | |
Czas opbznienia Zakreg, , Domyslnie | Jednostka | Stosowany tryb
P5.57 04 ustawien
0-32767 500 ms P | |
Czas opbznienia Zakreg, , Domyslnie | Jednostka | Stosowany tryb
P5.58 05 ustawien
0-32767 800 ms P | |
Czas opdznienia Zakre_s . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.59 06 ustawien
0-32767 1000 ms P | |
Czas opbdznienia Zakre_s . Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.60 07 ustawien
0-32767 1500 ms P | |
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P5.61 ggas opd6znienia 53:&86{] Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
0-32767 2000 ms P | |
Czas opdznienia Zakre_s , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.62 09 ustawien
0-32767 2500 ms P | |
Czas opdznienia Zakres , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.63 10 ustawien
0-32767 3000 ms P | |
Czas opbznienia Zakreg, , Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.64 11 ustawien
0-32767 3500 ms P | |
c e Zakre_s , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
zas opOznienia |ustawien
P5.65 12
0-32767 4000 ms P
Czas opobznienia Zakre§ , Domyslnie | Jednostka | Stosowany tryb
P5.66 13 ustawien
0-32767 4500 ms P | |
Czas opbznienia Zakre§ , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
P5.67 14 ustawien
0-32767 5000 ms P | |
Czas opbdznienia Zakre§ , Domyslnie | Jednostka | Stosowany tryb
P5.68 15 ustawien
0-32767 5500 ms P | |
Ta grupa parametréw okresla czas opéznienia dla kazdego segmentu.
P5 53 Rozmiar de_mycr_l 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2106, 2107 Adres CANopen 0x2535, 0x00
P5 54 Rozmiar de.mych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2108, 2109 Adres CANopen 0x2536, 0x00
P5 55 Rozmiar de_mycr_l 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2110, 2111 Adres CANopen 0x2537, 0x00
P5 56 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2112, 2113 Adres CANopen 0x2538, 0x00
P5 57 Rozmiar de_mych 16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 2114, 2115 Adres CANopen 0x2539, 0x00
P5 58 Rozmiar de}nych 16 bitéw Format danych DEC
) Adres magistrali 2116, 2117 Adres CANopen 0x253A, 0x00
P5 59 Rozmiar da_mych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2118, 2119 Adres CANopen 0x253B, 0x00
P5 60 Rozmiar da_mych 16 bitéw Format danych DEC
) Adres magistrali 2120, 2121 Adres CANopen 0x253C, 0x00
P5 61 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2122, 2123 Adres CANopen 0x253D, 0x00
P5 62 Rozmiar da_mych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2124, 2125 Adres CANopen 0x253E, 0x00
P5 63 Rozmiar da}nych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2126, 2127 Adres CANopen 0x253F, 0x00
P5 64 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
) Adres magistrali 2128, 2129 Adres CANopen 0x2540, 0x00
P5 65 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2130, 2131 Adres CANopen 0x2541, 0x00
P5.66 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
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Adres magistrali 2132, 2133 Adres CANopen 0x2542, 0x00
P5 67 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2134, 2135 Adres CANopen 0x2543, 0x00
P5 68 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2136, 2137 Adres CANopen 0x2544, 0x00
: Zakres e Stosowany
P5. 69 Eéﬁ?:gﬁ?_;_l; bufora ustawier; Domyslnie  |Jednostka tryb
0-1 1 - P | |
Jesli buforowanie jest wtgczone dla kontroli PTP, odbieranych kolejno i wykonywanych
sekwencyjnie moze by¢ osiem buforow.
P5 69 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2138, 2139 Adres CANopen 0x2545, 0x00
Rozdzielczo$é Zakreg , Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
. ustawien
P5.70 jednoobrotowa -(2%-1)—(2°-
dysku 1) 10000 pulse P

Ten parametr okresla rozdzielczo$¢ jednoobrotow

g dysku, ktory napedza silnik.

P5.70 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 2140, 2141 Adres CANopen 0x2546, 0x00
. Zakres o
P5 71 Wy’faczmk ustawien Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
bazowania dysku 0-3 0 . P | |

Ten parametr okres$la tryb bazowania dysku.

P5 71 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2142, 2143 Adres CANopen 0x2547, 0x00
Tryb super- Zakreg . Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
P5.72 wieloobroto ustawien
Wy 0-1 0 - P | |
Jesli uzywany jest tryb super- wieloobrotowy, liczba zliczania obrotéw enkodera

wieloobrotowego zmienia sie z 16 na 32 bity, podczas gdy enkoder wieloobrotowy w
wiekszos$ci przypadkow zlicza tgcznie 216 obrotéw.

P5 72 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2144, 2145 Adres CANopen 0x2548, 0x00
P5 73 I;¥r?)wego Wyzvl\(lglnaml)? Ssgve\}/iseh Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PTP 0-1 0 - P | |
Ustawienie | Znaczenie
[0] Wejscie binarne + tryb wyzwalania
terminala
1 Tryb  wyzwalania  pojedynczego
terminala (obstuga tylko 7 PTP)
P5 73 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2146, 2147 Adres CANopen 0x2549, 0x00
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P5 74 I;¥rtz)wego \Iivgrjwigi 5:tl;rv?/iser'1 Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
PTP 0-4 0 - P | |
Ustawienie | Znaczenie
[0] Wyijscie przed przybyciem PTP
1 Wyjscie po przybyciu PTP
2 Wyijscie jednopunktowe + Wyjscie
przed przybyciem PTP
3 Wyjscie jednopunktowe + Wyjscie po
przybyciu PTP
Wyijscie jednopunktowe + Dane
4 wyjsciowe po  przybyciu PTP
(obstugiwane tylko stowo kontrolne w
ozycji bezwzglednej)
P5 74 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres magistrali 2148, 2149 Adres CANopen 0x254A, 0x00
P5 75 Zawieszona kontrola 5;2&8% Domys$lnie | Jednostka | Stosowany tryb
PTP 0-1 0 - P | |

Ten parametr okre$la, czy ma nastgpi¢ zawieszenie kontroli PTP. Warto$¢ 1 wskazuje, ze
kontrola PTP jest zawieszona.

P5.75

Rozmiar danych

16 bitow Format danych

DEC

Adres magistrali

2150, 2151 Adres CANopen

0x254B, 0x00

6.7 Funkcje aplikacji (grupa P6)

P6.00

Niska predkos¢
impulsowania do
przodu

Zakre§ \ Domysinie | Jednostka| Stosowany tryb
ustawien
0-6000 5 obr/min_ [P [ |

Ten parametr okresla predkosc¢ wolnego impulsowania do przodu, ktéra jest wyzwalana przez
terminal impulsowania do przodu i terminal przetgczania wysokiej i niskiej predkosci
impulsowania.

P6.00 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2200, 2201 Adres CANopen 0x2600, 0x00
Niska predkosc | Zakres o
P6.01 impulsowania do |ustawier Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
tytu -6000—0 -5 obr/min [P | |

Ten parametr okresla predkos¢ wolnego impulsowania do tytu, ktéra jest wyzwalana przez
terminal impulsowania do tylu i terminal przetgczania wysokiej i niskiej predkosci
impulsowania.

P6.01

Rozmiar danych

16 bitow Format danych

DEC

Adres magistrali

2202, 2203 Adres CANopen

0x2601, 0x00
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P6.02*

Przetacznik

blokowania danych

Zakre_s . Domysinie |Jednostka | Stosowany tryb
ustawien
0-1 0 . P_|__

Ten parametr okresla, czy aktywowac¢ przetgcznik blokowania danych. Jesli przetgcznik jest
aktywny, informacja o potozeniu jest zapisywana w pamieci EEPROM za kazdym razem, gdy
terminal jest zablokowany. Jednak czeste blokowanie moze spowodowaé uszkodzenie

pamieci EEPROM.

Ustawienie | Znaczenie
[0] Nieaktywny
1 Aktywny
P6.02L Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2204, 2205 Adres CANopen 0x2602, 0x00
P6.03 Zg\gisc 'i blokowania 5;'2'\2}‘:’“ Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
pozyc) 0-1 0 : P [ |
Ten parametr okres$la, czy zapisa¢ blokowanie pozycji.
Ustawienie | Znaczenie
[0] Niezapisane
1 Zapisane
P6.03 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2206, 2207 Adres CANopen 0x2603, 0x00
P6.04 m%i?gswa%ﬁdkogg 5:tlg\?viseh Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
przodu 0-6000 60 obr/min [P | |

Ten parametr okres$la predko$¢ szybkiego impulsowania do przodu, ktéra jest wyzwalana
przez terminal impulsowania do przodu i terminal przetgczania wysokiej i niskiej predkosci

impulsowania.

P6.04 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres magistrali 2208, 2209 Adres CANopen 0x2604, 0x00
Wysoka predkosc|Zakres oy
P6.05 impulsowania do |ustawien Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
tytu -6000—0 -60 obr/min [P | |

Ten parametr okresla predko$¢ szybkiego impulsowania do tytu, ktéra jest wyzwalana przez
terminal impulsowania do tylu i terminal przetgczania wysokiej i niskiej predkosci

impulsowania.

P6.05 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2210, 2211 Adres CANopen 0x2605, 0x00
P6.06 ;Lr\ra(;)ivlvs?)(\:/]vimia 5§tl;r\z?eﬁ Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
terminala 0-1 0 - P | |
Ten parametr okresla, czy aktywowac impulsowanie terminala.
Ustawienie |Znaczenie
[0] Nieaktywne
1 Aktywne
P6.06 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2212, 2213 Adres CANopen 0x2606, 0x00
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P6.201 gP}fronC;:/’ifg;znlk 52tlgveviser'1 Domys$lnie |Jednostka | Stosowany tryb
rewolwerowej 0-1 0 - P | |
Ten parametr okresla, czy aktywowac przetgcznik glowicy rewolwerowe;.
Ustawienie |Znaczenie
[0] Nieaktywny
1 Aktywny
P6.201 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali 2240, 2241 Adres CANopen 0x2614, 0x00
ZElEs Domyslnie |Jednostka | Stosowany tryb
P6.21 Noze na gtowice |ustawien
1-128 16 - P | |

Ten parametr okre$la ilo§¢ nozy na gtowice rewolwerows.

P6.21 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2242, 2243 Adres CANopen 0x2615, 0x00
Impulsy na obrét Zakre.s , Domyslnie | Jednostka SOSIENL
. ustawien tryb
P6.22 gtowicy Jednostka
rewolwerowej 2—(231-1) 10000 Lo P
odniesienia
Ten parametr okresla liczbe impulséw potrzebnych do kazdego obrotu glowicy rewolwerowe;j.
P6.22 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
) Adres magistrali 2244, 2245 Adres CANopen 0x2616, 0x00
Punkt poczatkowy Zakreg , Domysinie | Jednostka SO
1 ) ustawien tryb
P6.23 gtowicy Jednostka
; _(931_1\_(931_
rewolwerowej (2°*-1)—(2°*-1) |0 odniesienia P
Ten parametr okresla punkt poczgtkowy gtowicy rewolwerowe;.
P6. 231 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
’ Adres magistrali 2246, 2247 Adres CANopen 0x2617, 0x00
Przetgcznik Zakres oy
P6.301 synchronizagji ustawien Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
suwnicy 0-1 0 - P | |
Ten parametr okresla, czy aktywowac przetgcznik synchronizacji suwnicy.
Ustawienie |Znaczenie
[0] Nieaktywne
1 Aktywne
P6.301 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2260, 2261 Adres CANopen 0x261E, 0x00
Wzmognlenle o Zakre§ , Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
P6.31 kontroli  predkosci |ustawien
dla _synchromzacll 0.0-3276.7 0.0 Hy p
suwnicy
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Ten parametr okresla wzmocnienie kontroli predkosci dla synchronizacji suwnicy.

P6.31 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2262, 2263 Adres CANopen 0x261F, 0x00
Inte(?krallng kontr%:a Zakres Domyslnie | Jednostka|Stosowany tryb
P6.32 pre hOSC!  dojustawien
synchronizagiji 3
suwnicy 0.1-1000.0 1000.0 ms P

Ten parametr okre$la statg czasowg catki sterowania predkoscig dla synchronizacji suwnicy.
Wartos¢ 1000 oznacza, ze funkcja catkowania jest

nieprawidtowa.

P6.32 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2264, 2265 Adres CANopen 0x2620, 0x00
\l:Vzmolc_:nlenle Gl Zakreg , Domyslnie |Jednostka| Stosowany tryb
P6.33 ontrr?l pozycji dla ustawien
synchronizacji
suwnicy 0.0-3276.7 1000.0 Hz P

Ten parametr okresla wzmocnienie sterowania pozycji dla synchronizacji suwnicy.

P6.33 Rozmiar danych 16 bitéw Format danych DEC
’ Adres magistrali 2266, 2267 Adres CANopen 0x2621, 0x00
Filtr momentu Zakres ustawien |Domyslinie |Jednostka SO
obrotowego tryb
P6.34 kompensacji
synchronizacji 0.00-64.00 0.00 ms P
suwnicy

Ten parametr okresla statg czasowg filtra momentu obrotowego dI

synchronizacji suwnicy.

a kompensadji

P6.34 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
’ Adres magistrali 2268, 2269 Adres CANopen 0x2622, 0x00
E'Itr pre,dko__sm dia Zakres ustawien |Domyslinie|Jednostka St%sowany
P6.35 ompensacji try
synchronizacji 0.00-64.00 0.00 ms P
suwnicy

Ten parametr okre$la statg czasowsg filtra predkos$ci dla kompensacji synchronizacji suwnicy.

P6.35 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2270, 2271 Adres CANopen 0x2623, 0x00
Wspo+czynn|l§ . Zakreg, ; Domyslnie | Jednostka Stosowany
P6.36 Erzept:gtowoscrzll . d!a ustawien tryb
ontroli - synchronizacjg 0.0-1000.0 0.0 % P
suwnicy

Ten parametr okresla wspoétczynnik przepustowosci dla kontroli synchronizacjg suwnicy,.
serwomechanizmu/(przepustowosc¢

Stosunek

przepustowosci =

przepustowosé

serwomechanizmu + przepustowos¢ synchronizacji)

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

P6.36

Adres magistrali

2272, 2273

Adres CANopen

0x2624, 0x00
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Wezet Zakres o
o5 371 glowny/po drzg dny__ ustawien Domyslnie |Jednostka| Stosowany tryb
dla s_ynchromzaCJl 0-1 0 i p
suwnicy
Ten parametr okresla wezet gtowny lub podrzedny dla synchronizacji suwnicy.
Ustawienie |Znaczenie
[0] Wezet podrzedny
1 Wezet gtéwny
P6 371 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2274, 2275 Adres CANopen 0x2625, 0x00
Odleg’fos_c Zakre*.s , DomysInie | Jednostka SR
wycofania dla|ustawien tryb
P6.38 wyréwnania Jednostka
synchronizaciji -(2%1-2)—(2%-2) | 10000 odniesienia P
suwnicy

Ten parametr okresla odlegtoscé,
dwoma czujnikami wyréwnania.

0 jakg serwom

echanizm wycofa sie po zetknieciu sie z

P6.38 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
’ Adres magistrali 2276, 2277 Adres CANopen 0x2626, 0x00
Pre,dkos_c Zakreg , Domyslnie | Jednostka SR
wycofania dla|ustawien tryb
P6.39 wyréwnania
synchronizacji 1-200 60 obr/min P
suwnicy

Ten parametr okresla predkos¢, z jakg serwomechanizm wycofuje sie po kontakcie z dwoma

czujnikami wyréwnania.

P6.39 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 2278, 2279 Adres CANopen 0x2627, 0x00
P_re,dkosc zblizania Zakre_s ’ Domysinie | Jednostka Stosowany
sie dla [ustawien tryb
P6.40 wyréwnania
synchronizacji 1-60 5 obr/min P
suwnicy

Ten parametr okresla predkosé, z jakg serwomechanizm zbliza sie ponownie do czujnikoéw

wyrownania po zetknieciu sie z czujnikami.

P6.40 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
] Adres magistrali 2280, 2281 Adres CANopen 0x2628, 0x00
Kierunek Zakres o Stosowan
P6.41 wyréwnania ustawien s el tryb g
suwnicy 0-1 0 - P | |
Ten parametr okresla kierunek wyréwnania suwnicy.
Ustawienie |Znaczenie
[0] Do przodu
1 Do tytu
P6.41 Rozmiar danych 16 bitow Format danych DEC
) Adres magistrali 2282, 2283 Adres CANopen 0x2629, 0x00

str. 187



Serwonaped AC z serii AS64

Kody funkcji

6.8 Kontrola PTP (grupy PtPO, PtP1i PtP2)

PtP0O.00 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |DomysSinie Jednostka tSr;ct))sowany
dla segmentu 00 15~ 7EFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
Opis ogdlny

Bit Nazwa | Funkcja

danych

Bit0—3 | MODE | Tryb pracy PTP.

Bit4—7 | OPT Atrybut PTP.

Bit8— ACC Indeks czasu ACC/DEC.

11

Bitl2— | SPD Indeks predkosci docelowe.

15

Bitl6— | DLY Indeks czasu opdznienia.

19

Bit20— | CYL Liczba cykli wykonania  biezgcego

23 segmentu.

Bit24— | JMP Program przeskakuje do nastepnego

30 segmentu.

Opis TRYBU

Ustawienie | Znaczenie

0 Program zatrzymuje sie po wykonaniu
biezgcego segmentu.

1 Program przeskakuje do nastepnego segmentu
po wykonaniu biezgcego segmentu.

2 Program zatrzymuje sie po wykonaniu
cyklicznym. Jesli CMD wynosi 1, obieg jest
nieprawidiowy.

3 Program przeskakuje do nastepnego segmentu
po wykonaniu cyklicznym. Jesli CMD wynosi 1,
obieg jest nieprawidtowy.

Opis OPT

Bit Nazwa | Funkcja

danych
Wprowadzenie. Biezgcy segment moze

Bit4 INS zawiesi¢ segmenty, ktére sg wykonywane
lub niewykonywane.

Bit5 OVLP | Naktadanie. Biezacy segment i nastepny
segment mogq sie naktadac¢, a nastepnie
zosta¢ wykonane.

Bite—7 | CMD | Typ polecenia pozycji: 0 wskazuje pozycje
przyrostowg, a 1 wskazuje pozycje
bezwzgledna.
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Onbis INS
A
Predkos¢ INS X INS 7
OVLP | x OVLP | x
DLY v DLY M
-
\
\
\
»
Polecenie pozvcii 1 (Trvb 0) T
Polecenie pozvcii 2 (Trvb 0)
i
Predko$¢
INS | x INS | v
OVLP | x OVLP | x
DLY v DLY M
AN
\
>
Polecenie pozvcii 1 (Trvb 0) -
t
Polecenie pozvcii 2 (Trvb 0) _
Onis OVIP
A
Predkost INS_| x INS
OVLP | v OVLP | x
DLY v DLY v
N\
\
\
>
>
Polecenie pozvcii 1 (Trvb 0) t
,,,,, -1 Polecenie pozvcii 2 (Trvb 0)
i
Predko$c¢
INS | x INS
OVLP [ v OVLP | x
DLY | v DLY |V
/ \

Polecenie pozvcii 1 (Trvb 0)
Polecenie pozvcii 2 (Tr

Zaleznos$¢ pomiedzy INS a OVLP

vb 0)

INS OVLP INS
-«—— Segmentl |———e

-«—— Segment 2

OVLP

Uwaga:

® INS wskazuje, ze biezgcy segment ma priorytet wykonania nad poprzednim, podczas
gdy OVLP wskazuje, ze biezagcy segment jest wykonywany po sprawdzeniu naktadania

sie z kolejnym.

® [INS ma pierwszenstwo przed OVLP. Na przykiad, jesli wigczone sg zaréwno OVLP dla
segmentu 1, jak i INS dla segmentu 2, OVLP dla segmentu 1 jest nieaktywne.

® Dwa segmenty w odwrotnych kierunkach nie moga sie naktadac.

PtP0.00 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3200, 3201 Adres CANopen 0x2B00, 0x00
- Zakres ustawien | Domyéinie | Jednostka | > L0SOWany
Pozycja tryb
PtP0.01 segmentu 00 Jednostka
; (@1)2%-1) |0 nostka |
odniesienia

Ten parametr okresla pozycje segmentu 00. Atrybut CMD okresla tryb polecen tej pozyciji
ia do tej pozycji PTP.

PTP. P0.37 nie ma zastosowan

32 bity

Format danych

DEC

PtP0.01 Rozmiar da}nych
Adres magistrali

3202, 3203

Adres CANopen

0x2B01, 0x00
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PtP0.02 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domyslnie | Jednostka tSr;%SOWany
segmentu 01 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |
PtP0.04 i’faogvr\;]oenruogtzrolne Zakres ustawien [Domys$lnie | Jednostka tSr;%SOWany
0-0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |
PtP0.06 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |DomysSinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 03 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1
PtP0.08 Stowo kontrolne |Zakres ustawien [Domysinie | Jednostka tSr:/cl)Dsowany
segmentu 04 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |
PtP0.10 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 05 14 ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |
PtPO.12 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 06 166X 7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1
PtPO 14 Stowo kontrolne [Zakres ustawienn |Domysinie  |Jednostka ﬁ%sowany
segmentu 07 0—Ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P | |
PtP0.16 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 08 0—-Ox7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |
PtPO 18 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka tSr;(t)JSOWany
segmentu 09 14 6x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |
PtP0.20 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 10 0—Ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P | |
PtP0.22 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 11 0—Ox7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |
PtP0.24 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie  |Jednostka ﬁ;%SOWany
segmentul12 o Oox7FFFFFFF_|0x00000000 |- P 1 |
PtP0 26 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁﬁ)sowany
segmentu 13 o Ox7FFFFFFF_|0x00000000 |- P 1
PtPO 28 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri [Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 14 0—Ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P | |
PtP0.30 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domyslnie  |Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 15 0—Ox7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |
PtP0.32 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;zsowany
segmentu 16 G Ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1
PtPO.34 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri | Domyslnie | Jednostka s:lcz)sowany
segmentu 17 1o ox7FFFFFFF_|0x00000000 |- P 1
PtP0.36 ?éc;vr\:]oenrf;golne Zakres ustawien |Domys$inie | Jednostka tsr%sowany
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0—-0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtPO 38 Stowo kontrolne |Zakres ustawien [Domysinie | Jednostka J[Srﬁsowany
segmentu 19 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |

PtP0.40 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka tSr;%SOWany
segmentu 20 15 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |

PtPO.42 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka tSr;%SOWany
segmentu 21 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1 |

PtPO 44 Stowo kontrolne |Zakres ustawier |Domyslnie | Jednostka ﬁ)t/ct))sowany
segmentu 22 0-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtPO 46 Stowo kontrolne |Zakres ustawien [Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 23 0—-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtPO.48 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
Segmentu 24 1o ox7FFFFFFF_| 0x00000000 |- P 1 |

PtP0.50 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
SegMeNtu 25 14 ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1

PtPQ 52 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |[Domyslnie | Jednostka ﬁ%sowany
segmentu 26 0-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtP0.54 i‘:éogvr\;]oengjag’;rolne Zakres ustawien |Domys$inie | Jednostka ﬁ;%SOWany
0-0Ox7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtP0 56 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁﬁsowany
segmentu28 15 7FFFFFFF_| 0x00000000 |- P 1|

PtP0.58 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domyslnie | Jednostka ﬁ:/%sowany
segmentu 29 0-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtP0 60 Stowo kontrolne [Zakres ustawienn |Domysinie  |Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 30 0-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtP0.62 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka ﬁ;zsowany
segmentu 31 14 Ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1

PtPO.64 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri | Domyslnie | Jednostka s:lcz)sowany
Segmentu 32 14 ox7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1|

PP 66 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri [Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 33 0-O0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtPO 68 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri |Domy$lnie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 34 0-0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |

PtP0.70 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;zsowany
segmentu 35 16 0x7FFFFFFF | 0x00000000 |- P 1
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PtPQ.72 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
Segmentu36 | o ox7FFFFFFF | 000000000 |- P [ |
. o Stosowany
o074 Stowo  kontrolne Zakres ustawien |Domyslnie | Jednostka tryb
SegMeNtu 37 |o_ox7FFFFFFF | 000000000 | - P
PtP0.76 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |DomysSinie | Jednostka tSr;%sowany
segmentu38 1o JFFFFEFF |0x00000000 |- P | |
PtP0 78 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |DomysSinie | Jednostka tSr)t/%sowany
segmentu 39 1470 JFFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
PtP0 80 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ%sowany
segmentu 40 o7 ZFFFFFFE | 0x00000000 |- P [ |
PtPQ 82 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 4l o0 ZFFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
PtPO 84 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domyslnie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 42 [, 0 7FFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
PtP0 86 Stowo kontrolne | Zakres ustawienn | DomysSinie | Jednostka ﬁ%sowany
segmentu43 o7 7FFFFFFE | 0x00000000 |- P [ |
PtP0 88 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 44 [0 7FFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
PtP0.90 Stowo kontrolne | Zakres ustawienn | Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu4S o7 7FFFEFFE | 0x00000000 |- P | |
PtP0. 92 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ﬁﬁsowany
segmentu46 o7 JFFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
PtP0. 94 Stowo kontrolne [Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka '[S"f)t/%sowany
segmentu 47 fo 0 7FFFFFEF | 0x00000000 |- P [ |
PtP0.96 Stowo kontrolne | Zakres ustawien |Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu48 070 JFFFFFFE | 0x00000000 |- P [ |
PtP0 98 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ﬁ;%sowany
segmentu 49 o 0 7FFFFFFE | 0x00000000 |- P | |
Ta grupa parametréw okresla stowa kontrolne segmentow od 01 do 49. Szczegdty patrz opis
PtP0.00.
PtP0.02 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3204, 3205 Adres CANopen 0x2B02, 0x00
PtP0.04 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3208, 3209 Adres CANopen 0x2B04, 0x00
PtP0.06 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3212, 3213 Adres CANopen 0x2B06, 0x00
PtP0.08 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3216, 3217 Adres CANopen 0x2B08, 0x00
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PtP0.10 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3220, 3221 Adres CANopen 0x2BO0A, 0x00

PtP0.12 Rozmiar de_myck_l 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3224, 3225 Adres CANopen 0x2B0C, 0x00

PtPO.14 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3228, 3229 Adres CANopen 0x2BOE, 0x00

PtP0O 16 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3232, 3233 Adres CANopen 0x2B10, 0x00

PtPO.18 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3236, 3237 Adres CANopen 0x2B12, 0x00

PtP0 20 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3240, 3241 Adres CANopen 0x2B14, 0x00

PtP0.22 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3244, 3245 Adres CANopen 0x2B16, 0x00

PtP0.24 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3248, 3249 Adres CANopen 0x2B18, 0x00

PtP0 26 Rozmiar da_mycr_l 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3252, 3253 Adres CANopen 0x2B1A, 0x00

PtP0.28 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3256, 3257 Adres CANopen 0x2B1C, 0x00

PtP0 30 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3260, 3261 Adres CANopen 0x2B1E, 0x00

PtP0.32 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3264, 3265 Adres CANopen 0x2B20, 0x00

PtP0 34 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3268, 3269 Adres CANopen 0x2B22, 0x00

PtPO 36 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3272, 3273 Adres CANopen 0x2B24, 0x00

PtP0.38 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3276, 3277 Adres CANopen 0x2B26, 0x00

PtP0 40 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3280, 3281 Adres CANopen 0x2B28, 0x00

PtP0.42 Rozmiar de.mych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3284, 3285 Adres CANopen 0x2B2A, 0x00

PtP0 44 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3288, 3289 Adres CANopen 0x2B2C, 0x00

PtPO.46 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3292, 3293 Adres CANopen 0x2B2E, 0x00

PtP0 48 Rozmiar da_mycr_\ 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3296, 3297 Adres CANopen 0x2B30, 0x00

PtP0 50 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3300, 3301 Adres CANopen 0x2B32, 0x00

PtP0 52 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3304, 3305 Adres CANopen 0x2B34, 0x00

PtP0 54 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3308, 3309 Adres CANopen 0x2B36, 0x00

PtP0.56 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3312, 3313 Adres CANopen 0x2B38, 0x00

PtP0 58 Rozmiar da_mycr_\ 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3316, 3317 Adres CANopen 0x2B3A, 0x00

PtP0.60 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3320, 3321 Adres CANopen 0x2B3C, 0x00

PtP0.62 |Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
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Adres magistrali 3324, 3325 Adres CANopen 0x2B3E, 0x00
PtP0 64 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3328, 3329 Adres CANopen 0x2B40, 0x00
PtPO.66 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3332, 3333 Adres CANopen 0x2B42, 0x00
PtP0 68 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3336, 3337 Adres CANopen 0x2B44, 0x00
PtP0O 70 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3340, 3341 Adres CANopen 0x2B46, 0x00
PtP0.72 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3344, 3345 Adres CANopen 0x2B48, 0x00
PtPO 74 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3348, 3349 Adres CANopen 0x2B4A, 0x00
PtP0.76 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3352, 3353 Adres CANopen 0x2B4C, 0x00
PtP0O 78 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3356, 3357 Adres CANopen 0x2B4E, 0x00
PtP0.80 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3360, 3361 Adres CANopen 0x2B50, 0x00
PtP0.82 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3364, 3365 Adres CANopen 0x2B52, 0x00
PtP0 84 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3368, 3369 Adres CANopen 0x2B54, 0x00
PtPO.86 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3372, 3373 Adres CANopen 0x2B56, 0x00
PtP0 88 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3376, 3377 Adres CANopen 0x2B58, 0x00
PtP0.90 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3380, 3381 Adres CANopen 0x2B5A, 0x00
PtP0.92 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3384, 3385 Adres CANopen 0x2B5C, 0x00
PtP0.94 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3388, 3389 Adres CANopen 0x2B5E, 0x00
PtP0.96 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3392, 3393 Adres CANopen 0x2B60, 0x00
PtP0 98 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3396, 3397 Adres CANopen 0x2B62, 0x00
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.03 se r);]ejntu 01 Jednostka -
9 (2%-1)-(2%-1) |0 nostka 1
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.05 se r);]ejntu 02 Jednostka -
9 (2%-1)-(2%-1) |0 nostka 1
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.07 se r);]ejntu 03 Jednostka -
9 -(23-1)—(23-1) |0 o S|P
odniesienia
PtP0.09 Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka SO
segmentu 04 tryb
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(931 1\_(531. Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
. o Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtPO.11 Eggr):%ﬁtu 05 Jednostk o
10311\ (031, ednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tStctJ)sowany
PtP0.13 segr);éntu 06 Jednostk »
(031.1Y_(931. ednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tSt%sowany
PtPO.15 segr);éntu 07 Jednostka .
_(931_1\_(931_
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtPO.17 spgg%(gﬁtu 08 Jednostk o
(931_1\_(931_ a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tStct))sowany
PtPO.19 segr)rqejntu 09 Jednostk .
_(931.1)_(931. a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtP0.21 spgg%(gﬁtu 10 Jednostk o
(931_1\_(931_ a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C e Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtP0.23 spgg%cejzitu 11 Jednostk -
_(931_1\_(931_ nosika
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.25 yc) Y
segmentu 12 L(2-1)-(2%-1) |0 Jednostka p
odniesienia
— s Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtPO.27 spgg%cejzitu 13 Jednostk -
_(931_1\_(931_ nosika
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtP0.29 Sgg%%itu 14 Tednosta
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtPO.31 Eggr):gzitu 15 Jednostk e
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtP0.33 Eggr):gzitu 16 Jednostk e
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
— s Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PIPO.35 | o 17 d e
9 (2%-1)~2*-1) |0 Jednostka
odniesienia
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PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtPO.37 se r):uintu 18 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP0.39 se r):uintu 19 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP0.41 se r):uintu 20 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tStctJ)sowany
PtP0.43 se r):uintu 21 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tStct))sowany
PtP0.45 se r):uintu 22 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tStct))sowany
PtPO.47 se r):uintu 23 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tStc;)sowany
PtP0.49 se r):uintu 24 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozVCia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.51 se r):uintu 25 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozVCia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.53 se r):uintu 26 Jednostka >
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.55 se r);]ejntu 27 Jednostka >
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka g
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.57 se r);]ejntu 28 Jednostka >
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka g
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.59 se r);]ejntu 29 Jednostka >
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka g
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.61 se r);]éntu 30 Jednostka >
g (2°1-1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PtP0.63 Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SR
segmentu 31 tryb
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(931 1\_(531. Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tSr;ct))sowany
PtP0.65
segmentu 32 L(2-1)-(2%-1) |0 Jednostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tStctJ)sowany
PtP0.67 segr);éntu 33 Jednostk »
(031.1Y_(931. ednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP0.69
segmentu 34 L(2-1)-(2%-1) |0 Jednostka p
odniesienia
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtPO.71 spgg%(gﬁtu 35 Jednostk o
_(931.1)_(931. a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tStct))sowany
PtPO.73 segr)rqejntu 36 Jednostk .
_(931.1)_(931. a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka tStct))sowany
PtPO.75 segr)rqejntu 37 Jednostk -
_(931.1)_(931. a
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C e Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtPO.77 spgg%cejzitu 38 Jednostk -
_(931_1\_(931_ nosika
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP0.79 yel Y
segmentu 39 L(2%-1)—(2*-1) |0 Jednostka p
odniesienia
— s Stosowany
. Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka
PtP0.81 spgg%cejzitu 40 Jednostk -
_(931_1\_(931_ nosika
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtP0.83 Sgg%%itu 41 Tednosta
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtPO.85 spggjr):%itu 42 Jednostk e
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
C o Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PtP0.87 Eggr):gzitu 43 Jednostk o
(531.1Y_(93L. ednostka
(27-1)+2"-1) |0 odniesienia P
— s Stosowany
. Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka
PIPO.8Y | O 4 d e
9 (2%-1)~2*-1) |0 Jednostka
odniesienia
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PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtcl))sowany
PtP0.91 se r):uintu 45 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP0.93 se r):uintu 46 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtcl))sowany
PtP0.95 se r):uintu 47 Jednostka .
g (2°11)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtcE)sowany
PtP0.97 se r):uintu 48 Jednostka .
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP0.99 se r):uintu 49 Jednostka .
g (2°L1)—(2%-1) |0 nostka |,
odniesienia

Ta grupa parametrow okresla pozycje segmentéw od 01 do 49. Atrybut CMD okresla tryb

polecenia pozycji segmentu. PO

.37 nie ma zastosowania do tej grupy.

PtP0.03 Rozmiar da_lnych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3206, 3207 Adres CANopen 0x2B03, 0x00

PtP0.05 Rozmiar da_lnych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3210, 3211 Adres CANopen 0x2B05, 0x00

PtP0.07 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3214, 3015 Adres CANopen 0x2B07, 0x00

PtP0.09 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3218, 3219 Adres CANopen 0x2B09, 0x00

PtP0.11 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3222, 3223 Adres CANopen 0x2B0B, 0x00

PtPO.13 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3226, 3227 Adres CANopen 0x2B0OD, 0x00

PtP0.15 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3230, 3231 Adres CANopen 0x2BOF, 0x00

PtPO.17 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3234, 3235 Adres CANopen 0x2B11, 0x00

PtP0.19 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3238, 3239 Adres CANopen 0x2B13, 0x00

PtP0.21 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3242, 3243 Adres CANopen 0x2B15, 0x00

PtP0.23 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3246, 3247 Adres CANopen 0x2B17, 0x00

PtP0.25 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3250, 3251 Adres CANopen 0x2B19, 0x00

PtP0.27 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3254, 3255 Adres CANopen 0x2B1B, 0x00

PtP0.29 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3258, 3259 Adres CANopen 0x2B1D, 0x00

PtP0.31 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3262, 3263 Adres CANopen 0x2B1F, 0x00

PtP0.33 |Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
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Adres magistrali 3266, 3267 Adres CANopen 0x2B21, 0x00

PtP0 35 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3270, 3271 Adres CANopen 0x2B23, 0x00

PtP0.37 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3274, 3075 Adres CANopen 0x2B25, 0x00

PtP0.39 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3278, 3279 Adres CANopen 0x2B27, 0x00

PtP0 41 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3282, 3283 Adres CANopen 0x2B29, 0x00

PtP0.43 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3286, 3287 Adres CANopen 0x2B2B, 0x00

PtPO 45 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3290, 3291 Adres CANopen 0x2B2D, 0x00

PtP0.47 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3294, 3295 Adres CANopen 0x2B2F, 0x00

PtP0.49 Rozmiar da}nycr_] 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3298, 3299 Adres CANopen 0x2B31, 0x00

PtPO.51 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3302, 3303 Adres CANopen 0x2B33, 0x00

PtP0.53 Rozmiar da}nycr_] 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3306, 3307 Adres CANopen 0x2B35, 0x00

PtPO.55 Rozmiar da_mycr_] 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3310, 3311 Adres CANopen 0x2B37, 0x00

PtPO.57 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3314, 3315 Adres CANopen 0x2B39, 0x00

PtP0.59 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3318, 3319 Adres CANopen 0x2B3B, 0x00

PtPO.61 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3322, 3323 Adres CANopen 0x2B3D, 0x00

PtP0.63 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3326, 3327 Adres CANopen 0x2B3F, 0x00

PtPO.65 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3330, 3331 Adres CANopen 0x2B41, 0x00

PtP0.67 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3334, 3335 Adres CANopen 0x2B43, 0x00

PtP0.69 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3338, 3339 Adres CANopen 0x2B45, 0x00

PtP0.71 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3342, 3343 Adres CANopen 0x2B47, 0x00

PtP0.73 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3346, 3347 Adres CANopen 0x2B49, 0x00

PtP0.75 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3350, 3351 Adres CANopen 0x2B4B, 0x00

PtP0.77 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3354, 3355 Adres CANopen 0x2B4D, 0x00

PtP0.79 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3358, 3359 Adres CANopen 0x2B4F, 0x00

PtP0.81 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3362, 3363 Adres CANopen 0x2B51, 0x00

PtP0.83 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3366, 3367 Adres CANopen 0x2B53, 0x00

PtP0.85 Rozmiar de_lnych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3370, 3371 Adres CANopen 0x2B55, 0x00
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PtP0.87 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3374, 3375 Adres CANopen 0x2B57, 0x00
PtP0.89 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3378, 3379 Adres CANopen 0x2B59, 0x00
PtP0.91 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3382, 3383 Adres CANopen 0x2B5B, 0x00
PtP0 93 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3386, 3387 Adres CANopen 0x2B5D, 0x00
PtP0.95 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3390, 3391 Adres CANopen 0x2B5F, 0x00
PtP0.97 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3394, 3395 Adres CANopen 0x2B61, 0x00
PtP0.99 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3398, 3399 Adres CANopen 0x2B63, 0x00
Stowo 5::2@?6(1 Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.00 kontrolne O—
segmentu 50 OX7EEEEEEE 0x00000000 | - P
Stowo 5::2@?6(1 Domyslnie |Jednostka| Stosowany tryb
PtP1.02 kontrolne O—
segmentu 51 OX7EEEEEEE 0x00000000 | - P
Stowo 5::2@?6(1 Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.04 kontrolne O—
segmentu 52 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlgvev?er’| Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.06 kontrolne O—
segmentu 53 Ox7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlg$?eﬁ Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.08 kontrolne O—
segmentu 54 Ox7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlg$?eﬁ Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.10 kontrolne O—
segmentu 55 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlgv?/isen Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.12 kontrolne O—
segmentu 56 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlgv?/isen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.14 kontrolne O—
segmentu 57 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Stowo 5§tlgv?/isen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.16 kontrolne O—
segmentu 58 Ox7EEEEEEE 0x00000000 |- P
Zakres e
PtP1.18 ustawien Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
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Stowo 0—

kontrolne OX7EEEEEEE 0x00000000 | - P

segmentu 59

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.20 |kontrolne 0—

segmentu 60 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.22 kontrolne 0—

segmentu 61 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.24  |kontrolne 0—

segmentu 62 Ox7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.26 |kontrolne 0—

segmentu 63 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.28 |kontrolne 0—

segmentu 64 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tlg\?viseh Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.30 |kontrolne 0—

segmentu 65 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:t|;r\$v?eh Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.32 kontrolne 0—

segmentu 66 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:t|;r\$v?eh Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.34 |kontrolne 0—

segmentu 67 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:t|;r\$v?eh Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.36 |kontrolne 0—

segmentu 68 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tl;r\z?eﬁ Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.38 kontrolne 0—

segmentu 69 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tl;r\z?eﬁ Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.40 kontrolne 0—

segmentu 70 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tl;r\z?eﬁ Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.42 kontrolne 0—

segmentu 71 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P
PtP1.44 Zakre_s , Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb

ustawien
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Stowo 0—

kontrolne OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

segmentu 72

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.46 kontrolne 0—

segmentu 73 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.48 kontrolne 0—

segmentu 74 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.50 kontrolne 0—

segmentu 75 Ox7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.52 kontrolne 0—

segmentu 76 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.54 kontrolne 0—

segmentu 77 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tlg\?viseh Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.56 kontrolne 0—

segmentu 78 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:t|;r\$v?eh Domyslnie |Jednostka| Stosowany tryb
PtP1.58 kontrolne 0—

segmentu 79 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Zakres o

Slowo ustawien Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.60 kontrolne 0—

segmentu 80 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg$?eﬁ Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.62 kontrolne O—

segmentu 81 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.64 kontrolne O—

segmentu 82 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.66 kontrolne O—

segmentu 83 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.68 kontrolne O—

segmentu 84 OX7EEEEEEE 0x00000000 | - P
PtP1.70 Zakreg , Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb

ustawien
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Stowo 0—

kontrolne OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

segmentu 85

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.72 kontrolne 0—

segmentu 86 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.74 kontrolne 0—

segmentu 87 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 52tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.76 kontrolne 0—

segmentu 88 Ox7EEEEEEE 0x00000000 | - P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.78 kontrolne 0—

segmentu 89 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5§tlg\?viseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.80 kontrolne 0—

segmentu 90 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tlg\?viseh Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.82 kontrolne 0—

segmentu 91 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:t|;r\$v?eh Domyslnie |Jednostka| Stosowany tryb
PtP1.84 kontrolne 0—

segmentu 92 OXx7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Zakres o

Slowo ustawien Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.86 kontrolne 0—

segmentu 93 OXx7EEEEEEE 0x00000000 | - P

Stowo 5§tlg$?eﬁ Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.88 kontrolne O—

segmentu 94 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.90 kontrolne O—

segmentu 95 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.92 kontrolne O—

segmentu 96 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Stowo 5:tkar\;evisen Domysinie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.94 kontrolne O—

segmentu 97 OX7EEEEEEE 0x00000000 | - P
PtP1.96 Zakreg , Domyslnie |Jednostka|Stosowany tryb

ustawien
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Stowo 0—

kontrolne OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

segmentu 98

Stowo 5§tlgveviseh Domys$lnie |Jednostka|Stosowany tryb
PtP1.98 |kontrolne 0—

segmentu 99 OX7EEEEEEE 0x00000000 |- P

Ta grupa parametréw okresla stowa kontrolne segmentéw od 50 do 99. Szczegodtowe

informacje zawiera opis PtP0.00.

PtP1.00 Rozmiar de_myck_l 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali |3400, 3401 |Adres CANopen 0x2C00, 0x00

PtP1.02 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3404, 3405 |Adres CANopen 0x2C02, 0x00

PtP1.04 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
"~ "|Adres magistrali | 3408, 3409 |Adres CANopen 0x2C04, 0x00

PtP1.06 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
""" |Adres magistrali |3412, 3413 |Adres CANopen 0x2C06, 0x00

PtP1.08 Rozmiar de_mycr_l 32 hity Format danych HEX
""" |Adres magistrali |3416, 3417 |Adres CANopen 0x2C08, 0x00

PtP1.10 Rozmiar da_mycr_l 32 hity Format danych HEX
"7 | Adres magistrali |3420, 3421 |Adres CANopen 0x2CO0A, 0x00

PtP1.12 Rozmiar danych | 32 bity Format danych HEX
""" |Adres magistrali |3424, 3425 |Adres CANopen 0x2CO0C, 0x00

PtP1 14 Rozmiar danych | 32 bity Format danych HEX
"~ "|Adres magistrali |3428, 3429 |Adres CANopen 0x2COE, 0x00

PtP1.16 Rozmiar de.mych 32 bity Format danych HEX
""" |Adres magistrali |3432, 3433 |Adres CANopen 0x2C10, 0x00

PtP1.18 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
" |Adres magistrali |3436, 3437 |Adres CANopen 0x2C12, 0x00

PtP1.20 Rozmiar de.mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3440, 3441 |Adres CANopen 0x2C14, 0x00

PtP1.22 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3444, 3445 |Adres CANopen 0x2C16, 0x00

PtP1 24 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
"~ "|Adres magistrali |3448, 3449 |Adres CANopen 0x2C18, 0x00

PiP1.26 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali |3452, 3453 | Adres CANopen 0x2C1A, 0x00

PtP1.28 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3456, 3457 |Adres CANopen 0x2C1C, 0x00

PtP1 30 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3460, 3461 |Adres CANopen 0x2C1E, 0x00

PtP1 32 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3464, 3465 |Adres CANopen 0x2C20, 0x00

PtP1 34 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3468, 3469 |Adres CANopen 0x2C22, 0x00

PtP1.36 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3472, 3473 |Adres CANopen 0x2C24, 0x00

PtP1.38 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali |3476, 3477 |Adres CANopen 0x2C26, 0x00

PtP1.40 Rozmiar da_myck_l 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3480, 3481 |Adres CANopen 0x2C28, 0x00

PtP1.42 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3484, 3485 |Adres CANopen 0x2C2A, 0x00
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PtP1 44 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych HEX
" |Adres magistrali |3488, 3489 |Adres CANopen 0x2C2C, 0x00
PtP1 46 Rozmiar de_myck_l 32 bity Format danych HEX
" |Adres magistrali |3492, 3493 |Adres CANopen 0Ox2C2E, 0x00
PtP1.48 Rozmiar danych | 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali |3496, 3497 |Adres CANopen 0x2C30, 0x00
PtP1 50 Rozmiar danych | 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali |3500, 3501 |Adres CANopen 0x2C32, 0x00
PtP1 52 Rozmiar danych |32 bity Format danych HEX
""" |Adres magistrali |3504, 3505 |Adres CANopen 0x2C34, 0x00
PtP1 54 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3508, 3509 |Adres CANopen 0x2C36, 0x00
PtP1.56 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3512, 3513 |Adres CANopen 0x2C38, 0x00
PtP1 58 Rozmiar de_mycr_l 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali |3516, 3517 |Adres CANopen 0x2C3A, 0x00
PtP1.60 Rozmiar da_mycr_l 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3520, 3521 |Adres CANopen 0x2C3C, 0x00
PtP1.62 Rozmiar de_mycr_l 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3524, 3525 |Adres CANopen 0x2C3E, 0x00
PtP1 64 Rozmiar da_mycr_l 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3528, 3529 |Adres CANopen 0x2C40, 0x00
PtP1.66 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3532, 3533 |Adres CANopen 0x2C42, 0x00
PtP1 68 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali |3536, 3537 | Adres CANopen 0x2C44, 0x00
PtP1.70 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
" " |Adres magistrali |3540, 3541 |Adres CANopen 0x2C46, 0x00
PtP1.72 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3544, 3545 |Adres CANopen 0x2C48, 0x00
PtP1.74 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
" |Adres magistrali |3548, 3549 |Adres CANopen 0Ox2C4A, 0x00
PtP1.76 Rozmiar de.mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali | 3552, 3553 |Adres CANopen 0x2C4C, 0x00
PtP1.78 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali |3556, 3557 |Adres CANopen 0x2C4E, 0x00
PtP1.80 Rozmiar de.mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3560, 3561 |Adres CANopen 0x2C50, 0x00
PtP1 .82 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3564, 3565 |Adres CANopen 0x2C52, 0x00
PtP1 84 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali |3568, 3569 |Adres CANopen 0x2C54, 0x00
PtP1.86 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3572, 3573 |Adres CANopen 0x2C56, 0x00
PtP1.88 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali |3576, 3577 |Adres CANopen 0x2C58, 0x00
PtP1.90 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3580, 3581 |Adres CANopen 0x2C5A, 0x00
PtP1.92 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali | 3584, 3585 |Adres CANopen 0x2C5C, 0x00
PtP1.94 Rozmiar dqnych 32 bity Format danych HEX
"~ "| Adres magistrali |3588, 3589 |Adres CANopen 0x2C5E, 0x00
PtP1.96 | Rozmiar danych |32 bity Format danych HEX
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Adres magistrali | 3592, 3593 |Adres CANopen 0x2C60, 0x00
PtP1.98 Rozmiar danych |32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali |3596, 3597 |Adres CANopen 0x2C62, 0x00
PozvCia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP1.01 se r):uintu 50 Jednostka .
9 (28-1)—(2%-1) |0 o |P
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSrt%sowany
PtP1.03 se r):uintu 51 Jednostka .
9 (23-1)—(2%-1) |0 o |P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tStcE)sowany
PtP1.05 se r)r/1ejntu 52 Jednostka -
9 -(2%-1)—(2%-1) |0 | P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tStcE)sowany
PtP1.07 se r)r/1ejntu 53 Jednostka -
g _(231_1)_(231_1) 0 . > . P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tStcE)sowany
PtP1.09 se r)r/1ejntu 54 Jednostka -
9 -(2%-1)—(2%-1) |0 | P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tStct))sowany
PP1.11 se r)(nej,\ntu 55 Jednostka -
g -(23-1)—(23-1) |0 nostka P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSt(t))sowany
PtP1.13 se r)(nej,\ntu 56 Jednostka -
9 -(23-1)—(2%-1) |0 e |P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSt(t))sowany
PtP1.15 se r)(nej,\ntu 57 Jednostka -
9 -(23-1)—(2%-1) |0 e |P
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSt(t))sowany
PtP1.17 se r);]ejntu 58 Jednostka .
9 -(23-1)—(23-1) |0 o P
odniesienia
PozvCia Zakres ustawieh | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP1.19 se r);]ejntu 59 Jednostka .
9 (2%1-1)-(2%-1) |0 nostka 1 p
odniesienia
PozvCia Zakres ustawieh | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP1.21 se r);]ejntu 60 Jednostka .
9 -(23-1)—(23+-1) |0 o P
odniesienia
PozvCia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%sowany
PtP1.23 se r);]éntu 61 Jednostka .
9 (2%-1)—(2%-1) |0 nostka |
odniesienia
PtP1.25 Pozycja Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka SR
segmentu 62 tryb
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(311931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;ct))sowany
PtP1.27
segmentu 63 (311931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;ct))sowany
PtP1.29
segmentu 64 10311\ (931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.31
segmentu 65 (3111 (931. Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
o1 3 Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
tP1.33
segmentu 66 L(2-1)—(2*-1) |0 Jednostka p
odniesienia
b1 Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
tP1.35
segmentu 67 L(23-1)-(2%-1) |0 Jednostka p
odniesienia
. Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
tP1.37
segmentu 68 (931.1Y_(931. Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.39
segmentu 69 (031 31 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.41
segmentu 70 (031 31 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.43
segmentu 71 (53111 (931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.45
segmentu 72 (531, - Jednostka
(27-1)~2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.47
segmentu 73 (o031 2 Jednostka
(27-1)~2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.49
segmentu 74 (53111 (931 Jednostka
(27-1)~2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr.;[/(lJ)sowany
PtP1.51
segmentu 75 L(23-1)—(2%-1) |0 Jednos_tke_l p
odniesienia
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Pozycja Zakres ustawienn | DomyslInie | Jednostka tSrt%sowany
PIP1.53 se r):uintu 76 Jednostka s
g _(231_1)_(231_1) 0 r . . p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSrt%SOWany
PIP1.55 se r):uintu 77 Jednostka s
g _(231_1)_(231_1) 0 nostka P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSrt%SOWany
PtPl.57 se r):uintu 78 Jednostka s
g _(231_1)_(231_1) 0 nostka P
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tStc[’)SOWany
PIP1.59 se r):uintu 79 Jednostka V
g _(231_1)_(231_1) 0 nos . P
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka ;Stct))sowany
PtP1.61 se r):uintu 80 Jednostka ry
’ -(2%1-1)—(2%-1) |0 nostka P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ;Stct))sowany
PtP1.63 se r):uintu 81 Jednostka ry
’ -(2%1-1)—(2%-1) |0 nostka P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka ;St%sowany
PIP1.65 se r):uintu 82 Jednostka .
’ -(2%-1)—(2*-1) |0 nostka |
odniesienia
Pozycja Zakres ustawienn | DomyslInie | Jednostka tSt%sowany
PIPL.67 se r):uintu 83 Jednostka .
’ -(23-1)—(2%-1) |0 nostka |
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSt%Sowany
PIP1.69 se r):uintu 84 Jednostka S
’ -(23-1)—(2%-1) |0 nostka |
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | DomyslInie | Jednostka tSt%sowany
PP se r);]ejntu 85 Jednostka .
g -(2%-1)=(2%-1) |0 nostka 5
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawienn | Domyslinie | Jednostka tSt%SOW""“y
PPL73 se r);]ejntu 86 Jednostka .
k -(23-1)—(2%-1) |0 nostka |
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domy$lnie | Jednostka tSt%SOW""“y
PPLTS se r);]ejntu 87 Jednostka o
g -(2%-1)=(2%-1) |0 nostka 5
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawienn | Domyslinie | Jednostka tSt%SOW""“y
PPL.T7 se r);]éntu 88 Jednostka o
g -(2%-1)=(2%-1) |0 nostka >
odniesienia
PtP1.79 Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka Stosowany
segmentu 89 b

str. 208




Serwonaped AC z serii AS64 Kody funkcji
(311931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;ct))sowany
PtP1.81
segmentu 90 L(2-1)—(2*-1) |0 Jednostke} p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;ct))sowany
PtP1.83 segmentu 91 - - Jednostka
-(2°%-1)—(2°*-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.85 segmentu 92 a1 - Jednostka
-(2°%-1)-(2°*-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP1.87
segmentu 93 L(2-1)—(2*-1) |0 Jed_nostkq p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP1.89 segmentu 94 a1 - Jednostka
-(2°%-1)-(2°*-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP1.91
segmentu 95 L(2-1)—(2*-1) |0 Jed_nostkq p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.93
segmentu 96 L(2-1)—(2°-1) |0 Jednostka} p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.95 segmentu 97 a1 - Jednostka
-(2°%-1)—(2°*-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.97
segmentu 98 L(2-1)—(2°-1) |0 Jed_nos_tka_l p
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
PtP1.99
segmentu 99 L(23-1)—(2%-1) |0 Jednos_tka_l p
odniesienia

Ta grupa parametrow okresla pozycje segmentéw od 50 do 99. Atrybut CMD okre$la tryb
.37 nie ma zastosowania do tej grupy.

polecenia pozycji segmentu. PO

PtP1.01 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali 3402, 3403 Adres CANopen 0x2C03, 0x00
PtP1.03 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali 3406, 3407 Adres CANopen 0x2C03, 0x00
PtP1.05 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali 3410, 3411 Adres CANopen 0x2C05, 0x00
PtP1 07 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC

' Adres magistrali 3414, 3415 Adres CANopen 0x2C07, 0x00
PtP1.09 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali 3418, 3419 Adres CANopen 0x2C09, 0x00
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PtP1 11 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3422, 3423 Adres CANopen 0x2CO0B, 0x00

PtP1. 13 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3426, 3427 Adres CANopen 0x2CO0D, 0x00

PtP1.15 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3430, 3431 Adres CANopen 0x2COF, 0x00

PtP1 17 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3434, 3435 Adres CANopen 0x2C11, 0x00

PtP1.19 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3438, 3439 Adres CANopen 0x2C13, 0x00

PtP1 21 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3442, 3443 Adres CANopen 0x2C15, 0x00

PtP1.23 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3446, 3447 Adres CANopen 0x2C17, Ox00

PtP1.25 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3450, 3451 Adres CANopen 0x2C19, 0x00

PtP1.27 Rozmiar da_mycr_] 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3454, 3455 Adres CANopen 0x2C1B, 0x00

PtP1.29 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3458, 3459 Adres CANopen 0x2C1D, 0x00

PtP1.31 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3462, 3463 Adres CANopen 0x2C1F, 0x00

PtP1.33 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3466, 3467 Adres CANopen 0x2C21, 0x00

PtP1.35 Rozmiar da_mycr_] 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3470, 3471 Adres CANopen 0x2C23, 0x00

PtP1 37 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3474, 3475 Adres CANopen 0x2C25, 0x00

PtP1.39 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3478, 3479 Adres CANopen 0x2C27, 0x00

PtP1 41 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3482, 3483 Adres CANopen 0x2C29, 0x00

PtP1.43 Rozmiar dgnych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3486, 3487 Adres CANopen 0x2C2B, 0x00

PtP1 45 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3490, 3491 Adres CANopen 0x2C2D, 0x00

PtP1.47 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3494, 3495 Adres CANopen 0x2C2F, 0x00

PtP1.49 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3498, 3499 Adres CANopen 0x2C31, 0x00

PtP1 51 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3502, 3503 Adres CANopen 0x2C33, 0x00

PtP1.53 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3506, 3507 Adres CANopen 0x2C35, 0x00

PtP1 .55 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3510, 3511 Adres CANopen 0x2C37, 0x00

PtP1 57 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3514, 3515 Adres CANopen 0x2C39, 0x00

PtP1.59 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3518, 3519 Adres CANopen 0x2C3B, 0x00

PtP1 61 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3522, 3523 Adres CANopen 0x2C3D, 0x00

PtP1.63 |Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
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Adres magistrali 3526, 3527 Adres CANopen 0x2C3F, 0x00
PtP1 65 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3530, 3531 Adres CANopen 0x2C41, 0x00
PtP1.67 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3534, 3535 Adres CANopen 0x2C43, 0x00
PtP1 69 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3538, 3539 Adres CANopen 0x2C45, 0x00
PtP1.71 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3542, 3543 Adres CANopen 0x2C47, 0x00
PtP1.73 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3546, 3547 Adres CANopen 0x2C49, 0x00
PtP1 75 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3550, 3551 Adres CANopen 0x2C4B, 0x00
PtP1.77 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3554, 3555 Adres CANopen 0x2C4D, 0x00
PtP1.79 Rozmiar da}nycr_] 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3558, 3559 Adres CANopen 0x2C4F, 0x00
PtP1.81 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3562, 3563 Adres CANopen 0x2C51, 0x00
PtP1.83 Rozmiar da}nycr_] 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3566, 3567 Adres CANopen 0x2C53, 0x00
PtP1 85 Rozmiar da_mycr_] 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3570, 3571 Adres CANopen 0x2C55, 0x00
PtP1.87 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3574, 3575 Adres CANopen 0x2C57, 0x00
PtP1.89 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3578, 3579 Adres CANopen 0x2C59, 0x00
PtP1.91 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3582, 3583 Adres CANopen 0x2C5B, 0x00
PtP1.93 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3586, 3587 Adres CANopen 0x2C5D, 0x00
PtP1.95 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3590, 3591 Adres CANopen 0x2C5F, 0x00
PtP1.97 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 3594, 3595 Adres CANopen 0x2C61, 0x00
PtP1.99 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3598, 3599 Adres CANopen 0x2C63, 0x00
PtP2 00 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/%sowany
segmentu 100 570 ZFFFFEFF |0x00000000 |- P | |
PtP2 02 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;tl%sowany
segmentu 101 Fo"0 7FFFFEFF |0x00000000 |- P | |
PtP2.04 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/%sowany
segmentu 102 "0 7FFFFEFF | 0x00000000 |- P | |
PtP2 06 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/%sowany
segmentu 103 070 7FFFFEFF | 0x00000000 |- P | |
PtP2 08 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr.;t/%sowany
segmentu 104 070 7FFFFEFF | 0x00000000 |- P | |
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PtP2.10 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;%SOWany
segmentu 105 o 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p 1|
PtP2.12 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;ct))sowany
segmentu 106 1o 0 7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2 14 Stowo kontrolne | Zakres ustawier | Domysinie Jednostka ﬁ;ct))sowany
segmentu 107 6 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2 16 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri | Domy$Inie Jednostka t?;t/%sowany
segmentu 108 o 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2.18 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;cE)sowany
segmentu 109 1654 7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2.20 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;ct))SOWEiny
segmentu 110 165, 7FFFFFFF |0x00000000 |- p 1
PtP2 22 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;ct))sowany
segmentu 111 0—-0x7FFFFFFF |0x00000000 - P | |
PtP2.24 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;%SOWany
segmentu 112 0—-0x7FFFFFFF | 0x00000000 - P | |
PtP2.26 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/%SOW&ny
segmentu 113 16 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2.28 Stowo kontrolne | Zakres ustawier | Domysinie Jednostka t?;%sowany
segmentu 114 0—-0x7FFFFFFF |0x00000000 - P | |
PtP2.30 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tS‘:r;[/%sowany
segmentu 115 0—-0x7FFFFFFF | 0x00000000 - P | |
PtP2.32 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tsr;f/%SOWany
segmentu 116 16" 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
PtP2.34 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;%sowany
segmentu 117 16 04 7FFFFFFF |0x00000000 |- p 1
PP 36 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri | DomysInie Jednostka tSr;%sowany
segmentu 118 0-0x7FFFFFFF |0x00000000 - P | |
PtP2 38 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri | Domysinie Jednostka tSr;[/%sowany
segmentu 119 0—-0x7FFFFFFF | 0x00000000 - P | |
PtP2.40 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;%sowany
segmentu 120 16" 0x7FFFFFFF |0x00000000 |- p 1
PtP2.42 Stowo kontrolne | Zakres ustawieri| Domys$inie Jednostka tSr;%sowany
segmentu 121 o Ox7FFFFFFF |0x00000000 |- p ||
Ptp2.44 ?ézvr\;loenlt(ﬁ r11t2rc2>Ine Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;t/(l))sowany
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0—0x7FFFFFFF |0x00000000 |- P | |
PtP2 46 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/cl;sowany
segmentu 123 Fo "0 ZFFEFFFF |0x00000000 |- P | |
PtP2 48 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;cl))sowany
segmentu 124 Fo -0 ZFFEFFEF |0x00000000 |- P | |
PtP2 50 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;ct))sowany
segmentu 125 Fo 70 ZFFEFFEF |0x00000000 |- P | |
PtP2 52 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;ct))sowany
segmentu 126 "0 7FFFFEFF |0x00000000 |- P | |
PtP2 54 Stowo kontrolne | Zakres ustawien | Domysinie Jednostka tSr;[/cE)sowany
segmentu 127 570 ZFFFFFFF | 0x00000000 |- P [ |
Ta grupa parametréw okresla stowa kontrolne segmentéw od 100 do 127. Szczegdtowe
informacje zawiera opis PtP0.00.
PtP2.00 Rozmiar da_mycr_l 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3600, 3601 Adres CANopen 0x2D00, 0x00
PtP2.02 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3604, 3605 Adres CANopen 0x2D02, 0x00
PtP2 04 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3608, 3609 Adres CANopen 0x2D04, 0x00
PtP2.06 Rozmiar de}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3612, 3613 Adres CANopen 0x2D06, 0x00
PtP2 08 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3616, 3617 Adres CANopen 0x2D08, 0x00
PtP2 10 Rozmiar da}nych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3620, 3621 Adres CANopen 0x2DO0A, 0x00
PtP2 12 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3624, 3625 Adres CANopen 0x2D0C, 0x00
PtP2 14 Rozmiar da_mycr_l 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3628, 3629 Adres CANopen 0x2DOE, 0x00
PtP2.16 Rozmiar de.mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3632, 3633 Adres CANopen 0x2D10, 0x00
PtP?2 18 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3636, 3637 Adres CANopen 0x2D12, 0x00
PtP2 20 Rozmiar dgnych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3640, 3641 Adres CANopen 0x2D14, 0x00
PtP2 22 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3644, 3645 Adres CANopen 0x2D16, 0x00
PtP2 24 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych HEX
Adres magistrali 3648, 3649 Adres CANopen 0x2D18, 0x00
PtP2 26 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
Adres magistrali 3652, 3653 Adres CANopen 0x2D1A, 0x00
PtP2 28 Rozmiar da_mycr_\ 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3656, 3657 Adres CANopen 0x2D1C, 0x00
PtP2 30 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3660, 3661 Adres CANopen 0x2D1E, 0x00
PtP2 32 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3664, 3665 Adres CANopen 0x2D20, 0x00
PtP2.34 |Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
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Adres magistrali 3668, 3669 Adres CANopen 0x2D22, 0x00
ptp2 3¢ |R0ZMiar danych 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3672, 3673 Adres CANopen 0x2D24, 0x00
PtP2.38 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
"~ | Adres magistrali 3676, 3677 Adres CANopen 0x2D26, 0x00
PtP2.40 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
' Adres magistrali 3680, 3681 Adres CANopen 0x2D28, 0x00
PtP2 42 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3684, 3685 Adres CANopen 0x2D2A, 0x00
PtP2 44 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3688, 3689 Adres CANopen 0x2D2C, 0x00
PtP2 46 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
" |Adres magistrali 3692, 3693 Adres CANopen 0x2D2E, 0x00
PtP2.48 Rozmiar danych 32 hity Format danych HEX
" | Adres magistrali 3696, 3697 Adres CANopen 0x2D30, 0x00
ptp2 50 |[R0Zmiar danych 32 bity Format danych HEX
' Adres magistrali 3700, 3701 Adres CANopen 0x2D32, 0x00
PtP2.52 Rozmiar danych 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3704, 3705 Adres CANopen 0x2D34, 0x00
ptp2 54 |R0ZMiar danych 32 bity Format danych HEX
"~ |Adres magistrali 3708, 3709 Adres CANopen 0x2D36, 0x00
Pozvcia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr'tct))sowany
PtP2.01 se r):uintu 100 Jednostka .
? (2L1)-(2%-1) [0 nostka [
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tS"ft%sowany
PtP2.03 se %éntu 101 Jednostka .
) (21)~21) |0 nostka |
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tS"ft%sowany
PtP2.05 se %éntu 102 Jednostka .
? (22L1)-(2-1) |0 nostka [
odniesienia
Zakres ustawien | Domys$lnie | Jednostka t?t%sowany
Pozycja y
PtP2.07
segmentu 103 Jednostka
-(23%-1)—(2%1-1) |0 e P
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP2.09 se r);ejzntu 104 Jednostka ”
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP2.11 se r);ejzntu 105 Jednostka ”
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
Pozvcia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSt%sowany
PtP2.13 se r);ejzntu 106 Jednostka ”
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PtP2.15 Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SR
segmentu 107 tryb

str. 214



Serwonaped AC z serii AS64 Kody funkcji
(931_1\_ (931 Jednostka
(2%-1)=2"-1) |0 odniesienia P
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ?r;%sowany
PP2.17 segmentu 108 31 31 Jednostka
-(23-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka ?r;%sowany
PP2.19 segmentu 109 31 31 Jednostka
-(23-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
PtP2.21 segmentu 110 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP2.23 segmentu 111 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP2.25 segmentu 112 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr:/ct))sowany
PtP2.21 segmentu 113 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
PtP2.29 segmentu 114 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
PtP2.31 segmentu 115 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
PtP2.33 segmentu 116 31 31 Jednostka
-(231-1)—(2%-1) |0 S P
odniesienia
Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSr;%sowany
ptp2.35  |Fozycia
segmentu 117 Jednostka
-(23%-1)—(2%-1) |0 o P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka tSr;%sowany
PtPe.37 segmentu 118 31 31 Jednostka
-(2°3-1)—(2°-1) |0 oo P
odniesienia
Pozycja Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSr;%sowany
P28 segmentu 119 31 31 Jednostka
-(2°3-1)—(2°-1) |0 oo P
odniesienia
PtP2.41 Pozycja Zakres ustawien | Domysinie | Jednostka SUORTEN
segmentu 120 tryb
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(311 (931 Jednostka
(27-1)-(2"-1) |0 odniesienia P
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP2.43 se r);éntu 121 Jednostka .
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslinie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP2.45 se r);éntu 122 Jednostka .
g (2%-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP2.47 se r):uintu 123 Jednostka .
g (2%L-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP2.49 se r)r/1ejntu 124 Jednostka .
g (2%L-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP2.51 se r)r/1ejntu 125 Jednostka .
g L(2%L-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrtct))sowany
PtP2.53 se r)r/1ejntu 126 Jednostka .
g (2%L-1)—(2%-1) |0 nostka p
odniesienia
PozvGia Zakres ustawien | Domyslnie | Jednostka tSrt%sowany
PtP2.55 se r¥nej,\ntu 127 Jednostka .
9 (2°-1)—(2°-1) |0 nostka p
odniesienia

Ta grupa parametrow okresla pozycje segmentéw od 100 do 127. Atrybut CMD okresla tryb

polecenia pozycji segmentu. P0.37 nie ma zastos

owania do tej grupy.

PtP2 01 Rozmiar de_mycr_l 32 hity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 3602, 3603 Adres CANopen 0x2D01, 0x00

PtP2 03 Rozmiar de.mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3606, 3607 Adres CANopen 0x2D03, 0x00

PtP2 05 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3610, 3611 Adres CANopen 0x2D05, 0x00

PtP2 07 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3614, 3615 Adres CANopen 0x2D07, 0x00

PtP2 09 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3618, 3619 Adres CANopen 0x2D09, 0x00

PtP2 11 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3622, 3623 Adres CANopen 0x2D0B, 0x00

PtP2 13 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3626, 3627 Adres CANopen 0x2DO0D, 0x00

PtP2 15 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3630, 3631 Adres CANopen 0x2DOF, 0x00

PtP2 17 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3634, 3635 Adres CANopen 0x2D11, 0x00

PtP2 19 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3638, 3639 Adres CANopen 0x2D13, 0x00

PtP2.21 | Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
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Adres magistrali 3642, 3643 Adres CANopen 0x2D15, 0x00

PtP2 23 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3646, 3647 Adres CANopen 0x2D17, 0x00

PtP2.25 Rozmiar da_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3650, 3651 Adres CANopen 0x2D19, 0x00

PtP2 27 Rozmiar de_mych 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3654, 3655 Adres CANopen 0x2D1B, 0x00

PtP2 29 Rozmiar de_myck_l 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3658, 3659 Adres CANopen 0x2D1D, 0x00

PtP2 31 Rozmiar da_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3662, 3663 Adres CANopen 0x2D1F, 0x00

PtP2 33 Rozmiar de_myck_l 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3666, 3667 Adres CANopen 0x2D21, 0x00

PtP2.35 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3670, 3671 Adres CANopen 0x2D23, 0x00

PtP2.37 Rozmiar danych 32 hity Format danych DEC
tP2.3 Adres magistrali 3674, 3675 Adres CANopen 0x2D25, 0x00

PtP2 39 Rozmiar da_mych_ 32 bity Format danych DEC
Adres magistrali 3678, 3679 Adres CANopen 0x2D27, 0x00

PtP2 41 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3682, 3683 Adres CANopen 0x2D29, 0x00

PtP2 43 Rozmiar de_mycr_l 32 hity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 3686, 3687 Adres CANopen 0x2D2B, 0x00

PtP2 45 Rozmiar da}nych 32 hity Format danych DEC
Adres magistrali 3690, 3691 Adres CANopen 0x2D2D, 0x00

PtP2 47 Rozmiar de_mych 32 hity Format danych DEC
" |Adres magistrali 3694, 3695 Adres CANopen 0x2D2F, 0x00

PtP2 .49 Rozmiar de_mycr_l 32 bity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 3698, 3699 Adres CANopen 0x2D31, 0x00

PtP2 51 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3702, 3703 Adres CANopen 0x2D33, 0x00

PtP2 53 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 3706, 3707 Adres CANopen 0x2D35, 0x00

PtP2 55 Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 3710, 3711 Adres CANopen 0x2D37, 0x00

6.9 Monitorowanie stanu
6.9.1 Monitorowanie systemu (grupa RO)

Zakres ‘A
R0.00 Predko$¢ silnika ustawien e e
-9999.9-9999.9 |10.1 obr/min
Ten parametr wyswietla rzeczywistg predkos¢ obrotow silnika.
Uwaga.: Filtrowanie jest wykonywane dla wyswietlacza.
R0.00 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali |4000, 4001 Adres CANopen 0x3000, 0x00
gaxres Dokladnos¢  |Jednostka
R0.01 Polecenie predkosci 3
9999.9-9999.9 |91 obr/min

Ten parametr wyswietla aktualne polecenie predko$ci serwomotoru.
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Uwaga: Jesli funkcja czasu ACC/DEC jest wigczona, polecenie wskazuje polecenie, ktére

jest wykonywane po ACC/DEC.

Rozmiar danych 32 bity Format danych DEC
R0.01 Adres magistrali 4002, 4003 [Adres CANopen 0X00 0x3001,
: Zakreg, . Doktadnos¢ Jednostka
R0.02 Skumulowane impulsy |ustawien
' sprzezenia zwrotnego 63 63 Jednostka
-(2%%-1)—(2%-1) |1 S
odniesienia
Ten parametr gromadzi i wyswietla impulsy sprzezenia zwrotnego (ze znakami)
serwomotoru.
Rozmiar danych |64 bity Format danych DEC
R0.02 . . 14004, 4005, 0x3002, 0x00
Adres magistrali 4006, 4007 Adres CANopen 0x3002. 0x01
. Zakres_ . Doktadnosé¢ Jednostka
R0.03 Skumulowane impulsy |ustawien
' polecenia 63 63 Jednostka
-(2%3-1)—(2%-1) |1 T
odniesienia
Ten parametr sumuje i wy$wietla impulsy polecenia potozenia ze znakami.
Rozmiar danych |64 bity Format danych DEC
R0.03 . . 14008, 40009, 0x3003, 0x00
Adres magistrali 4010, 4011 Adres CANopen 0x3003. 0x01
gaxres Doktadnos¢  |Jednostka
R0.04 Impulsy resztkowe Jednostka
_(931_1\_(931_
(27-1)-27-1) |1 odniesienia
Ten parametr wyswietla pozostate impulsy ze znakami licznika odchylenia pozycji.
RO.04 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4012, 4013 Adres CANopen 0x3004, 0x00
Zakres 25
RO.05 Odchylenie kontroli | ustawien VRS JEEIPEIE
' hybrydowe;j a1 31 Jednostka
-(2°%-1)—(2°-1) |1 oo
odniesienia

Ten parametr wyswietla tolerancje ze znakiem miedzy pozycjg sprzezenia zwrotnego
enkodera a pozycjg sprzezenia zwrotnego linijki siatkowej, gdy wtgczona jest funkcja w petni

zamknietej petli.
RO.05 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali |4014, 4015 Adres CANopen 0x3005, 0x00
Aktualny moment Zakres' . Doktadnosé Jednostka
R0.06 obrotowy ustawien
-500.0-500.0 0.1 %

Ten parametr wysSwietla aktualny moment obrotowy wyrazony w procentach przy zatozeniu,

ze znamionowy moment obrotowy serwomotoru wynosi 100,0%.

R0.06

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres magistrali

4016, 4017

Adres CANopen

0x3006, 0x00
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RO.07 Napiecie pradu statego |Zakres ustawien |Dokftadnos¢ |Jednostka
' w obwodzie gtbwnym |0.0-1000.0 0.1 V

Ten parametr wyswietla napiecie szyny zbiorczej pradu statego zasilania obwodu gtéwnego.

R0.07 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali |4018, 4019 Adres CANopen 0x3007, 0x00
R0.09 Nabiecie wvisciowe Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
' pigcie Wyl 0.0-1000.0 0.1 Vrms
Ten parametr wyswietla aktualne napiecie linii wyjsciowe;.
R0.09 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali  |4022, 4023 Adres CANopen 0x3009, 0x00
RO.10 Prad wvisciow Zakres ustawien |Dokladnos$é |Jednostka
' ad wyjsciowy 0.00-1000.00 0.01 Arms
Ten parametr wyswietla aktualny prad linii wyjsciowe;.
RO.10 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali {4024, 4025 Adres CANopen 0x300A, 0x00
Zakres ustawien |Dokladnos$é |Jednostka
RO.11 Temperatura napedu '55 0-180.0 01 °C
Ten parametr wyswietla aktualng temperature modutu IGBT napedu.
RO.11 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali  |4026, 4027 Adres CANopen 0x300B, 0x00
RO.12 Limit momentu | Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
' obrotowego -500.0-500.0 0.1 %

Ten parametr wyswietla rzeczywisty limit momentu obrotowego, ktory jest wyrazony w
procentach, przy zatozeniu, ze znamionowy moment obrotowy serwomotoru wynosi 100,0%.

RO.12 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4028, 4029 Adres CANopen 0x300C, 0x00
RO.13 Wartosc¢ sprzezenia | Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' zwrotnego enkodera | 0—(23!-1) 1 Impuls
Ten parametr wyswietla aktualng wartos¢ sprzezenia zwrotnego enkodera.
RO.13 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali {4030, 4031 Adres CANopen 0x300D, 0x00
RO.14 Potozenie wirnika | Zakres ustawienn |Dokladnosé |Jednostka
' wzgledem impulsu Z | 0—(2%-1) 1 Impuls

Ten parametr wyswietla bezwzgledng pozycje mechaniczng silnika w jednym cyklu obrotu
enkodera. Jednostka to rozdzielczo$¢ enkodera.

RO.14 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  |4032, 4033 Adres CANopen 0x300E, 0x00
Wspotczynnik Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
R0O.15 bezwtadnosci 0
obcigzenia 0-10000 1 &

Ten parametr wyswietla stosunek bezwtadnosci obrotu obcigzenia na wale serwomotoru
wzgledem bezwtadnosci serwomotoru.

R0.15

Rozmiar danych

16 bitow

Format danych

DEC

Adres magistrali

4034, 4035

Adres CANopen

0x300F, 0x00
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RO.16

Moc wyjsciowa

Zakres ustawien

Dokiadnos¢

Jednostka

-500.0-500.0

0.1

%

Ten parametr wyswietla aktualng wyjsciowg moc mechaniczng wyrazong w procentach przy

zatozeniu, ze moc znamionowa serwonapedu wynosi 100%.

Uwaga: Wartos¢ ujemna wskazuje, ze silnik jest w stanie wytwarzania energii.

RO.16 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali |4036, 4037 Adres CANopen 0x3010, 0x00
RO.17 Wspotczynnik Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
' obcigzenia silnika 0.0-500.0 0.1 %

Ten parametr wyswietla rzeczywisty wspotczynnik obcigzenia silnika, ktoéry jest wyrazony
w procentach, przy zatozeniu, ze moc znamionowa serwonapedu wynosi 100%.

RO.17 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4038, 4039 Adres CANopen 0x3011, 0x00
Licznik rzeczywistego |Zakres ustawien |Dokltadnos¢ |Jednostka
wspétczynnika
RO.18 przektadni 0—(231-1) 1 -
elektronicznej

Ten parametr wyswietla licznik rzeczywistego wspétczynnika przekfadni elektronicznej.

R0.18

R0.19

Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC

Adres magistrali | 4040, 4041 Adres CANopen 0x3012, 0x00
Mianownik Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
rzeczywistego
wspotczynnika (o3l )
przekfadni 1+2%-1) 1
elektronicznej

Ten parametr wyswietla mianownik rzeczywistego wspotczynnika przektadni elektronicznej.

RO.19 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  |4042, 4043 Adres CANopen 0x3013, 0x00
R0.20 Predkos¢ polecenia | Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
' pozyciji -9999.9-9999.9 0.1 r/min
Ten parametr wyswietla predkosé odpowiadajgca poleceniu pozyciji.
R0.20 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali |4044, 4045 Adres CANopen 0x3014, 0x00
RO.21 Filtrowana  predkosc [Zakres ustawien |Dokiadnosc¢ |Jednostka
' silnika -9999.9-9999.9 0.1 r/min

Ten parametr wyswietla predkos¢ obrotowa, ktéra jest uzywana po wykonaniu filtrowania dla

serwomotoru.

R0O.21

Rozmiar danych |32

bity

Format danych

DEC

Adres magistrali

4046, 4047

Adres CANopen

0x3015, 0x00
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R0.22

Stan PTP

Zakres ustawien

Doktadnosc¢

Jednostka

-1-4223

1

Ten parametr wyswietla stan kontroli PTP. Wartos¢ -1 oznacza, ze kontrola PTP nie jest
wykonywana. Kazda wartos¢ od 0 do 127 wskazuje numer segmentu, ktéry jest wykonywany.
Numer segmentu +4096 wskazuje, ze biezgcy segment zostat wykonany.

RO.22 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali {4048, 4049 Adres CANopen 0x3016, 0x00
Sprzezenie zwrotne | Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
R0.23 pozycji  bezwzglednej| a1 1\ 31
enkodera (2°+-1)—(2°'-1) 1 Impuls

Ten parametr wyswietla bezwzgledne sprzezenie zwrotne potozenia enkodera. Po
wykonaniu bezwzglednego kasowania pozycji, ustawienie tego parametru wynosi 0.

R0.23 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali | 4050, 4051 Adres CANopen 0x3017, 0x00
Stan EEPROM |Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R0.24
enkodera 0-3 - -

Ten parametr wyswietla stan EEPROM enkodera bezwglednego. Jesli dane parametréw

silnika nie zostang znalezione w EEPROM
wewnetrznych parametréw silnika napedu.

lub sg nieprawidtowe,

system uzywa

Ustawienie | Znaczenie
[0] Brak EEPROM
1 Brak wykrycia
danych w EEPROM
5 Btad danych
EEPROM
3 Dane w EEPROM
sg prawidtowe
R0.24 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali  |4052, 4053 Adres CANopen 0x3018, 0x00
RO.25 O.broty enkodera |Zakres ustawien |Doktadnos¢ |Jednostka
' wieloobrotowego -32768-32767 1 -
Ten parametr wyswietla liczbe obrotéw enkodera wieloobrotowego.
RO.25 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali | 4054, 4055 Adres CANopen 0x3019, 0x00
RO.26 Typ enkodera gflgres ustawien F)okladnos’é :]ednostka
Ten parametr wyswietla typ enkodera obstugiwanego przez obwdd sprzetowy.
Ustawienie | Znaczenie
3] Enoder
fotoelektryczny
5 Enoder obrotowy
Inne Zarezerwowane
R0.26 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali | 4056, 4057 Adres CANopen 0x301A, 0x00
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R0.27

Stan

synchronizacji
zegara EtherCAT

Zakres ustawien

Doktadnosc¢

Jednostka

0-1

Ten parametr wyswietla, czy wewnetrzny zegar napedu zostat zsynchronizowany z prgdem
statym SyncO w trybie pradu statego, ktéry jest uzywany do synchronizacji komunikacji

EtherCAT.
Ustawienie | Znaczenie
[0] Niezsynchronizowane
1 Zsynchronizowane
RO.27 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4058, 4059 Adres CANopen 0x301B, 0x00
Stan CANopen | Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
R0.28
maszyny 0-18 - -

Ten parametr wyswietla aktualny stan wewnetrznego stanu CANopen maszyny, gdy do
komunikacji uzywa sie¢ CAN lub stanu CANopen nad EtherCAT (CoE), gdy do komunikacji

uzywana jest sie¢ EtherCAT.

Ustawienie | Protokét | Stan
[0] - Nieaktywne
1 Inicjowanie
2 CAN Wstepna operacja
5 Zatrzymanie
8 Operacja
11 Inicjowanie
12 Wstepna operacja
EtherCAT | Operacja
14 .
bezpieczna
18 Operacja
R0.28 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4060, 4061 Adres CANopen 0x301C, 0x00
R0.30 Stan systemu gflgres ustawien !)okladnos’é :Jednostka
Ten parametr wyswietla stan systemu napedu.
Ustawienie | Znaczenie
[0] Inicjowanie
1 Przetgczenie na
prad silny
Nie okreslono
2 bieguna
magnetycznego
3 Gotowy
tadowanie
4
poczgtkowe
5 Praca
6 Wymuszone
zatrzymanie
7 Usterka
8 STO-In
R0.30 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali |4064, 4065 Adres CANopen 0x301E, 0x00
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R0.31 Stan IGBT gfll(res ustawien !)okladnosc :Jednostka
Ten parametr wyswietla stan IGBT.
Ustawienie | Znaczenie
[0] Zamkniete
1 Otwarte
R0.31 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4066, 4067 Adres CANopen 0x301F, 0x00
RO.32 Aktualny tryb Zakresou_sztamen Doklad_nosc Jednos_tka
Ten parametr wyswietla tryb kontroli, z ktérego aktualnie korzysta naped.
Ustawienie Znaczenie
[0] Tryb pozycji
1 Tryb predkosci
Tryb momentu
2
obrotowego
R0.32 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
"~ |Adres magistrali | 4068, 4069 Adres CANopen 0x3020, 0x00
Czas wigczenia|Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R0.33 o o
zasilania 0—(2°*-1) 1 S
Ten parametr wyswietla catkowity czas wigczenia zasilania uzywany przez naped.
R0.33 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali {4070, 4071 Adres CANopen 0x3021, 0x00
R0.34 Czas aktywagji gfgg_slgjstawmn 1Dokladnosc gednostka

Ten parametr wyswietla czas uzywany przez naped do wtgczenia serwomechanizmu.

RO.34 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
"~ "|Adres magistrali 4072, 4073 Adres CANopen 0x3022, 0x00
. Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
R0.35 Nr wersji DSP 0.00—10.00 001 .
Ten parametr wyswietla numer wersji procesora DSP.
R0.35 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
"7 |Adres magistrali 4074, 4075 Adres CANopen 0x3023, 0x00
. Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R0.36 Nr wersji FPGA 0.00—10.00 001 .
Ten parametr wyswietla aktualny numer wersji FPGA.
Rozmiar danych 16 bitbw |Format danych DEC
R0.36 , . 4076, 0x3024,
Adres magistrali 4077 Adres CANopen 000
Zakres ustawien |Dokladnosé | Jednostka
R0.38 Naped SN 1 0—65535 1 .
Ten parametr wyswietla numer serii napedu 1.
R0.38 Rozmiar danych | 16 bitéw Format danych DEC
"~~|Adres magistrali | 4080, 4081 Adres CANopen 0x3026, 0x00
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Zakres ustawien |Dokladnos$é |Jednostka
R0.39 Naped SN 2 0-65535 1 .
Ten parametr wyswietla numer serii napedu 2.
R0.39 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali |4082, 4083 Adres CANopen 0x3027, 0x00
Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R0.40 Naped SN 3 0-65535 1 .
Ten parametr wyswietla numer serii napedu 3.
RO0.40 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali |4084, 4085 Adres CANopen 0x3028, 0x00
Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
R0.41 Naped SN 4 0-65535 1 .

Ten parametr wyswietla numer serii napedu 4.

RO.41 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali |4086, 4087 Adres CANopen 0x3029, 0x00
Zakres ustawien |Doktadnos¢ |Jednostka
R0.42 Naped SN 5 0-65535 1 .

Ten parametr wyswietla numer serii napedu 5.

RO.42 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali |4088, 4089 Adres CANopen 0x302A, 0x00
Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R0.43 Naped SN 6 0-65535 1 .
Ten parametr wyswietla numer serii napedu 6.
RO.43 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali {4090, 4091 Adres CANopen 0x302B, 0x00
Pozycja bezwzgledna|Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
w pojedynczym
R0.44 obrocie linijki -
siatkowej (lub| 0= (27-1) 1 Impuls
enkoderze 2)

Ten parametr wyswietla informacje zwrotng o pozycji bezwzglednej w jednym obrocie linijki

siatkowej (lub drugiego enkodera).

RO.44 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
" "|Adres magistrali |4092, 4093 Adres CANopen 0x302C, 0x00
RO.45 Sprzezenie zwrotne | Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
' predkoséci z enkodera 2 [-9999.9-9999.9 0.1 obr/min

Ten parametr wyswietla rzeczywistg predko$¢é serwomotoru.

RO.45 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4094, 4095 Adres CANopen 0x302D, 0x00
Wykrywanie Zakres ustawien | Doktadnosé |Jednostka
RO.46 urzadzeqia _
' wykrywajgcego -9999.9-9999.9 |0.1 obr/min
predkosé

Ten parametr wyswietla predkosé wykrytg przez urzadzenie wykrywajgce predkosci.

str. 224



Serwonaped AC z serii AS64

Kody funkcji

RO.46 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 4096, 4097 Adres CANopen 0x302E, 0x00
Sprzezenie zwrotne | Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
RO 47 urzadzenia
' wykrywajgcego -9999.9-9999.9 0.1 obr/min
predkos$é

Ten parametr wyswietla predkos¢ sprzezenia zwrotnego urzadzenia wykrywajgcego

RO.47 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali | 4098, 4099 Adres CANopen 0x302F, 0x00
Moment obrotowy | Zakres ustawien |Doktadnosé¢ |Jednostka
urzadzenia
R0.48 .
wykrywajgcego -1000.0-1000.0 |0.1 %
zakitécenia
Ten parametr wyswietla kompensacyjny moment obrotowy urzgdzenia wykrywajgcego
R0.48 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
"~ |Adres magistrali 4100, 4101 Adres CANopen 0x3030, 0x00
Kompensacja ttumika |Zakres ustawien |Dokiadnos¢ |Jednostka
R0.49 drgan w catkowicie .
zamknietej petl -9999.9-9999.9 0.1 r/min
Ten parametr wyswietla kompensacje ttumika drgan w petni zamknietej petli.
RO.49 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4102, 4103 Adres CANopen 0x3031, 0x00
Wspotczynnik Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
RO.51 bezwtadnosci
' obcigzenia w czasie|0-10000 1 %
rzeczywistym

Ten parametr wyswietla wspodtczynnik bezwtadnosci obcigzenia obserwowany w czasie

RO.51 Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
' Adres magistrali 4106, 4107 Adres CANopen 0x3033, 0x00
Skumulowane Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
sprzezenie zwrotne (32-
R0.52 bitowe) potozenia linijki| .3, 3
siatkowej (lub enkodera -(@7-DH27-1) 1 Impuls
2)

Ten parametr gromadzi i wyswietla 32-bitowe sprzezenie zwrotne pozycji bezwzglednej z
linijki siatkowej (lub drugiego enkodera). Mozna go szybko odczytac. Je$li sprzezenie
zwrotne przekracza 32 bity, jest zastepowane przez R0.57.

RO.52 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4108, 4109 Adres CANopen 0x3034, 0x00
. ..|Zakres ustawien |Doktadnos$é¢ |Jednostka
R0.53 Odcf;ylen_le - pozycl 3 ” Jednostka
synchronizacji suwnicy |-(23'-1)—(2°*-1) 1 odniesienia
Ten parametr wyswietla odchylenie pozycji synchronizacji suwnicy.
RO.53 Rozmiar danych |32 hity Format danych DEC
' Adres magistrali 4110, 4111 Adres CANopen 0x3035, 0x00
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Sprzezenie zwrotne | Zakres ustawien |Dokladnos$¢ |Jednostka
R0.54 pozycji linijki siatkowej 31
(lub enkodera 2) 0~(2"-1) 1 Impuls

Ten parametr wyswietla sprzezenie zwrotne o pozycji linijki siatkowej (lub drugiego
enkodera).

RO.54 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  [4112, 4113 Adres CANopen 0x3036, 0x00
Odchylenie obrotu|Zakres ustawien |Doktadnosé |Jednostka
RO.55 enkodera po

wyczyszczeniu  pozycji|-(231-1)—(231-1) 1 -

wieloobrotowej

Ten parametr wysSwietla odchylenie obrotu enkodera po wyczyszczeniu pozycji

wieloobrotowych.
RO.55 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4114, 4115 Adres CANopen 0x3037, 0x00
Odchylenie sprzezenia|Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
RO.56 zwrotnego enkodera po
' wyczyszczeniu  pozycji|-(231-1)—(231-1) 1 Impulsy
wieloobrotowej

Ten parametr wyswietla odchylenie sprzezenia zwrotnego enkodera po wyczyszczeniu
pozycji wieloobrotowych.

RO.56 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4116, 4117 Adres CANopen 0x3038, 0x00
Skumulowane Zakres ustawien |Dokladnos$é¢ |Jednostka
sprzezenie zwrotne (64-
R0.57 bitowe) pozycji linijki| 63 63.
siatkowej (lub enkodera| ¢ D=1 11 Impuls
2)

Ten parametr gromadzi i wySwietla 64-bitowe sprzezenie zwrotne pozycji bezwzglednej linijki
siatkowej (lub drugiego enkodera)).

Rozmiar danych |64 bity Format danych DEC
R0.57 . . 14118, 4119, 0x3039, 0x00
Adres magistrali 4120, 4121 Adres CANopen 0x3039, 0x01
RO.60 Temperatura silnika | Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
' Sredniej mocy -55-200 1 °C

Ten parametr wysSwietla aktualng temperature silnika sSredniej mocy z rezystorem
temperaturowym KTY84-130. Temperatura jest probkowana tylko wtedy, gdy P4.45 nie
Wynosi zero.

RO.60 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4126, 4127 Adres CANopen 0x303C, 0x00
RO.61 Temperatura Zakres ustawien |Doktadnosé¢ |Jednostka
' srodowiskowa -55.0-180.0 0.1 °C
Ten parametr wyswietla aktualng temperature Srodowiskows.
RO.61 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych DEC
' Adres magistrali {4028, 4029 Adres CANopen 0x303D, 0x00
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) Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
R0.99 Kod usterki 32768-32767 1 .

Ten parametr wyswietla kod btedu, w ktérym cyfry tysieczne i setne sg gtdwnym kodem biedu,
a cyfry dziesietne i jednosci sg podrzednym kodem btedu.

Rozmiar danych |16 bitow Format danych DEC
Adres magistrali 4198, 4199 Adres CANopen 0x3063, 0x00

R0.99

6.9.2 Monitorowanie 1/O (grupa R1)

Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
0x000—0x3FF - -
Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
0x00—0x3F - -
Kazdy z parametrow jest liczbg szesnastkowg, wskazujgca kolejno stan wszystkich terminali
cyfrowych. Stan WELACZENIA terminala wyrazany jest przez 1, a stan WYLACZENIA
terminala jest wyrazany przez 0. Nastepnie liczba dziesietna jest konwertowana na liczbe
szesnastkowa.

Stan wejscia cyfrowego jest wyrazony przez trzybitowg liczbe szesnastkowa. Kolejnosé
sortowania wejscia cyfrowego jest nastepujgca:

(Bity niewymienione na liscie sg dopetniane 0.)
BIT9|BIT8|BIT7|BIT6|BIT5|BIT4 |BIT3|BIT2|BIT1|BITO
SI10(SI9 [SI8 |[SI7 |SI6 |SI5 |SI4 |SI3 [SI2 |SI1
Stan wyjscia cyfrowego jest wyrazony dwubitowa liczbg szesnastkowg. Kolejnos¢ sortowania
wyjscia cyfrowego jest nastepujgca:

(Bity niewymienione na liscie sg dopetniane 0.)

BITS |BIT4 |BIT3 |BIT2 |[BIT1 |BITO
SO6 ([SO5 |SO4 |SO3 [SO2 |SO1

R1.00 Stan wejscia cyfrowego

R1.01 Stan wyjscia cyfrowego

R1.00 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych HEX

' Adres magistrali {4200, 4201 Adres CANopen 0x3100, 0x00
R1.01 Rozmiar danych |16 bitéw Format danych HEX

' Adres magistrali 4202, 4203 Adres CANopen 0x3101, 0x00
R1.02 N.apie,ci_e_ Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka

' niestabilizowane Al 1 |-10.000-10.000 0.001 V
Ten parametr wyswietla nieprzetworzone napiecie analogowego kanatu wejsciowego 1.
R1.02 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali |4204, 4205 Adres CANopen 0x3102, 0x00

ST - Zakres ustawien Doktadnos¢ | Jednostka

R1.03 |Napiecie niestabilizowane Al 2 ~10.000—10.000 0.001 Vv
Ten parametr wyswietla nieprzetworzone napiecie analogowego kanatu wejsciowego 2.
R1.03 Rozmiar danych | 32 bity Format danych |DEC

' Adres magistrali | 4206, 4207 Adres CANopen |0x3103, 0x00
R1.05 Skorygowane napiecie |Zakres ustawien |Dokitadnosé |Jednostka

' Al 1 -10.000-10.000 0.001 V
Ten parametr wyswietla skorygowane napiecie analogowego kanatu wejsciowego 1.
R1.05 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali  [4210, 4211 Adres CANopen 0x3105, 0x00
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R1.06 Skorygowane napiecie | Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' Al 2 -10.000-10.000 0.001 V
Ten parametr wyswietla skorygowane napiecie analogowego kanatu wejsciowego 2.
R1.06 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  |4212, 4213 Adres CANopen 0x3106, 0x00
_ Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
R1.08 Napigcie AO 1 -10.000-10.000 __|0.001 v

Ten parametr wyswietla napiecie polaryzowane analogowego kanatu wyjsciowego 1.

R1.08 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4216, 4217 Adres CANopen 0x3108, 0x00
L Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
R1.09 Napigcie AO 2 ~10.000-10.000  |0.001 vV

Ten parametr wyswietla napiecie polaryzowane analogowego kanatu wyjsciowego 2.

R1.09 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4218, 4219 Adres CANopen 0x3109, 0x00
: Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R1.11 Skgm_ulowane impulsy Jednostka
' wejsciowe -(231-1)—(2%1-1) 1 e
odniesienia

Ten parametr sumuje i wyswietla liczbe impulséw, ktére sg odbierane z zewnetrznego
wejscia impulsowego.

R1.11 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC

' Adres magistrali  [4222, 4223 Adres CANopen 0x310B, 0x00
R1.12 Polecenie pozycji| Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka

' impulsu -(231-1)—(2%1-1) 1 reference unit

Ten parametr wyswietla warto$¢ polecenia pozycji w kazdym cyklu wykrywania wejscia
impulsowego (domysinie 0,125 ms).

R1.12 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  [4224, 4225 Adres CANopen 0x310C, 0x00
Polecenie predkosci| Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
R1.13 odpowiadajace -10000.0-10000.0 (0.1 r/min
impulsowi

Ten parametr wyswietla polecenie predkosci odpowiadajgce poleceniu pozycji impulsu.

R1.13 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali |4226, 4227 Adres CANopen 0x310D, 0x00
R1.14 Predkos¢ kompensacji[Zakres ustawien |Dokiadnos¢ |Jednostka
' analogowej -10000.0-10000.0 |0.1 r/min
Ten parametr wyswietla analogowg predkos¢ kompensac;i.
R1.14 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4228, 4229 Adres CANopen 0x310E, 0x00
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Moment obrotowy| Zakres ustawien |Dokladnosé¢ |Jednostka
R1.15 kompensacji
analogowej -1000.0-1000.0 0.1 %
Ten parametr wyswietla moment obrotowy kompensacji analogowe,;.
R1.15 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali  |4230, 4231 Adres CANopen 0x310F, 0x00
R1.16 Wartosc¢ enkodera|Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' przechwycona przez DI |-(23-1)—(2%-1) 1 Impuls
Ten parametr wyswietla wartos¢ enkodera przechwycong przez wejscie DI.
R1.16 Rozmiar danych |32 bity Format danych DEC
' Adres magistrali 4232, 4233 Adres CANopen 0x3110, 0x00

6.9.3 Rejestr usterek (grupa R3)

R3.00 Kod usterki _Zakres ustawien F)okladnosc ._Jednostka
Ten parametr wyswietla kod aktualnie odczytanego rejestru usterki.
DomysInie zawiera informacje o ostatniej usterce.
R3.01 Czas wigczenia|Zakres ustawien |Dokladnosé |Jednostka
' zasilania przed usterkg | 0—(23!-1) 1 h

Ten parametr wyswietla czas uzywany do wigczenia zasilania przed wystgpieniem aktualnie
odczytanej usterki.

R3.02

Czas
usterkag

pracy przed

Zakres ustawien

Dokitadnos¢

Jednostka

0-(2%-1)

1

h

Ten parametr wyswietla czas dziatania przed wystgpieniem aktualnie odczytanej usterki.

R3.03

Predkos¢ silnika przed
usterkg

Zakres ustawien

Dokitadnos¢

Jednostka

-20000-20000

1

r/min

Ten parametr wyswietla predkos¢ silnika przed wystgpieniem aktualnie odczytanej usterki.

R3.04

Polecenie
przed usterkg

predkosci

Zakres ustawien

Dokitadnos¢

Jednostka

-20000-20000

1

r/min

Ten parametr wyswietla polecenie predkosci przed wystgpieniem usterki.

R3.05

Skumulowane impulsy
sprzezenia zwrotnego
przed usterka

Zakres ustawien |Doktadnos¢ |Jednostka
Jednostka

_(963_1\_(263_

(27-1)~(2>-1) 1 odniesienia

Ten parametr wyswietla impulsy sprzezenia zwrotnego, ktore sg gromadzone przed
wystgpieniem aktualnie odczytanej usterki.

Skumulowane impulsy|Zakres ustawien |Dokitadnos¢ |Jednostka
R3.06 polecenia przed L(253-1)—(26%-1) 1 Jednostka
usterka odniesienia

Ten parametr wyswietla impulsy polecen, ktore sg skumulowane przed wystgpieniem
aktualnie odczytywanej usterki.
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Impulsy resztkowe

R3.07 przed usterkg

Zakres ustawien |Dokladnos$é |Jednostka
Jednostka

_(931_1\_(231_

(27-1)-(27-1) 1 odniesienia

Ten parametr wyswietla impulsy resztkowe przed wystgpieniem aktualnie odczytanej usterki.

Wyjsciowy moment

R3.08 obrotowy przed usterkg

Zakres ustawien

Doktadnosc¢

Jednostka

-500.0-500.0

0.1

%

Ten parametr wyswietla wyjSciowy moment obrotowy przed wystgpieniem aktualnie

odczytanej usterki.

Napiecie pradu statego
w obwodzie gtéwnym
przed usterkg

R3.09

Zakres ustawien

Doktadnosc¢

Jednostka

0.0-1000.0

0.1

\Y

Ten parametr wyswietla napiecie pradu statego w obwodzie gtéwnym przed wystgpieniem

aktualnie odczytanej usterki.

Napiecie wyjsciowe

R3.10 przed usterkg

Zakres ustawien

Doktadnos¢

Jednostka

0.0-1000.0

0.1

Vrms

Ten parametr wyswietla napiecie linii wyjsciowej napedu przed wystgpieniem aktualnie

odczytanej usterki.

R3.11 Prad wyjsciowy przed|Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' usterkg 0.00-1000.00 0.01 Arms
Ten parametr wyswietla prad wyjsciowy napedu przed wystgpieniem aktualnie odczytanej
usterki.
R3.20 Ostatni kod usterki _Zakres ustawien !)okladnosc :Jednostka
Ten parametr wyswietla ostatni kod usterki.
R3.21 |Drugi ostatni kod usterki _Zakres ustawien F)okladnosc :]ednostka
Ten parametr wyswietla drugi ostatni kod usterki.
R3.22 Trzeci ostatni  kod|Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' usterki - - -
Ten parametr wyswietla trzeci ostatni kod usterki.
R3.23 Czwarty ostatni kod|Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' usterki - - -
Ten parametr wyswietla czwarty ostatni kod usterki.
R3.24 Pigty ostatni kod usterki _Zakres ustawien Pokladnosc :Jednostka
Ten parametr wyswietla pigty ostatni kod usterki.
R3.25 Szoésty ostatni  kod|Zakres ustawien |Dokiadnos¢é |Jednostka
' usterki - - -

Ten parametr wyswietla szosty ostatni kod usterki.
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R3.26 Siédmy  ostatni kod|Zakres ustawien |Dokiadnosé |Jednostka
' usterki - - -

Ten parametr wyswietla si6dmy ostatni kod usterki.

R3.27 Osmy ostatni kod|Zakres ustawienn |Dokladnosé |Jednostka
' usterki - - -

Ten parametr wyswietla 6smy ostatni kod usterki.

R3.28 Dziewigty ostatni kod |Zakres ustawien |Dokladnos¢ |Jednostka
' usterki - - -

Ten parametr wyswietla dziewigty ostatni kod usterki.

Dziesigty ostatni kod|Zakres ustawien |Dokiadnos¢ |Jednostka

R3.29

usterki

Ten parametr wyswietla dziesigty ostatni kod usterki.
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7.1 Instrukcje dotyczace identyfikacji bezwladnosci

Bezwtadnos¢ mozna zidentyfikowac online lub offline.

Identyfikacja bezwiadnosci online
Przed wybraniem identyfikacji bezwladnosci online ustaw parametry P1.00 [Dostrojenie
bezwtadnosci online] i P1.08 [Klasa identyfikacji bezwiadnosci].
Tryb identyfikacji online jest aktywny, gdy P1.00 i P1.08 sg wieksze od 0. Jesli spetnione sg
nastepujgce warunki identyfikacji bezwtadnosci:

o Predkos¢ jest wyzsza niz 150 obr/min.

e (Czas ACC jest wiekszy niz 20ms.

o Ciaggly zakres ACC przekracza 150 obr/min.

e ACC osiggany jest w ciggu 0,3 s (od 0 obr/min do 3000 obr/min).
Wynik identyfikacji bezwtadno$ci jest automatycznie aktualizowany do P1.01 [Wspodtczynnik
bezwtadnosci 1] i zapisywany w pamieci EEPROM co 30 minut.

Identyfikacja bezwladnosci offline
Przed wybraniem identyfikacji bezwladnosci offline ustaw parametry P1.05 [Tryb identyfikacji
bezwtadnosci], P1.06 [Maks. obroty przez identyfikacje bezwtadnosci] oraz P1.07 [Czas ACC
do identyfikacji bezwtadnosci]. Identyfikacje bezwtadnosci offline mozna wtgczy¢ za pomocag
funkcji pomocniczej EF-JId na panelu. Aby uzyska¢ szczegétowe informacje, patrz rozdziat
5.2.5.5 ,Identyfikacja bezwtadnosci”. Na identyfikacje bezwtadnosci w trybie offline nie maja
wptywu P1.00 [Dostrajanie bezwtadnosci online] i P1.08 [Klasa identyfikacji bezwtadnosci].
Przed wigczeniem funkcji pomocniczej EF-Jid ustaw P1.05 w oparciu o dozwolony tryb pracy
silnika, P1.06 w oparciu o dozwolone obroty silnika i P1.07 w oparciu o sztywnosc
mechaniczng. Duza sztywno$¢ mechaniczna pozwala na ustawienie matej statej czasowej
ACC/DEC. P1.05 mozna ustawi¢ na 1 wskazujgcy obrét do przodu lub 2 wskazujgcy obrét do
tytu. Jesli P1.06 jest ustawione na wigkszg wartosé, podczas gdy P1.07 jest ustawione na
mniejszg wartos¢, wynik identyfikacji bezwtadnosci jest dokfadniejszy.
Ponadto upewnij sie, ze ustawienia P1.05 i P1.06 sg zgodne ze strukturg mechaniczng. W
przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzen mechanicznych. Podczas wykonywania mozesz
nacisngc¢ klawisz Tryb, aby zakonczyc.
Jezeli funkcja pomocnicza EF-JId zostanie pomys$inie wykonana, wynik identyfikacji jest
automatycznie zapisywany w P1.01 [Wspdtczynnik bezwtadnoéci 1]. Jezeli podczas
identyfikacji wystapit btad, P1.01 zachowuje poprzednie ustawienie. Jesli zgtaszany jest biad
Er25-7 [ldentyfikacja bezwtadnosci nie powiodta sie], sprobuj ustawi¢ P1.06 na wiekszag
wartos¢ lub P1.07 na mniejszg wartosé.
Jesli na miejscu wystgpig nastepujgce zdarzenia:

¢ Niska sztywno$¢ mechaniczna

e Ostra zmiana bezwtadnosci obcigzenia

e Charakterystyki nieliniowe, takie jak luz

e Nagta zmiana w przypadku zaktocen zewnetrznych
Woplywa to na doktadnos¢ wynikéw identyfikacji bezwtadnosci.
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7.2 Ogdélne metody regulacji parametréow

Parametry serwonapedu AS64 mozna regulowaé na dwa sposoby.

Automatyczna regulacja

Oszacuj recznie wspotczynnik bezwiladnosci obcigzenia i ustaw  sztywnosc
serwomechanizmu, ktéry ma 32 opcje od 0 do 31. Nastepnie mozna automatycznie ustawi¢
rézne wzmocnienia petli.

Ta metoda umozliwia szybka regulacje reakcji systemu serwo.

Dostosuj sztywnos¢ systemu w oparciu o rzeczywistg sytuacje. Zalecane ustawienia
sztywnosci sg nastepujace:

Struktura mechaniczna Sztywnosé
Duzy sprzet do przesytu lub transmisji 0-13
Mechanizm napgdu pasowego 5-16
Sruba kulowa + naped pasowy 5-16
Manipulator 15-22
Bezposrednia sruba kulowa lub sztywny

18-25
korpus

Wieksza wartos¢ sztywnos$ci oznacza szybszg reakcje, ale zwieksza mozliwo$é powodowania
hatasu i wibracji. Przed ustawieniem konieczne jest sprawdzenie mechaniczne dziatania
urzadzenia.

Jesli ustawienie nie spetnia wymagan, konieczna jest reczna regulacja.

Regulacja reczna

Jesli system serwo napotyka wibracje lub wydajnos$¢ kontroli nie spetnia wymagan, mozna
dostosowac parametry petli predkosci i petli pozycji, aby wyeliminowaé wibracje lub poprawi¢
wydajnosé.

Nastepujgce parametry mozna dostosowac recznie:

e Wzmocnienie petli predkosci: Okresla predkos¢ odpowiedzi petli predkosci. Jesl
system mechaniczny nie ma wibracji, wieksze wzmocnienie petli predkosci wskazuje
na szybszg reakcje.

o Stala czasowa catkowania petli predkoéci: Petla predkosci zawiera sktadowg catkowa,
ktéra moze odpowiada¢ na pomniejsze dane wejsciowe. Integralny sktadnik moze
opozniac prace systemu serwo. Wieksza stata czasowa oznacza wolniejszg odpowiedz
przy jednoczesnym zwigkszeniu czasu pozycjonowania. Jesli bezwtadnosc¢ obcigzenia
jest duza lub system serwo ma duze prawdopodobienstwo wystgpienia wibracji, ta
stata czasowa musi by¢ duza. W przeciwnym razie system serwo moze napotkac
wibracje.

e Filtrowanie polecen momentu obrotowego: System mechaniczny moze napotkac
rezonans, ktéry powoduje ostre wibracje. W tym momencie konieczne jest uzycie filtra
wycinajgcego, aby wyeliminowac¢ rezonans.

e Wzmocnienie APS: Okresla reakcje systemu serwo. Wieksze wzmocnienie APS
oznacza szybszg reakcje, skracajgc czas pozycjonowania. Jesli zachodzi potrzeba
ustawienia wzmocnienia na duzg wartos¢, sztywnos¢ i czestotliwos¢ drgan wtasnych
uktadu mechanicznego muszg by¢ wysokie.

Ogodlnie wzmocnienie petli predkosci musi by¢é wieksze niz wzmocnienie petli pozycja. Jesli
wzmocnienie petli pozycji jest znacznie wieksze niz petla predkosci, system moze zostac
przecigzony funkcjg sygnatéw kroku, co pogorszy wydajnos$¢ systemu. Parametry systemu sg
wzajemnie ograniczone. Jesli tylko wzmocnienie petli pozycji zostanie zwigkszone, polecenia
wychodzgce z petli pozycji mogg by¢ niestabilne, co moze spowodowac niestabilng reakcje
catego systemu serwo.
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Wykonaj regulacje w nastepujgcej kolejnosci:

1. Ustaw wzmocnienie petli pozycji na matg warto$¢ i zwieksz je do jak najwiekszej wartosci
bez powodowania nieprawidtowego hatasu lub wibraciji.
2. Stopniowo zmniejszaj wzmocnienie petli predkosci i zwiekszaj wzmocnienie petli pozyciji tak
bardzo, jak to mozliwe bez powodowania przeregulowania lub wibracji.
3. Zmniejsz stalg czasowg catkowania petli predkosci tak bardzo, jak to mozliwe bez
powodowania drgan, poniewaz ta stata czasowa jest okreslona przez czas pozycjonowania.
4. Dostosuj nieznacznie wzmocnienie petli pozyciji, wzmocnienie petli predkosci i statg
czasowg catkowania petli predkosci, aby uzyskaé optymalne ustawienia.
Ponizej opisano typowe przypadki regulacji (w przypadkach z wyjatkiem przypadku 1, tylko
jeden parametr musi zosta¢ skorygowany):

o Odpowiednie ustawienia parametrow
W tym przypadku parametry sg ustawione odpowiednio, predkos$¢ silnika jest zgodna z
poleceniem pozyciji, predko$¢ nie jest przekroczona, a czas pozycjonowania jest krotki.

e Stata czasowa catkowania petli predkosci jest zbyt mata
Petla predkosci serwonapedu musi szybko reagowaé. Jesli predkos¢ zmienia sie, stata
czasowa catkowania petli predkosci jest zbyt mata, co pogarsza stabilnos¢ petli predkosci.
Dlatego praca jest niestabilna.

e Stata czasowa catkowania petli predkosci jest zbyt duza
Réznica w stosunku do przypadku odpowiednich ustawien parametréw nie jest zauwazalna.
Caltka petli predkosci nie ma znaczacego wptywu, gdy predkosé podaza za poleceniem
pozyciji, ale na czas odpowiedzi petli predkosci ma wptyw, jesli stata czasowa catkowania petli
predkosci jest zbyt duza.

o Zbyt duze wzmocnienie petli predkosci
W takim przypadku predkos¢ silnika zmienia sie. Jesli czas catkowania petli predkosci jest zbyt
krotki, powoduje to podobny wptyw. Zwieksz zaréwno wzmocnienie petli predkosci, jak i czas
catkowania petli predkosci. W przeciwnym razie system serwo moze napotka¢ wibracje.

e Za niskie wzmocnienie petli predkosci
Jesli wzmocnienie petli predko$ci zostanie zmniejszone, predko$¢ silnika bedzie sie wahac. Z
poréwnania wynika, ze w przypadku zbyt duzego wzmocnienia petli predkosci czestotliwo$é
wahan predkosci silnika jest w tym przypadku mniejsza, co wskazuje, ze zwickszenie
wzmocnienia petli predkosci poprawia czestotliwos¢ pracy systemu, czas reakcji
systemukontroli i przeciwdziata zaktéceniom.

e Za niskie wzmocnienie petli pozycji
W systemie serwo czestotliwosé robocza petli pozycji jest nizsza niz petli predkosci. Jesli
wzmocnienie petli pozyciji jest zbyt niskie, system nie moze przeciwdziata¢ odchyleniu pozyciji,
ktére jest powodowane podczas odpowiadania na predkos¢, co opdznia interwatl, w ktérym
predkosc¢ silnika podaza za poleceniem pozyciji.

e Za duze wzmocnienie petli pozycji
W systemie serwo pozycji wzmocnienie petli pozycji rowniez wptywa na stabilnosc. Jesli
wzmocnienie petli pozycji jest zbyt duze, predkosc silnika waha sie. Zgodnie z poréwnaniem
z przypadkiem zbyt matego wzmocnienia petli pozycji, opoznienie, z jakim predkosc silnika
podaza za poleceniem pozyciji, jest w tym przypadku zmniejszane.

e Za niskie wzmocnienie petli pozycji
Jesli wzmocnienie petli pozycji jest zbyt niskie, predkosc silnika wyraznie opdznia sie w
stosunku do polecenia pozycji, a czas pozycjonowania wydituza sie. Ma to powazny wptyw na
doktadno$¢
i wydajnosc¢ reakcji systemu pozycjonowania.
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7.2.1 Regulacja wzmocnienia w trybie pozycji

Polzamknieta petla
Ponizszy schemat blokowy ilustruje kontrole w petli potzamknietej dla serwonapedu AS64 i
wymienia parametry regulowanego wzmocnienia w tym trybie kontroli.
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P0.25 PO.Z7 P0.20 F2.11 P213 P F2.23 F226
.26 ¥ . . - =T - ; F0.10 LEGENDA
- - | Position command- polecenie pozycji
Position command - I . . .
Electronic Torque Frch Gain Electronic gear- przektadnia elektroniczna
gear feedforward meé‘qs:g—_m switching Speed feed forward- predkos¢ posuwu do przodu
Torque feed forward- moment oberotowy posuwu do przodu
Friction compensation- kompensacja tarcia
= Gain switch- przetgcznik wzmocnienia
Pogition Position command| Speed Position smoothing filter- filtr wygtadzania pozycji
=gl p Notch fitter — 9 yg pozycj
Toathing lbration control controller Position command vibration control- kontrola wibracji polecenia pozycji
T T T Position controller- kontroler pozycji
P33 P1.35 P200 P13 Pi.28 Speed cgntro/{er— koqtroferpredkoscr
Notch filter- filtr wycinajqcy
P0.34 P1.38 P21 P1.24 P1.30 Torque filter- filtr momentu obrotowego
" Speed detection filter- filtr wykrywania predkosci
P1aT P205 P1.25 P11 P e . e
- Frequency division output- wyjscie podziatu czestotliwosci
F1.38 {etection fite F2.08 P1.28 P1.32 Distrubance control- kontrola zaktoceri
- - - " Current controller- kontrola prqdu
130 ry 1.0 127 P1.33 | Encoder- enkoder
P1.02 P1.28 P1.34 | Motor-silnik
F2.03 |
PO.08 Pi.18 Pi20 Current
_ F2.08 P24l controler | |
PO.O7 _ Disturbance| < |
P242 control |
P0.08 o
= Ex |
|
Frequal
‘_@4 !

Catkowicie zamknieta petla
Ponizszy schemat blokowy ilustruje sterowanie w petli zamknietej dla serwonapedu AS64 i
wymienia parametry regulowanego wzmocnienia w tym trybie kontroli.

P270
P2. k PO.02
=ET 2,20 P224
P2.22 P225 PO.10
P0.22 P0.28 PD.28 P4.ED P272
P223 P226 PO.11
P0.25 FOZ7 FO.28 P4.81 P273 LEGENDA
T — T | F4.51 Position command- polecenie pozycji
Pasition command [ Elacironic req ¥ Friction Gain F452 Electronic gear- przektadnia elektroniczna
gear d‘\':':;‘ ':j;rc" pensatio switching Speed feed forward- predkosc posuwu do przodu
grstng Torque feed forward- moment oberotowy posuwu do przodu
L Position Pasition Frequency- Friction compensation- kompensacja tarcia
smoothing [ command division ratio of HNatch fitter ——{Torgue filter Gain switch- przetgcznik wzmocnienia
filter ibration controll A grating ruler Position smoothing filter- filtr wygtadzania pozycji
I I :‘4I3E - - I ¥ Position command vibration control- kontrola wibracji polecenia pozycji
P0.33 P1.35 - 2 P12 P204 T Position controller- kontroler pozycji
FO.34 P1.38 P4.61 124 P1.20 P208 |Torque it Speed controller- kontroler predkosci
- — Notch filter- filtr wycinajqcy
P17 = LA Torque filter- filtr momentu obrotowego
P1.38 1.2 P1.32 Speed detection filter- filtr wykrywania predkosci
- " Frequency division output- wyjscie podziatu czestotliwosci
i) P1.33
F0.08 F1.38 | Distrubance control- kontrola zaktoceri
PO.O7 128 P1.34 - P I' Current controller- kontrola pradu
P : *1 Encoder- enkod
FO.08 Hybrid-control ey e F1.20 Curent || M" ;fa :'S,;';ko e
deviation il
Pa.87 calculation T P242 Disturbance| controller | Grating ruler- linijka siatkowa
_ corfral | & | Frequency division ratio of grating ruler- Wspdtczynnik podziatu
T P243 P4.62 | czestotliwosci linijki siatkowej
Frequency- £ 1
division output] Encoder Motor
(Grating rulere€

Wspdlna procedura regulacji parametrow w trybie pozyciji jest nastepujaca:

1. Przywrd¢ ustawienia domysine.

Aby uzyskaC szczegotowe informacje, patrz rozdziat 5.2.5.3 ,Przywracanie parametréw
fabrycznych”.

2. Dostosuj wzmocnienie petli pozycji.

Jesli serwomotor pracuje z ustawieniami domyslnymi, ale system wibruje i stycha¢ brzeczenie,
zmniejsz wzmocnienie petli pozycji (tj. P2.02 lub P2.07) lub zwigksz je, gdy sztywno$¢ systemu
jest niska.

3. Dostosuj filtr wygtadzania pozycji.

W kontroli pozyciji, jezeli zmiany czestotliwosci wejsciowej polecen impulsow pofozenia sg
zauwazalne, mogg wystgpi¢ ogromne przepiecia. Ustaw P0.33 [Czas filtrowania wygtadzania
polecenia pozycji] lub P0.34 [Czas filtrowania polecenia pozycji FIR].

4. Wyreguluj osprzet elektroniczny.
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Jesli urzadzenie generujgce impulsy jest ograniczone w zakresie czestotliwosci wysytania
impulséw lub czestotliwo$S¢ wysytania nie spetnia wymagan mechanicznych, mozna zmieni¢
czestotliwos¢ wejsciowg impulséw, dostosowujgc P0.22 [Impuls na rodzielczosésilnika] lub
parametry przektadni elektronicznej P0.25, PO .26, P0.27, P0.28 i P0.29, aby spetnic¢
wymagania dotyczgce kontroli pozyciji.

5. Wyreguluj pozycje posuwu do przodu.

Jesli impulsy resztkowe sg duze lub wymagane jest sledzenie bez odchylen, mozna
wyregulowac parametr wzmocnienia predkosci posuwu do przodu P2.10 i parametr filtrowania
predkosci posuwu do przodu P2.11, aby poprawi¢ wydajnosc Sledzenia pozyciji. Jesli jednak
wzmaochienie predkosci posuwu do przodu jest zbyt duze, system moze wibrowac.

6. Ustaw podziat czestotliwosci dla wyjscia impulsu sprzezenia zwrotnego.

Jesli konieczne jest wyprowadzenie impulsow sprzezenia zwrotnego, mozna ustawic
parametry wyjsciowego wspotczynnika podziatu czestotliwosci P0.06 i P0.07, aby zmienié
czestotliwos$¢ wyjsciowag impulséw.

7.2.2 Regulacja wzmocnienia w trybie predkosci

Ponizszy schemat blokowy ilustruje kontrole predkosci dla serwonapedu AS64 i wymienia
regulowane parametry wzmocnienia w tym trybie kontroli.

F270
Spead command P2.20 P28
F271
PD.45 FO.5D FO.54 F2.12 272 P2Z7 F230 LEGENDA
PO.AT P05 PO.55 P213 - P228 Speed command- polecenie predkosci
P273 Speed command selection- wybor polecenie predkosci
PO42 P02 PO40 P0.56 | | ‘ Internal speed command- wewnetrzne polecenie predkosci
PO P53 PO41 PO.57 Torue Frictan Gain Analog sp.eed‘ command- analogowe po{ecenle.prgd.kus:l ) o
feedforward compensation switching Communication bus command- polecenie magistrali komunikacyjnej
- ACC/DEC time- czas ACC/DEC
arnd Seed | [ acciec Spesd Frctoncompensaton kompenacia ot
spead command [— . Motch filter ——— Torque filter . " . o
" timne cantroller Gain switch- przelgcznik wzmocnienia
command selection o I N - "
| | Position smoothing filter- filtr wygtadzania pozycji
= Position d vibration control- kontrola wibracji polecenia pozycji
Analog ._-.pee.d P2.00 P1.23 F1.28 P04 Position controller- kontroler pozycji
N g lon Speed controller- kontroler predkosci
command filter P01 Fl24 | P10 F2.08 peed control er- kontroler pre
- Y Notch filter- filtr wycinajgcy
203 L P2.05 P1.35 P13t Torque filter- filtr momentu obrotowego
T . i F208 ) P08 P12 b Speed detection filter- filtr wykrywania predkosci
PO.42 ion bus i, - - Frequency division output- wyjscie podziatu czestotliwosci
e command P1.01 P1.27 P133 1 Distrubance control- kontrola zaktéceri
- - > | Current controller- kontrola prqdu
PO.45 - P1.02 128 1.34 | Encoder-enkoder
e P4.10 FO.06 F11n | P Cument | | potor- silnik
- |
|
|
|
|

1 controller
P3.21 P13 PO P24 Disturbance ;
- PO.08 P242 oconirol P453
oz IEEN
P243
Frequency
dvision output] < Encoder @

Typowa procedura regulacji parametrow w trybie predkosci jest nastepujaca:

1. Przywrd¢ ustawienia domysine.

Aby uzyskaé szczegoétowe informacje, patrz rozdziat 5.2.5.3 ,Przywracanie parametréw
fabrycznych”.

2. Dostosuj wzmocnienie petli predkosci.

Jesli serwomotor pracuje z ustawieniami domysinymi, ale system wibruje i stychac brzeczenie,
zmniejsz wzmocnienie petli predkosci (tj. P2.00 lub P2.05) lub zwiekszy¢ je, gdy sztywnosc¢
systemu jest niska lub predkos¢ gwattownie sie waha.

3. Ustaw statg czasowa catkowania predkosci.

Jesli wzmocnienie petli predkosci zostanie zwiekszone, réwniez zwigksz statg czasowg
catkowania predkosci (czyli P2.01 lub P2.06). Odwrotnie, jesli zmniejsza sie wzmocnienie petli
predkosci, rowniez zmniejsz statg czasowg catkowania predkosci.

4. Ustaw czas ACC/DEC.

Jesli predkos¢ w procesie rozruchu zmieni sie gwattownie, mogg wystgpi¢ ogromne przepiecia
lub przetezenia. Konieczne jest dostosowanie P0.54 [Czas ACC], aby ptynnie przyspieszac.
Podobnie mozna dostosowac P0.55 [Czas DEC], aby wygtadzi¢ zwalnianie dla zatrzymania.
5. Dostosuj czas ACC/DEC krzywej S.

Jesli zmiana predkosci nie moze by¢ wygtadzona przez regulacje czasu ACC lub DEC, mozna
dostosowac P0.56 [Czas ACC krzywej S] lub P0.57 [Czas DEC krzywej S].

6. Dostosuj filtr wygtadzania predkosci.
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Jesdli wejscie analogowe jest poleceniem predkosci, mozesz dostosowac filtr wejscia
analogowego, aby ptynnie zmienia¢ predkos¢.

7. Dostosuj predkos¢ posuwu do przodu.

Jesli wydajnos¢ sledzenia predkosci nie ulegnie poprawie po dostosowaniu parametréw,
mozna dostosowac¢ P2.12 [Wzmocnienie momentu obrotowego posuwu do przodu] i P2.13
[Czas filtra momentu obrotowego posuwu do przodu], aby jg poprawi¢. Jesli jednak
wzmaochienie momentu obrotowego posuwu do przodu jest zbyt duze, system moze sta¢ sie
niestabilny.

8. Dostosuj filtrowanie czasu.

Wydajnos¢ petli predkosci mozna poprawi¢é, dostosowujgc parametry filtra momentu
obrotowego P2.04 i P2.09 oraz parametry filtra wykrywania predkosci P2.03 i P2.08.

9. Dostosuj filtrowanie wycinajace.

Aby uzyskac¢ szczegotowe informacije, patrz rozdziat 7.3 ,Mechaniczne ttumienie rezonanséw”.
10. Ustaw podziat czestotliwosci dla wyjscia impulsu sprzezenia zwrotnego.

Jesdli zachodzi potrzeba wyprowadzenia sygnatu impulsowego sprzezenia zwrotnego
enkodera, mozna ustawi¢ parametry wyjSciowego wspotczynnika podziatu czestotliwosci
P0.06 i P0.07, aby zmieni¢ czestotliwos¢ wyjsciowg impulsu.

11. Dostosuj ttumienie zaktocen.

Jesli zmiana obcigzenia jest zauwazalna lub wystgpito nagte zewnetrzne zaktécenie momentu
obrotowego, gdy ustawienia wzmocnienia sg mate, mozna dostosowac¢ P2.42 [Wzmocnienie
kompensacji urzgdzenia wykrywajgcego zakidcenia] i P2.43 [Czestotliwos¢é odciecia
urzgdzenia wykrywajacego zaktdcen], aby zmniejszy¢ wptyw o zakidcenia zewnetrzne, aby
poprawi¢ dziatanie petli predkosci.

12. Dostosuj kompensacije tarcia.

Jesli osiggi nadgzania za predkoscig sg stabe w procesie zmiany kierunku przez silnik na obrét
do przodu lub do tytu, mozna dostosowac P2.71 [Wspétczynnik kompensaciji tarcia momentu
obrotowego CCW (w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazéwek zegara] i P2.72
[Wspotczynnik kompensacji tarcia momentu obrotowego CW (w kierunku zgodnym z
kierunkiem ruchu wskazoéwek zegara] w celu poprawy wydajnosci petli predkosci w procesie.

7.2.3 Regulacja wzmocnienia w trybie momentu obrotowego

Ponizszy schemat blokowy ilustruje kontrole momentu obrotowego dla serwonapedu AS64 i
wymienia regulowane parametry wzmocnienia w trybie kontroli momentu obrotowego.

Tomque command

Intermial PO.80
PZI0 | P233 torque T
=T 1 command LEGENDA
- = PO.G2 P32 [ Internal speed limit command- wewnetrzne polecenie ograniczenia predkosci
4 n
P0.48 P23z A ‘!IGQ anque External speed limit ie ograni ia predkosci
FoaT gl PO.B3 P3.24 | torque » cx:'nrr'.;nd Torque ? g
g . command sehection l Internal torque c polecenie
PD.35 P3.25 . .
PD.49 Gan Analog torque
. 2 [~ammuricatian TO'H.IE Communication bus torque c: polecenie momentt
PO.£2 switching buz I:'\qJ; PO.G3 cammand magistrali komunikacyjnej
comman Torque command ramp- rampa polecenia momentu obrotowego
pr— Speed detection filter- filtr wykrywania predkosci
’ o | Speed mit Speed - - - Gain switch- przefgcznik wzmocnienia
speed “I:m selection controller | Notch fiter Tcrque filter| Torque filter- filtr momentu obrotowego
command Notch filter- filtr wycinajgcy
| [ Frequency division output- wyjscie podziatu czestotliwosci
E".IHT!‘!I F2.00 P1.23 P12 P24 Speed detection filter- filtr wykrywania predkosci
SPeEd lirrit PD.ET7 Current controller- kontrola prqdu
comimiand P2.01 P1.24 P1.30 P2.09 Encoder- enkoder
T s SCEE_C F2.05 P135 B1.31 Motor- silnik
PaTl F2.08 . F2.08 P18 | P12 I
P372 h P11 P1.27 P13 |
: PD.03 |
P10z P12 | P | [hem [ Current
Pa.73 PO.O7 controller | |
374 P1.19 P1.20 |
; PD.03
P35 l
Frequency
Pa.78 ‘—Ewlﬁn D"EBL}{ Encader @ -

str. 238



Serwonaped AC z serii AS64 Uruchomienie

Typowa procedura regulacji parametrow w trybie predko$ci jest nastepujgca:

1. Przywré¢ ustawienia domysine.

Aby uzyskaé szczegoétowe informacje, patrz rozdziat 5.2.5.3 ,Przywracanie parametréw
fabrycznych”.

2. Wyreguluj filtr wygtadzajgcy moment obrotowy.

Jesli wejscie analogowe jest poleceniem momentu obrotowego, mozna dostosowac filtr
wygtadzania momentu obrotowego, aby wygtadzi¢ zmiane momentu obrotowego.

3. Ustaw podziat czestotliwosci dla wyjscia impulsu sprzezenia zwrotnego.

Jesdli zachodzi potrzeba wyprowadzenia sygnatu impulsowego sprzezenia zwrotnego
enkodera, mozna ustawi¢ parametry wyjsciowego wspotczynnika podziatu czestotliwosci
P0.06 i P0.07, aby zmieni¢ czestotliwos¢ wyjsciowg impulsu.

7.3 Mechaniczne ttumienie rezonansu

System mechaniczny rezonuje z okreslong czestotliwoscig. Jesli ustawiona jest wysoka
predkos¢ odpowiedzi serwa, gdy sztywno$¢ mechaniczna jest niska, skrecanie watu moze
powodowaé rezonans (w tym wibracje i nieprawidtowy hatas) w poblizu mechanicznej
czestotliwosci rezonansowej. W tej sytuacji mozna ustawi¢ parametry filtra wycinajgcego, aby
skutecznie thumi¢ rezonans mechaniczny.

Filtr wycinajgcy moze sttumi¢ wartos¢ szczytowg rezonansu mechanicznego poprzez
zmniejszenie wzmocnienia przy okreslonej czestotliwosci. Mozesz ustawi¢ parametry filtra
wycinajgcego, aby wyttumi¢ czestotliwos¢ rezonansowg, szerokos¢ i gtebokos¢, tak aby
system uzyskat wyzsze wzmocnienia lub zredukowat wibracje.

Serwonaped zostat wyposazony w cztery filtry wycinajgce, ktére sg okreslone parametrami
pierwszego filtra wycinajgcego P1.23, P1.24 i P1.25, drugiego filtra wycinajgcego P1.26, P1.27
i P1.28, trzeciego filtra wycinajagcego P1.29, P1.30 i P1.31 oraz czwartego wycinania
odpowiednio P1.32, P1.33 i P1.34.

Uwaga: Filtry wycinajgce sg czynnikiem opdzniajgcym dla systemu serwo. Jesli czestotliwosé
srodkowa filtra wycinajgcego jest niewtasciwie ustawiona lub gteboko$¢ ttumienia jest zbyt
duza, wibracje mogg by¢ silniejsze. Zaleca sie stopniowe zwigkszanie gtebokosci (ustawienie
parametru zmienia sie z duzego na maty) az do spetnienia wymagan.
Zalezno$¢ miedzy wspotczynnikiem Q, szerokoscig i gtebokosciag filtra wycinajacego jest
nastepujgca:
e Wspdtczynnik Q filtra  wycinajgcego = Srodkowa czestotliwo$¢  filtra
wycinajgcego/Szerokos¢ pasma filtra wycinajgcego
e Szerokos¢ filtra wycinajgcego wskazuje réznice czestotliwosci miedzy widmami mocy
o spadku -3 dB po obu stronach czestotliwosci srodkowej, gdy gtebokosc¢ filtra
wycinajgcego wynosi O.
o Glebokos¢ filtra wycinajgcego wskazuje stosunek wejscia do wyjscia. Sita widma mocy
jest ostabiona o 20 log (P1.25%, P1.28%, P1.31%, P1.34%) dB.
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A
Odpowiedz

systemu —_\/
mechanicznego

Czestotliwos¢
> €

A
Ustawione przez P1.24, P1.27 Ustawione przez P1.30, P1.33

> 4

Ustawione przez Pl..25, P1.28

Ustawienia P1.23/P1.26  Ustawienia P1.29i P1.32

Amplituda
kontroli wibracji

....... Ustawione przez P1.31, P1.34
Czestotliwosé
> €

7.4 Przelgczanie wzmocnienia

Wzmocnienia mozna przetgczaé za pomocg danych wewnetrznych Ilub sygnatéw
zewnetrznych, aby:
e Kontrolowa¢ wibracje silnika, jesli wzmocnienie zostanie zmniejszone podczas
zatrzymania.
e Skroci¢ czas strojenia i pozycjonowania, jesli wzmocnienie zostanie zwiekszone
podczas zatrzymania.
e Poprawi¢ kontrole nad poleceniami i predkosé¢, jesli wzmocnienie zostanie zwiekszone
podczas pracy.
o Kontrolowa¢ przetgczanie wzmocnienia za pomocg sygnatdw zewnetrznych na
podstawie zewnetrznego stanu urzadzenia.
W ponizszych tabelach wzmocnien przetgczania w réznych trybach, e oznacza, ze parametr
jest prawidtowy, zas — oznacza, ze parametr jest nieprawidtowy.

Kontrola pozyciji i kontrola w petni zamknietej petli

Wyzwalacz g;tl?wienia kontroli pozyciji/catkowicie zamknietej
. Czas : fe o
P2 29 VAVE%/1 Og;zigaei)gzgc na Cyfra  |op6znienia*! Poziom Opdznienie
P2.23 P2.24 P2.25

0 Ustalono na i i i
wzmaochienie 1

1 Ustalono na ) i )
wzmaochienie 2
Z wejsciem

2 przetgczania - - -
wzmaochnienia
Polecenie momentu

3 obrotowego jest zbyt |1 ° ¢(0.1%) ¢(0.1%)
duze
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Ustawienia kontroli pozycji/catkowicie zamknietej

Wyzwalacz pet
. Czas . fe o
P2 29 VAVg?/n Og:lzig:lqigzzyc naj . yira | opoznienia*t Poziom Opodznienie
P2.23 P2.24 P2.25
4 jPeoSItech;%Ezrgdkosm 3 ° e (obr/min) e(obr/min)
Zbyt duze e*3(Jednostka e*3(Jednostka
5 . . |4 ° o S
odchylenie pozycji odniesienia) odniesienia)
6 Z wejsciem 5
. - [ J - -
polecenia pozycji
Pozycjonowanie
! niekompletne 6 * ] i
Rzeczywista
8 predkos¢ jest za 3 ° e(obr/min) e(obr/min)
wysoka
Polecenie pozycji +
9 rzeczywista 7 ° e (obr/min)*® e (obr/min)*®
predkos¢
Kontrola predkosci
Wyzwalacz Ustawienie kontroli predkosci
. Czas : fe i 4o
P2 27 VAVt;?/n ggﬁ?;?l?g);c na| - yira | op6znienia*! Poziom Opoznienie
P2.28 P2.29 P2.30
0 Ustalono na i i i
wzmochienie 1
1 Ustalono na i i i
wzmaochienie 2
Z wejsciem
2 przetgczania - - -
wzmochienia
Wejscie polecenia
3 momentu 1 ° ¢(0.1%) ¢(0.1%)
obrotowego
Wejscie zmiennej
4 Polecenia 2 i *(10(r/min)/s) | e**(10(r/min)/s)
obrotowego
5 E:ggﬁggg 3 ° o(r/min) o(r/min)

Kontrola momentu obrotowego

Trigger Settings for torque control
. Czas : e e
P2 31 vAv?r; g;ﬁ?é%cisgyzc na| -~ yira opGZnienia* Poziom Opodznienie
P2.32 P2.33 P2.34
0 Ustalono na ) i i
wzmaochienie 1
1 Ustalono na ) i i
wzmaocnhienie 2
Z wejsciem
2 przetgczania - - -

wzmochienia
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Wejscie polecenia
3 momentu 1 ° ¢(0.1%) ¢(0.1%)
obrotowego
Uwagi:

*1: Parametry opoznienia P2.23, P2.28 i P2.32 obowigzujg tylko wtedy, gdy drugie
wzmocnienie jest przetgczane z powrotem na pierwsze.

*2: Patrz ponizsza ilustracja, aby zrozumie¢ parametry opdznienia P2.25, P2.30 i P2.34.

*3 : Rozdzielczo$¢ enkodera lub zewnetrznej linijki siatkowej jest okreslana w trybie kontroli.
*4 : Ustawienie wynosi 1, jesli zmiana predkosci o 10 obr/min nastgpi w ciggu 1s.

*5: Gdy P2.22 jest ustawione na 9, znaczenia czasu opdznienia, poziomu i opdznienia sg inne
niz typowe.

Opéznienie H
1 (P2.25 P2.30, P2.34)

Poziom
L
(P2.24, P2.29, P2.33)
0
Hustracia 1 Hustracia 2
Predkos¢ 4 7
ﬂ Polecenie predkosci
P i .
oziom /—\ Poziom przetagczani Poziom 45
;7 T T T T PO IO przetyczani L 5
__________ \i Qppznienie Opb#miente
1 2 1 wzmocnienie 1 1 2 1 wzmochienié 2 | 1
o e - -l - -l rl-.
Predkos¢ silnika lub llustracja 3 llustracja 4
polecenie pozycji
Poziom . Predkosé silnika
Ofggrente Impuls resztKowy
1 2 wzmocnienie . 1 Poziom

1 2 wzmocnieni 1
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Polecenie predkoséi llustracja 5 Predkosé llustracja 6
Opdznienie
1 2 wzmocnienie 1 I
Opdznienie
1 2 wzmocnienie 1
llustracja 7
Bez czasu opdznienia | Predkos¢ rzeczywista Zamknieci |
ieZ impulsem polecenia pyiatani impulsu polecenia i | < Poziom P2.24 amiecie w celd
ZatrzymywanieZ IMpu p Dziatanie 073 Stabilny zatrzymania
xP2. — — .
. wzmocnienie| 2 wzmocnienie| 2 wzmocnienie Ca*_Ha predkosci: 2 wzmocnieie
= Inne: 1. wzmocnienie
; ] '
| Predko$¢ rzeczywista | < (Poziom
P2.24 — P2.25 opdznienie)
| Predko$é rzeczywista | < (Poziom
P2.24 — P2.25 opdznienie)
Uwaga: Powyzsze ilustracje nie przedstawiajg

przesuniecia sekwencji czasowej przetgczania wzmocnienia spowodowanej przez parametry
opdznienia P2.25, P2.30 i P2.34.
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8.1 Ogdlny opis

Serwonaped AS64 zapewnia interfejsy RS485 i CANopen do komunikacji z gornym
komputerem NC lub PLC. NC lub PLC mogg realizowa¢ asynchroniczng komunikacje
szeregowg half-duplex jednoczesnie z 31 serwonapedami przez interfejs RS485 lub z 127
serwonapedami jednoczesnie przez interfejs CAN, aby:

o Odczyta¢ parametry funkcji serwonapedu

e Monitorowaé stan pracy serwonapedu

¢ Tworzg wielowatowy system kontroli
Serwonaped AS64 zapewnia interfejsy USB, CANopen i Ethernet do komunikacji z
komputerem PC. W ten sposob komputer PC wykorzystuje jeden z interfejséw do kalibrac;ji
ustawieh parametréw, monitorowania stanu oraz odczytu i zapisu danych z serwonapedu.
Nalezy zauwazy¢, ze do komunikacji Ethernet wymagana jest zewnetrzna karta
komunikacyjna.

8.2 RS485

Serwonaped AS64 zapewnia interfejs komunikacyjny RS485, ktory wykorzystuje standardowy
protokot komunikacyjny Modbus do realizacji komunikacji master/slave. Mozna wdrozyé
zintegrowang kontrole na komputerze PC, PLC lub komputerze nadrzednym, aby spetni¢
okreslone wymagania aplikacji. Zintegrowana kontrola obejmuje ustawianie polecen
kontrolnych serwonapedu, czestotliwosci pracy, kodéw funkcji i stanu pracy oraz
monitorowanie informaciji o btedach.

8.2.1 Opis protokotu Modbus

Protokdt komunikacji szeregowej Modbus definiuje zawartos¢ ramki i formaty przesytane
asynchronicznie. Formaty obejmujg te dla zapytywania wezta gidwnego, ramek transmisyjnych
i ramek odpowiedzi wezta podrzednego. Zawartos¢ ramki wystanej z wezta nadrzednego
zawiera adres urzgdzenia podrzednego (lub adres transmisyjny), polecenie wykonania, dane
i sprawdzanie btedow. Odpowiedz z wezta podrzednego ma strukture podobng do ramki
wysytanej z wezta nadrzednego. Tres¢ odpowiedzi obejmuje potwierdzenie akcji, zwracanie
danych i sprawdzanie btedow. Jezeli wezet podrzedny napotkat btgd w odbiorze ramek lub nie
wykonat czynnosci wymaganej przez wezet nadrzedny, wezet podrzedny odsyta ramke btedu
jako odpowiedz do wezta nadrzednego.

8.2.2 Stosowanie protokotu

Serwonaped AS64 wykorzystuje asynchroniczny szeregowy protokét komunikacyjny Modbus
master/slave, co oznacza, ze tylko jedno urzgdzenie (tj. wezet gtdwny) w sieci moze
ustanawiaé protokoty (nazywane ,zapytaniami/poleceniami”). Inne urzgdzenia (tj. wezly
podrzedne) mogg jedynie dostarcza¢ odpowiedz na dane lub reagowaé zgodnie z
,zapytaniami/poleceniami” z wezta nadrzednego. Wezet gtdwny wskazuje tutaj komputer PC,
przemystowe urzgdzenie sterujgce lub PLC, podczas gdy wezty podrzedne wskazujg
serwonaped AS64 lub urzgdzenia kontrolne z tym samym protokotem komunikacyjnym. Wezet
nadrzedny moze nie tylko komunikowac sie z jednym weztem podrzednym, ale takze wysytac
do wszystkich komunikaty transmisyjne. W przypadku oddzielnego ,zapytania/polecenia” z
wezta nadrzednego, wezet podrzedny musi zwrdcié komunikat odpowiedzi; dla wiadomosci
transmisyjnej z wezta nadrzednego, wezty podrzedne nie muszg odpowiadac.
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8.2.3 Struktura ramki komunikacyjnej

Modbus obstuguje tylko tryb transmisji RTU. Mozna ustawi¢ parametry komunikacji portu
szeregowego (W tym szybkosc¢ transmisji i metode sprawdzania). W ramce danych RTU kazdy
8-bitowy bajt sktada sie z dwdch 4-bitowych znakéw szesnastkowych.

Tabela 8-1 Ramka danych RTU

Bit rozpoczecia e , Polecenie Dane CRC Bit zatrzymania
urzgdzenia
T1-T2-T3-T4 8Bit 8Bit n * 8 bits 16 bitow T1-T2-T3-T4

W tym trybie kazdy komunikat musi by¢ poprzedzony przerwg czasowg o minimalnej dtugosci
3,5 znaku. Podczas transmisji urzadzenie sieciowe stale wykrywa magistrale sieciowg nawet
w przerwie czasowej. Po odebraniu pierwszej domeny (lub domeny adresowej), odpowiednie
urzgdzenie dekoduje kolejne znaki transmisji. Wiadomos¢ konczy sie tylko wtedy, gdy
wystepuje przerwa czasowa o minimalnej dtugosci 3,5 znaku.

Cafta ramka danych RTU musi by¢é przesytana jako ciggly przeptyw. Jezeli urzadzenie
odbierajgce wykryje przerwe czasowg o0 minimalnej dtugosci 1,5 znaku przed korncem ramki,
urzadzenie odbierajgce odswieza niekompletny komunikat i zaktada, ze nastepny baijt jest
domeng adresowg nowego komunikatu. Podobnie, jezeli nowy komunikat nastepuje po
poprzednim komunikacie w odstepie czasu o dtugosci mniejszej niz 3,5 znaku, urzgdzenia
odbierajgce uznajg nowy komunikat za ciggtos¢ poprzednego komunikatu. W przypadku
wystgpienia jednego z tych przypadkéw generowany jest komunikat o btedzie CRC i odsytany
do nadawcy.

8.2.4 Kody polecen

8.2.4.1 Kod polecenia 03H
Funkcja: odczyt stéw n (maksymalnie 16 stbw mozna odczyta¢ w sposob ciggty)
Przyktad: Jezeli polecenie ma na celu ciggte odczytywanie dwoch stow z adresu
poczatkowego pamieci 03F2H serwonapedu o adresie wezta slave 01H, struktura ramki
polecen jest nastepujgca:

Tabela 8-2 Komunikat polecenia wezta gtdwnego

START T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisiji)
ADDR 01H
CMD 03H
Odczyt MSB w adresie poczatkowym 03H
Odczyt LSB w adresie poczgtkowym F2H
MSB liczby danych (stownie) 00H
LSB liczby danych (stownie) 02H
CRC CHK LSB 65H
CRC CHK MSB BCH
END T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisiji)
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Tabela 8-3 Komunikat odpowiedzi wezta podrzednego

START T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisji)
ADDR 01H

CMD 03H

Liczba bajtéw 04H

Zawartos¢ MSB adresu poczatkowego 00H

03F2H

Zawartos¢ LSB adresu poczatkowego C8H

03F2H

Zawartos¢ MSB drugiego adresu 03F3H 00OH

Zawartos¢ LSB drugiego adresu 03F3H 00H

CRC CHK LSB 7BH

CRC CHK MSB CDH

END T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmis;ji)

8.2.4.2 Kod polecenia 10H
Funkcja: odczyt stéw n (n = 2)

Przyktad: Jesli polecenie ma zapisa¢ 300 (0000012CH) pod adresem 03F2H serwonapedu z
adresem wezta slave 01H, struktura ramki polecen jest nastepujgca:
Tabela 8-4 Komunikat polecenia wezta gtéwnego

START T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmis;ji)
ADDR 01H
CMD 10H
Zapis MSB adresu danych 03H
Zapis LSB adresu danych F2H
MSB liczby danych (stownie) 00H
LSB liczby danych (stownie) 02H
Liczba bajtéw 04H
MSB stowa 1 w zawartosci danych 01H
LSB stowa 1 w zawartosci danych 2CH
MSB stowa 2 w zawartosci danych 00H
LSB stowa 2 w tresci danych 00H
CRC CHK LSB A9H
CRC CHK MSB F7H
END T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisji)
Tabela 8-5 Komunikat odpowiedzi wezta podrzednego
START T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisji)
ADDR 01H
CMD 10H
Zapis MSB adresu poczatkowego danych 03H
Zapis LSB adresu poczatkowego danych F2H
MSB liczby danych (stownie) 00H
LSB liczby danych (stownie) 02H
CRC CHK LSB EOH
CRC CHK MSB 7FH
END T1-T2-T3-T4 (3,5-bajtowy czas transmisji)
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8.2.5 Sprawdzanie bledéw ramki komunikacyjnej

Sprawdzanie btedéw ramek komunikacyjnych sktada sie ze sprawdzania bitow (czyli
sprawdzania parzystosci) dla bajtow i sprawdzania catych danych (tj. CRC lub LRC) dla ramek.

8.2.5.1 Sprawdzanie bitéw pod katem bajtow

Mozliwy jest wybdr roznych metod lub nawet brak sprawdzania w zaleznosci od wymagan, co
wptywa na ustawienie bitu kontrolnego kazdego baijtu.

Parzystosc: Bit parzystosci jest dodawany przed transmisjg danych, wskazujac, ze liczba 1 w
przesytanych danych jest parzysta lub nieparzysta. Jedli liczba jest parzysta, bit parzystosci
wynosi 0. W przeciwnym razie bit parzystosci wynosi 1.

Parzystos¢ nieparzysta: Nieparzysty bit parzystosci jest dodawany przed transmisjg danych,
wskazujgc, ze liczba 1 w przesytanych danych jest parzysta lub nieparzysta. Jesli liczba jest
nieparzysta, bit parzystosci wynosi 0. W przeciwnym razie bit parzystosci wynosi 1.

Przyktad: Numer 11001110 ma zosta¢ przestany: Jesli uzywana jest parzystosc, bit
parzystosci wynosi 1; jesli uzywana jest nieparzystosé, bit nieparzystosci wynosi 0. Podczas
transmisji bit parzystosci/nieparzystosci jest umieszczany po obliczeniu w pozycji kontroli
parzystosci.

8.2.5.2 Cykliczna kontrola nadmiarowa (CRC)

Ramka RTU zawiera domene do sprawdzania bledéw w catej ramce przy uzyciu metody CRC.
Ta domena CRC skfada sie z dwdch bajtéw, w tym 16-bitowych znakéw szesnastkowych. Jest
dodawany do ramki po przeliczeniu przez nadawce. Urzadzenie odbierajgce ponownie oblicza
CRC w odebranej ramce i poréwnuje jg z wartoscig w odebranej domenie CRC. Jesli wartosci
CRC sg rézne, wystgpit btad transmisji.

Przed CRC, OxFFFF jest zapisywane w rejestrze, a nastepnie wywotywany jest proces
poréwnania kolejnych 6 lub wiecej bajtow z wartosciami w rejestrze. Tylko wtedy, gdy 8-bitowe
dane w kazdym znaku sg prawidtowe dla CRC, bit rozpoczecia, bit zatrzymania i bit parzystosci
sg nieprawidtowe.

Podczas generowania CRC kazdy 8-bitowy znak ma niezalezng wytgcznos¢ lub zwigzek z
zawartoscig rejestru. Wynik poréwnania przesuwa sie w kierunku LSB, a 0 jest dopetniane do
MSB. Nastepnie w celu wykrycia wydorbebniany jest LSB. Jezeli LSB wynosi 1, rejestr i
warto$¢ zadana majg niezalezne wytgcznosc¢ lub zaleznoéé. Jesli LSB nie jest réwne 0, nie ma
takiej relacji. Przetwarzanie powtarza sie o$miokrotnie. Gdy sprawdzany jest 6ésmy bit
biezgcego znaku, kazdy nastepny 8-bitowy znak jest sprawdzany pod kagtem niezaleznej
wytgcznosci lub zwigzku z zawartoscig rejestru. Wreszcie zawartosc rejestru to wartosci CRC
dla wszystkich znakéw w ramce.

Ta metoda obliczania CRC jest zgodna z miedzynarodowymi standardami. Podczas edycji
metody obliczania CRC mozna zobaczy¢ normy.
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8.2.6 Reagowanie na btedy

Urzadzenie podrzedne odpowiada polem kodu funkcji i adresem btedu, aby okresli¢, czy
odpowiedz jest normalna (tzn. nie wystgpit btgd) czy nietypowa (tzn. wystgpit bfad). W
normalnej odpowiedzi wezet podrzedny odpowiada kodem funkcji i adresem danych lub
kodem podfunkciji. W przypadku nietypowej odpowiedzi wezet podrzedny odpowiada kodem,
ktéry jest rowny normalnemu kodowi, ale zaczyna sie od logiki 1.
Na przykfad, jesli wezet gtowny wysle zgdanie do wezta podrzednego, aby odczyta¢ dane
adresowe grupy kodéw funkcji serwonapedu, generowany jest nastepujacy kod funkcii:
00000011 (szesnastkowy 03H)
W normalnej odpowiedzi wezet podrzedny odpowiada tym samym kodem funkcji. W
nietypowej odpowiedzi wezet podrzedny zwraca:
10000011 (szeshastkowy 83H)
Oprocz kodu funkcji, ktéry zostat zmodyfikowany z powodu btedu, wezet podrzedny zwraca
kod btedu, wskazujgc przyczyne btedu.
Po otrzymaniu nieprawidtowej odpowiedzi wezet nadrzedny ponownie wysyta komunikat, co
jest typowym przetwarzaniem, lub zmienia polecenie na podstawie btedu.

Tabela 8-6 Kody btedow

Kody btedéw Modbus
Kod Funkcja Znaczenie

Nieprawidtowa | Kod funkgciji, ktory otrzymuje goérny komputer, nie moze dziataé.
01H funkcja Mozliwg przyczyng jest to, ze kod funkcji ma zastosowanie tylko

do nowych urzgdzen lub ze wezet podrzedny obstuguje takie
Zzgdanie w stanie nietypowym.

Nieprawidtowy | Adres danych Zzgdany przez gérny komputer nie jest dozwolony
02H adres danych | przez serwonaped. W szczegdlnosci adres rejestru i kombinacja
przesytanych bajtow sg nieprawidiowe.

Nieprawidtowa | Odebrane dane nie mieszczg sie w zakresie adresow, co
03H wartosé powoduje niewazno$¢ modyfikacji parametrow.

danych
Kontrola btedu | Komunikat o btedzie kontroli jest zgtaszany, gdy bit CRC w
formacie RTU lub bit LRC w formacie ASCIl w komunikacie
ramki wystanym z gérnego komputera rézni sie od liczby kontroli
na dolnym urzgadzeniu.

11H
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8.3 CANopen
8.3.1 Opis protokotu

CANopen to wysokowarstwowy protokdt komunikacyjny zorganizowany w sieci obszaru
kontroli (CAN). Obejmuje profile komunikacyjne i profile urzgdzen dla systeméw
wbudowanych. Jest to réwniez magistrala lokalna szeroko stosowana w kontroli przemystowe;.
Wspdlne urzgdzenia i profile komunikacyjne CANopen sg zdefiniowane w CAN in Automation
(CiA) projekt standardu 301.
W oparciu o CiA 301, inne profile sg opracowywane dla specjalnych urzgadzen, takich jak CiA
402 do kontroli ruchu.

8.3.2 Konfiguracja sprzetu

Aby uzyskaé¢ szczegdétowe informacje na temat definicji stykow i funkcji zacisku
komunikacyjnego CAN CN3, patrz rozdziat 3.6 ,,Okablowanie do zacisku RS485/CAN CN3”.
W ponizszej tabeli wymieniono mapowanie miedzy szybkosciami transmisji a maksymalnymi
dtugo$ciami transmisji.

Szybkos¢ transmisiji Dtugos¢ komunikaciji
1Mbit/s 25m
500kbit/s (domysinie) 100m
250kbit/s 250m
125kbit/s 500m
50kbit/s 1000m
20kbit/s 2500m
Uwaga:

e Styki CANL i CANH wszystkich weztow podrzednych mogg by¢ bezposrednio
potgczone w modelu szeregowym, ale nie w modelu gwiazdy.

e Rezystor 120 omdéw musi by¢ poditgczony miedzy weztem gtdwnym a weztem
koncowym wezta podrzednego.

o Jako przewody potgczeniowe CAN w celu zapobiegania zaktéceniom zaleca sie
stosowanie ekranowanych skretek.

o Dtuzszy kabel potgczeniowy wskazuje na wyzsze wymagania dotyczgce mozliwosci
napedu uktadu CAN.

8.3.3 Konfiguracja oprogramowania

Zanim CANopen zostanie wigczony dla serwonapedu AS64, konieczne jest:

1. Ustawienie P0.03 [Tryb kontroli] na 7 [Tryb CANopen] na panelu LED lub przez DRIVE
Studio.

2. Ustawienie P4.02 [Szybko$¢ transmisji CAN] na panelu LED lub przez Astraada DRIVE
Studio.

P4.02 mozna ustawi¢ na 0 (1 Mb/s), 1 (500 kb/s), 2 (250 kb/s), 3 (125 kb/s), 4 (50 kb/s) lub 5
(20 kb/s).

3. Ustawienie P4.05 [Nr wezta CAN] na panelu LED lub przez Astraada DRIVE Studio.

P4.05 mozna ustawi¢ na liczbe catkowitg z zakresu od 1 do 127.

Uwaga:
e Dla wszystkich trzech parametrow konieczne jest ponowne podtgczenie zasilania
napedu lub wykonanie miekkiego resetu, aby modyfikacja parametréw zaczeta
obowigzywac.
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o Kazdy numer wezta musi by¢ unikalny, niezaleznie od tego, czy wezet jest gtowny czy
podrzedny.

e Sygnaty synchronizacji sg w wiekszosci przypadkow generowane z wezta gtbwnego,
ale mogg by¢é generowane z weziéw podrzednych poprzez konfiguracje. Interwat
synchronizacji komunikacji wynosi 1 us, natomiast minimalny interwat obstugiwany
przez serwonaped AS64 to 1000us (czyli Tms).

o Gdy wezet gtéwny wymaga, aby wezet podrzedny wysytat pakiety impulsu, parametr
0x1017 musi by¢ ustawiony na 1ms.

e Gdy maszyna stanu CANopen wychodzi ze stanu OP, serwonaped automatycznie
wytacza sie ze wzgledéw bezpieczenstwa.

8.3.4 Obstugiwane funkcje

Jako standardowy wezet podrzedny CANopen, serwonaped AS64 obstuguje okreslone
parametry dla CiA 301 i CiA 402.
Podstawowe obstugiwane protokoty CANopen obejmujg NMT, SYNC, SDO, PDO i EMCY.
Wstepnie zdefiniowany zestaw potgczeh definiuje cztery PDO odbierania, cztery PDO
wysytania, jedno SDO (zajmujgce dwa identyfikatory CAN-ID), jeden obiekt awaryjny i jeden
identyfikator kontroli btedéw wezta. Serwonaped obstuguje rowniez ustuge NMT-Module-
Control, ktéra nie wymaga potwierdzania i rozgtaszania obiektéw SYNC.

Tabela 8-7 Parametry protokotu CiA 402 obstugiwane przez serwonaped

Indeks |Typ obiektu|Nazwa Typ danych Dostep |Mapowalny
6040n  |[VAR Stowo kontrolne UNSIGNED16 |RW Y
6041, |VAR Stowo stanu UNSIGNED16 |RO Y
6042, |VAR Predkos¢ docelowa vl INTEGER16 |RW Y
6043,  |[VAR Predkos¢ zgdana vl INTEGER16 |RO Y
6044, |VAR Préba kontrolna vl INTEGER16 |RO Y
6046, |ARRAY |/Vartos¢ minimalna/maksymalna) \\qiGNED32 [RW Y
predkosci vl
6047, |ARRAY \F/’Ire,dkoscmlnlmalna/maksymalna UNSIGNED32 |RW v
6048n |RECORD |Przyspieszenie predkosci vl UNSIGNED32 |RW Y
6049, |RECORD |Spowolnienie predkosci vl UNSIGNED32 |RW Y
6060, |[VAR Tryb obstugi INTEGERS RW Y
6061n |VAR Tryb wyswietlania obstugi INTEGERS RO Y
6062, |VAR Wartos¢ zgdania pozycji INTEGER32 |RO Y
6063n  |[VAR Rzeczywista wartos¢ pozycji* INTEGER32 |RO Y
6064n |VAR Rzeczywista warto$¢ pozyciji INTEGER32 |RO Y
6065, |[VAR Nasepujgce okno btedu UNSIGNED32 |[RW Y
6066, |VAR E,{Z(Sjtfpujacy uptyw limitu: czasu|,;\c|GNED16 |RW Y
6067, |VAR Okno pozycji UNSIGNED32 |RW Y
6069, VAR Rzeczywmta _ wartos¢ czujnika INTEGER3? |RO v
przyspieszenia
606Bn |[VAR Wartos¢ zgdana przyspieszenia [INTEGER32 |RO Y
606C, |VAR Rzeczywista. WartoSC\\NTEGER32  |RO |Y
przyspieszenia
606Dn |[VAR Okno przyspieszenia UNSIGNED16 |[RW Y
606Fn VAR Prég przyspieszenia UNSIGNED16 |RW Y
6071, |VAR Docelowy moment obrotowy INTEGER16 |RW Y
6072, |VAR Maksymalny moment obrotowy |UNSIGNED16 |RW Y
6073n  [VAR Maksymalny prad UNSIGNED16 |RO Y
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Indeks |Typ obiektu|Nazwa Typ danych Dostep |Mapowalny
6074, |VAR Wartos¢ ~ zadana  momentu,\.rrcepis (RO Y
obrotowego
6075, |VAR Znamionowy prad silnika UNSIGNED32 |RO Y
6076, |VAR g?rﬁlr("a'onowy moment obrotowy|,;\siGNED32 |RO Y
6077, |VAR Rzeczywista warto§¢ momentu INTEGER16 |RO v
obrotowego
6078, |VAR Rzeczywista wartos¢ pradu INTEGER16 |RO Y
6079, |VAR ?‘[fgec'e obwodu pradu stalego|,;\siGNED32 |RO Y
607A, VAR Pozycja docelowa INTEGER32 |[RW Y
607Cn |VAR Przesuniecie bazowania INTEGER32 |RW Y
607Dn  |ARRAY Limit pozycji oprogramowania  |INTEGER32 |RW Y
6080n |[VAR Maksymalna predkos¢ silnika UNSIGNED32 |[RW Y
6081, |[VAR Predkos¢ profilu UNSIGNED32 |RW Y
6083n |VAR Przyspieszenie profilu UNSIGNED32 |[RW Y
6084n |VAR Spowolnienie profilu UNSIGNED32 |[RW Y
6085, |VAR Zwalnianie szybkiego| ;\siGNED32 [RW Y
zatrzymania
6086n |VAR Typ profilu ruchu INTEGER16 |[RO Y
Nachylenie momentu
6087, |VAR obrotowego UNSIGNED32 |RW Y
6088, |VAR Typ profilu momentu obrotowego|INTEGER16 |RO Y
6093n |ARRAY Wspétczynnik pozycji UNSIGNED32 |RW Y
6098, |[VAR Metoda bazowania INTEGERS RW Y
6099, |ARRAY Predkosci bazowania UNSIGNED32 |RW Y
60COn VAR Wybdr podtrybu interpolacii INTEGER16 |RO Y
60C1, |ARRAY Zapis danych interpolacji INTEGER32 |RW Y
60C2, |RECORD |Okres interpolaciji INTEGERS RW Y
60F4r |VAR Rzeczywista WartoSC\\NTEGER32  |RO Y
nastepujacego btedu
60F8n VAR Maksymalny postizg INTEGER32 |RW Y
60FA, VAR Préba kontroli INTEGER32 |RO Y
60FCh |VAR Warto$¢ zgdana pozycji* INTEGER32 |RO Y
60FDn [VAR Wejscia cyfrowe UNSIGNED32 RO Y
60FEn |ARRAY Wyijscia cyfrowe UNSIGNED32 [RO Y
60FF, VAR Predko$¢ docelowa INTEGER32 |[RW Y
Tabela 8-8 Kody btedéw CANopen
32-bitowy kod usterki
Wyswietlacz | Nazwa usterki (16-bitowy kod usterki + 16-
bitowe informacje dodatkowe)
Er01-0 Usterka IGBT FF01-0100h
Er01-5 Usterka IPM 2334-0105h
Er02-0 Usterka enkodera- wyjatek komunikaciji 2301-0200h
enkodera
Usterka enkodera- zbyt wysokie
Er02-1 odchylenie sprzezenia zwrotnego | 7300-0201h
enkodera
Er02-2 Usterka enkodera- btad parzystosci 7300-0202h
Er02-3 Usterka enkodera- btad CRC 7300-0203h
Er02-4 Usterka enkodera- btgd ramki 7300-0204h
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32-bitowy kod usterki

Wyswietlacz | Nazwa usterki (16-bitowy kod usterki + 16-
bitowe informacje dodatkowe)

Er02-5 Usterka enkodera- btad krotkiej ramki 7300-0205h

Er02-6 Usterka enkodera- wyjatek enkodera 7305-0206h

Er02-7 Usterka enkodera- limit czasu drugiego | 5, 547y,
enkodera

£r02-8 Ust(_arkg enk_qdera— alarm  niskiego 5114-0208h
napiecia baterii enkodera

Er02-9 Usterka enkodera- btad zbyt niskiego | o, 3500
napiecia baterii enkodera

Er02-a Usterka enkodera- przegranie enkodera | 7300-020ah

Er02-b Usterka enkodera- btad zapisu EEPROM | -5, o540
enkodera
Usterka enkodera- brak danych w

Er02-c EEPROM enkodera 7300-020ch
Usterka enkodera- btad kontroli danych

Er02-d EEPROM enkodera 7300-020dh

Er03-0 Usterka czujnika pradu- usterka czujnika 2200-0300h
pradu fazy U

Er03-1 Ust.er.ka czujnika prgdu- Phase- usterka 2200-0301h
czujnika pradu fazy V

Er03-2 Usterka czujnika pradu- Phase- usterka | -5 a1,
czujnika pradu fazy W

Er04-0 Btad inicjalizacji systemu 6100-0400h

Er05-1 Usterka systemu- model silnika nie | -0 =011
istnieje

Er05-2 U'sterka §ystemu— model napedu i silnika 6320-0502h
nie pasujg

Er05-3 Usterka  systemu- nieprawidtowe | oo, (54
ograniczenia oprogramowania
Usterka systemu- nieprawidiowy tryb

Er05-4 bazowania 6320-0504h

Er05-5 Usterka systemu- nadmiarowa kontrola | con (05,
PTP przesuwu

i Btad przecigzenia roztadowania )

Er07-0 regeneradji 7112-0700h

Er08-0 Usterka przepiecia Al- Al 1 7200-0800h

Er08-1 Usterka przepiecia Al- Al 2 7200-0801h

Er09-0 Usterka EEPROM- btgd odczytu/zapisu | 5520-900h

Er09-1 Usterka EEPROM- btad kontroli danych | 5530-0901h

Er10-0 Usterka sprzetu- usterka FPGA 7400-1000h

Erl0-1 Ustera karty komunikacyjnej 7500-1001h

Er10-2 U;terkg ' sprzetu- usterka zwarcia 2300-1002h
uziemienia

Er10-3 Usterka sprzetu- usterka wejscia 5430-1003h
zewnetrznego

Er10-4 Usterkg sprzetu- usterka zatrzymania 5430-1004h
awaryjnego
Usterka sprzetu- usterka komunikaciji

Erl10-5 RS485 7500-1005h

Er10-6 Usterka sprgetu- zanik fazy zasilania 7500-1006h
pradu przemiennego

Erl0-7 Usterka sprzetu- usterka wentylatora 7500-1007h

str. 253




Serwonaped AC z serii AS64

Komunikacja

32-bitowy kod usterki

Wyswietlacz | Nazwa usterki (16-bitowy kod usterki + 16-
bitowe informacje dodatkowe)

Usterka sprzetu- usterka tranzystora

Er10-8 regeneracyjnego 7500-1008h

Er10-9 g_?_tgrka sprzetu- usterka zaniku fazy 2500-1009h

Erl0-a Usterka sprzetu- usterka STO DPIN1 7500-100ah

Erl0-b Usterka sprzetu- usterka STO DPIN2 7500-100bh

Er11-0 Usterka — oprogramowania-  ponowne | o o, yono0
wprowadzenie zadania kontroli silnika
Usterka oprogramowania- ponowne

Eril-1 wprowadzenie zadania okresowego 6100-0B01h

Er11-2 Usterka oprogramowania- nieprawidtowa | < o oo,
operacja

Er12-0 Us'g’erl.(a I/O- zduplikowane przypisanie FE01-0C00h
wejscia cyfrowego

Er12-2 Usterka ~ 1/O-  zbyt — wysoka | 5,44 150p
czestotliwoscwprowadzenia imuplsu

Er13-0 Przepiecie w obwodzie gtdwnym 3110-1300h

Er13-1 Zbyt niskie napiecie w obwodzie 3120-1301h
gtbwnym

Erl7-0 Przecigzenie napedu 3230-1700h

Erl7-1 Przeciazenie napedu 2 3230-1701h

Erl8-0 Przecigzenie silnika 3230-1800h

Erl8-1 Nadierna temperatura silnika 3230-1801h

Er19-0 Usterka predkosci- nadmierna predkos¢ | 8400-1900h
Usterka predkosci- nadmierna predkos¢

Er19-1 CCW (w kierunku przeciwnym do | 8400-1901h
kierunku ruchu wskazéwek zegara)
Usterka predkosci- nadmierna predkosc¢

Er19-2 CW (w kierunku zgodnym z kierunkiem | 8400-1902h
ruchu wskazéwek zegara)
Usterka predkosci- nieprawidtowo

Er19-3 ustawiony parametr nadmiernej | 6320-1903h
predkosci

Er19-4 Usterka predkosci- usterka poza kontrolg | 8400-1904h

Er20-0 Usterka odchylenia predkosci 8400-2000h
Przekroczenie pozycji- CCW (w kierunku

Er21-0 przecivnym  do  kierunku  ruchu | 8500-2100h
wskazoéwek zegara)
Przekroczenie pozycji- CW (w kierunku

Er21-1 zgodnym z kierunkiem ruchu wskazowek | 8500-2101h
zegara)

Er22-0 Usterka odchylenia pozycji 8611-2200h

Er22-1 Zbyt duze odchylenie kontroli hybrydowej | 8611-2201h

Er22-2 Nadmierny przyrost pozycji 8611-2202h

Er22-3 Usterka CANoperj- pr”zekroczenie CZasu | g=11.903h
sygnatu synchronizagciji

Er22-4 Usterkg CANopen- bufor polecen petnej 7500-2204h
pozycji

Er23-0 Nadmierna temperatura napedu 4201-2300h
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32-bitowy kod usterki

Wyswietlacz | Nazwa usterki (16-bitowy kod usterki + 16-
bitowe informacje dodatkowe)
i Usterka aplikacji- limit czasu testu kata i

Er25-4 przesuniecia enkodera ff00-2504h

Er25-5 Usterka - aplikacji- usterka testu kata | y 5e0sp
przesuniecia enkodera

Er25-6 Usterka apllkaCJI—. przemieszczenie poza | yo >eoeh
pozycje bazowania

Er25-7 Usterka ,aplllfacp- _ Z|de_ntyf|kowan|e £00-2507h
bezwtadnosci nie powiodto sie

Er25-8 Usterka ap|lkaCjI-. spravydzenlt? bieguna £00-2508h
magnetycznego nie powiodto sie
Usterka aplikacji-

Er25-9 przekroczen!e/nadmlerna _predko_sc W | £00-2509h
potwierdzeniu kontroli bieguna
magnetycznego

Ero5-a Usterka apllka_CJl- poza zasiegiem przy | oo ocon
sprawdzaniu bieguna magnetycznego

Er26-0 Usterka CANopen- CANopen offline 8100-2600h

Er26-1 Usterka CANopen- indeks SDO nie | o100 5e01p
istnieje

Er26-2 _Ust(_er_ka CANopen- podindeks SDO nie 8100-2602h
istnieje

i Usterka  CANopen- nieprawidtowa .

Er26-3 diugos¢ danych SDO 8100-2603h

Er26-4 Usterka CANopen- dane SDO poza 8100-2604h
zakresem

Er26-5 Usterka CANopen- modyfikacja nie jest 8100-2605h
dozwolona tylko do odczytu

Er26-6 Usterlfa} CANopen— nieprawidtowa 8100-2606h
dtugo$¢é mapowania PDO

Er26-7 Usterka CANopen- dane mapowania | o5 5647
PDO nie istnieja

Er26-8 psterka CANopen- m(_deflkaCJa I_DDO nie | o100-2608N
jest dozwolona w stanie operacyjnym

Er26-9 Usterka CANopen- PDO mapping not 8100-2609h
allowed

Er26-a Usterka _CAI\_I_open- zbyt szybki sygnat 8100-260ah
synchronizacji

Er26-b Usterka CANopen- usterka odbioru 8100-260bh

Er26-c Usterka CANopen- usterka wysytania 8100-260ch

Er26-d Usterka QANppen- zduplikowany sygnat 8100-260dh
synchronizacji

Er26-e Usterka  CANopen-  zbyt = wysoki | g4 550en
wspotczynnik obcigzenia magistrali

Er26-f Usterka CANopen- nieprawidtowy stan 8100-260fh

modyfikacji parametréw
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8.5 Oprogramowanie narzedziowe

8.5.1 Astraada DRIVE Studio

Astraada DRIVE Studio to oprogramowanie narzedziowe do monitorowania i uruchamiania
serwonapedu AS64. Oprogramowanie to umozliwia:
e Monitorowanie parametrow stanu napedu w czasie rzeczywistym.
¢ Modyfikowanie parametréw napedu online.
¢ Obstuga komunikacji USB i monitorowanie ksztattow fali przez cztery kanaty w czasie
rzeczywistym z minimalng rozdzielczoscig 0,125 ms.
e Zapisywanie parametrow do plikow partiami i pobieranie ich partiami do serwonapedu.

Wyswietlanie i odczytywanie usterek.

e Zapewnienie niezaleznych interfejséw aplikacji funkcji (takich jak testowanie cech
czestotliwosci, identyfikacja bezwtadno$ci, impulsowanie i krzywki elektroniczne).

8.5.2 Sprzet
CPU Pentium 4 lub nowszy
Pamie¢ 1G lub wiecej
Dysk twardy 512M lub wiecej

Rozdzielczo$¢ ekranu

1024x768 lub wyzsza

Interfejs komunikacyjny

USB1.1

8.5.3 Oprogramowanie

System operacyjny

Windows XP, Vista, Windows7, Windows10

Wersja .NET

.NET Framework 4.0

Wersja Excel

Excel 2007, 2010 lub nowszy

8.5.4 Polaczenie komunikacyjne

Serwonaped mozna podtgczyé do komputera przez interfejs USB. Zobacz ponizsze informacje

na temat potgczenia.

Typ kabla Wyglad zewnetrzny Opis

Standardowy kabel Mini-

USB Po wigczeniu serwonapedu mozna
Kabel Mini-USB podigczyé serwonaped do komputera

za pomocg kabla USB i zainstalowac
wyznaczony program napedu USB.
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8.5.5 Instalacja i uruchomienie

Program instalacyjny oprogramowania Servo Plorer mozna pobraé ze strony internetowej
naszej firmy: http://www.astor.com.pl/wsparcie. Podczas instalacji instalator automatycznie
sprawdza, czy na komputerze muszg byc¢ zainstalowane wtyczki i wyswietla komunikaty. Przed
uzyciem Servo Plorer upewnij sie, ze konfiguracja oprogramowania i sprzetu na komputerze
spetnia wymagania 8.5.2 ,Sprzet” i 8.5.3 ,Oprogramowanie”.

Program napedu USB znajduje sie w katalogu instalacyjnym oprogramowania (Sciezka
wzgledna: .. \ServoPlorer\Drive\dysk USB\). Jesli program napedu wymaga recznej instalaciji,
wykonaj nastepujgce czynnosci:

1. Kliknij dwukrotnie Mdéj komputer, wybierz Menedzer urzadzen sprzetowych > Aktualizuj
program napedu, zlokalizuj katalog do przechowywania programu i uruchom plik, jak
zaznaczono ha czerwono ha ponizszej ilustracji

) amdb4

() 1ab4

__Jlicense

( )x86

= dirs
"installer_x64. exe
[ instlller!xBE. exe

:-}iki nwayUSE. inf

Aby uruchomi¢ Servo Plorer, kliknij dwukrotnie ServoPlorer.exe w katalogu instalacyjnym, jak
przedstawiono na ponizszej ilustracji:

b record. xml

o ServoPlorer. exe

E| ServoPlorer. exe. config
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8.5.6 Interfejs programu
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Interfejs programu skfada sie z:

e Paska menu, paska narzedziowego i wpisow do podinterfejséw i funkcji

e Obszaru monitorowania stanu po lewej stronie, ktory wyswietla informacje zwrotne
0 parametrach stanu w czasie rzeczywistym

e Obszaru ustawiania parametrow po prawej stronie, stuzgcego do modyfikaciji
parametrow

o Paska stanu, uzywany do wyswietlania biezgcego trybu i stanu komunikacji, stanu
btedu i uprawnien uzytkownika.

8.5.7 Ustawianie parametréw

Aby ustawi¢ parametr, wykonaj nastepujgce czynnosci:
1. W obszarze ustawiania parametréw po prawej stronie znajdz wiersz, w ktérym znajduje sie
parametr.
2. Kliknij dwukrotnie warto$¢ parametru. Jesli posiadasz uprawnienia, wprowadz lub wybierz
odpowiednig wartos¢ w polu modyfikacji.
3. Uzyj jednej z ponizszych metod, aby wysta¢ modyfikacje do serwonapedu:

¢ Nacisnij Enter w oknie edycji.

o Kiliknij przycisk wysytania na pasku narzedzi.

8.5.8 Korzystanie z podrecznika pomocy

Servo Plorer jest wyposazony w podrecznik pomocy .chm, ktéry zawiera instrukcje
uzytkowania oprogramowania i opisuje parametry. Mozesz klikng¢ przycisk pomocy, aby
uzyskac informacje pomocy.

Gtéwny interfejs zapewnia ogolny wpis do podrecznika pomocy, a przycisk pomocy w kazdym
oknie umozliwia przejscie do informacji pomocy dotyczgcych mapowania.

8.5.9 Korzystanie z oscyloskopu

Oscyloskop mozna wigczy¢, klikajgc przycisk oscyloskopu na pasku narzedzi lub wybierajgc
opcje Narzedzia > Oscyloskop z paska menu.
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Interfejs oscyloskopu
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Interfejs oscyloskopu sktada sie z:

e Obszaru wyswietlania ksztattu fali: umozliwia rysowanie ksztattéw fali i pomocniczych
elementéw wyswietlania, takich jak kursor i informacje o wzmocnieniu.

e Obszar wyboru kanatu: umozliwia wybér tresci, ktéra ma by¢é monitorowana za
posrednictwem kanatu, obstugujagc wybdér wedtug kodu funkcji parametru lub
zmiennego adresu wewnetrznego.

e Wyswietlacz obszaru kontroli

- Zaktadka Operacja: umozliwia rozpoczecie i zatrzymanie rysowania ksztattow fali, do przodu,
do tylu, powiekszanie i pomniejszanie oscyloskopu, sterowanie kursorem i wyswietlanie
progow wyzwalania.

- Zaktadka Odtwarzanie: umozliwia rozpoczecie, zatrzymanie, przewiniecie do przodu i
odwrdcenie odtwarzania oraz wyboér pozycji w trybie przywracania pliku ksztattu fali.

- Zakfadka obstugi plikdbw: umozliwia zapisywanie i przywracanie plikbw przebiegdéw .csv oraz
zapisywanie obrazow.

e Obszar kontroli komunikacji: umozliwia rozpoczecie i zatrzymanie komunikaciji
oscyloskopu, zapisanie parametrow kanatu, ustawienie trybow wyzwalania i dostep do
pomocy.

e Obszar wyswietlania informacji: umozliwia przegladanie nazw tresci monitorowanych
przez kanat oraz kontrole wyswietlania i ukrywania wynikow pomiarow.
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9.1 Usterki serwonapedow i srodki zaradcze

duze odchylenie

Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
Rzeczywisty prad
wyjsciowy napedu
przekracza  okreslongy = 5o, kable sinika, a
wartosc. nastepnie wigcz naped. Jesli
1. Blad napedu (taki jak btad nadal wystepuje w-ymier']
obwdd napedu lub bigd ’
naped.
IGBT). 2. Upewnij sie, ze kable i
2. Kable napedu U, Vi W7, : .
okablowanie silnika sg w
sg zwarte lub kable .
napedu sg uziemione lub dobrym stanie.
) . 3. Zmniejsz ustawienia P0.10 i
nieprawidiowo potgczone. PO.11 ab ZMmnieiszvé
Er01-0 |Usterka IGBT 3. Silnik sie psuje. L y ne1szy
.[maksymalny wyjsciowy
4. Kable napedowe U, Vi
moment obrotowy.
W sg polgczone w .
4. Uruchom parametry petli dla
odwrotnych fazach. o : .
: - .__._|stabilizacji systemu i zmniejsz
5. Niewtasciwe ustawienia o
arametréw powodujg ustawienie PO.12.
parametrow. . 5. Zwieksz czas ACC/DEC.
rozbieznosci w systemie. 6. Wymieri dvsk na nowv o
6. Czas ACC/DEC wl| - ksie. e y y
procesie startu lub stopu 7 e\’N miJeh silx-ik
jest zbyt krétki. s '
7. Obcigzenie chwilowe
jest zbyt duze.
Rzeczywisty prad
wyjsciowy napedu
przekracza okreslong
wartoseé. 1. Odigcz kable silnika, a
1. Usterka napedu (taki jak|nastepnie wigcz naped. Jesli
obwdd napedu lub usterkalbtgd nadal wystepuje, wymien
IGBT). naped.
2. Kable napedu U, Vi W|2. Upewnij sie, ze kable i
sg zwarte Ilub kable|okablowanie silnika sg w
napedu sg uziemione lub|dobrym stanie.
nieprawidtowo potgczone. |3. Zmniejsz ustawienia P0.10 i
Er01-5 |Usterka IPM 3. Silnik sie psuje. . PO0.11, aby zmniejszy¢
4. Kable napedowe U, V iimaksymalny wyjsciowy
W sg potgczone w|moment obrotowy.
odwrotnych fazach. 4. Uruchom parametry petli dla
5. Niewtasciwe ustawienia|stabilizacji systemu i zmniejsz
parametrow powodujg|ustawienie P0.12.
rozbieznosci w systemie. |5. Zwieksz czas ACC/DEC.
6. Czas ACC/DEC w|6. Wymien dysk na nowy o
procesie uruchomienia lubjwiekszej mocy.
zatrzymania jest  zbyt|7. Wymien silnik.
krotki.
7. Obcigzenie chwilowe
jest zbyt duze.
Usterka enkodera- 1 Enoder nie  iest 1. Podtgcz enkoder zgodnie z
Er02-0 |wyjatek w komunikaciji 6d+ czon J wiasciwg metodg okablowania.
enkodera pocia y. 2. Upewnij sie, ze styk wtyczki
2. Styk wtyczki enkodera . .
Usterka enkodera- zbyt|. ) enkodera jest prawidtowy.
Er02-1 jest luzny.

3. Wymien kabel enkodera.
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sprzezenia zwrotnego|3. Jeden z kabli|4. Upewnij sie, ze napiecie
enkodera sygnatowych enkodera U,|zasilania enkodera jest
Er02-2 Usterka enkodera- btadlV, W, A, B i Z jest/prawidiowe.
parzystosci odfgczony. 5. Wyeliminuj warunki, ktore
£02-3 Usterka enkodera- bigd|4. Fazy enkodera A i B sg|zakiocajg kable enkodera.
Ue=3 |cre odwrdocone. Kable enkodera i kable silnika
£102-4 Usterka enkodera- Frame!5. Hatas powoduje|nalezy poprowadzi¢ oddzielnie.
r02- error przerwy w komunikacji lub|6. Podtgcz ekranowane kable
Er02-5 Usterka enkodera- btgd|wyjatki danych. enkodera do FG.
roe- krotkiej ramki 6. Enoder komunikuje sie|7. Jesli bigd odtgczenia
Usterka enkodera-|poprawnie, ale z|lenkodera zostanie zgtoszony
Er02-6 wyjatek enkodera wyjatkami  dotyczgcymi|podczas wtgczania, sprawdz
danych. ustawienie P0.01, a nastepnie
7. Ukfad FPGA|upewnij sie, ze typ enkodera
komunikujgcy sie z|obstugiwany przez naped jest
£102-7 Usterka enkodera- limitlenkoderem zgtaszaltaki sam, jak rzeczywisty typ
r02- czasu drugiego enkodera [przekroczenie limitulenkodera.
czasu.
8. Naped nie obstuguje
typu enkodera.
1. Upewnij sie, ze kabel baterii
enkodera jest prawidiowo
. . __.|podtaczony.
G.d y uzywany JeStZ. Za pomocg multimetru
wieloobrotowy  enkoder . L .
Usterka enkodera- alarm .. |sprawdz, czy napiecie baterii
o . .. .bezwgledny, napiecie . . "
Er02-8 |niskiego napiecia baterii . .|lzewnetrznej jest mniejsze niz
zewnetrznej baterii o1 o \
enkodera . 3,2 V. Jesli tak, wymien baterie.
enkodera wynosi od 3,0 V o :
3. Wymien baterie, gdy naped
do 3,2 V. . .
jest wigczony. W przeciwnym
razie dane enkodera moga
zostac utracone.
1. Upewnij sie, ze kabel baterii
enkodera jest prawidiowo
. . __.|podtgczony.
G_dy uzywany Jes,[2. Za pomocg multimetru
wieloobrotowy  enkoder . L .
Usterka enkodera- Zbyt .. |sprawdz, czy napiecie baterii
o o .bezwgledny, napiecie i ] s
Er02-9 |niskie napiecie baterii . ..|lzewnetrznej jest mniejsze niz
zewnetrznej baterii o1 o .
enkodera , 3.0V. Jesli tak, wymien baterie.
enkodera wynosi od 2,5 V o )
3. Wymien baterie, gdy naped
do 3,0 V. . .
jest wtaczony. W przeciwnym
razie dane enkodera moga
zostaé utracone.
Temperatura sprzezenia|1 Upewnij sie, ze prég
zwrotnego enkodera jest{temperatury dla ochrony przed
Usterka enkodera-|\wyzsza niz prog|przegrzaniem jest prawidtowy.
Er02-a . g -
przegrzanie enkodera temperatury w celul2. Zatrzymaj silnik, aby
ochrony przed|zmniejszy¢ temperature
przegrzaniem. enkodera.
éiig;{!g‘:ﬂjeﬁ uzywany 24 Upewnij sie, ze kable
Usterka enkodera- btad komunikacvinvm. podczas enkodera sg  prawidiowo
Er02-b |zapisu EEPROM nkacyjnym, p podigczone i wyeliminuj
enkodera aktualizacji  danych  do warunki ktére  zakiocajg
EEPROM enkodera ’

wystepuje btad transmisji

komunikacje enkodera.

str. 262




Serwonaped AC z serii AS64

Obstuga usterek

Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
komunikacji lub kontroli|2. Wykonaj wiele prob zapisu.
danych. Jesli usterka jest zgtaszana
wielokrotnie, wymien silnik.
Jesli silnik jest uzywanyzl' Wybierz model silnika w
enkoderem oparciu o ustawienie P0.00 i
: : . wykonaj  operacje  zapisu
komunlkacy_Jnym, zadne danych do EEPROM enkodera
Usterka enkodera- brak|dane nie zostang
, . _:|poprzez P4.97.
Er02-c |danych w EEPROM|znalezione w pamiecils "\ v onai maskowanie  tei
enkodera EEPROM enkodera, gdy| y J J
L o °Zlusterki przez P4.98. Do
silnik prébuje odczyta¢ z|. - - .. -
. inicjalizacji wykorzystywane sg
niego dane podczas t Inik L
wigczania zasilania parametry stnita w- pamiecl
) EEPROM napedu.
1. Upewnij sie, ze kable
enkodera sg  prawidiowo
podtgczone [ wyeliminuj
warunki, ktére zakidcajg
Jesli silnik jest uzywany zlkomunikacje enkodera.
enkoderem 2. Wybierz model silnika w
komunikacyjnym, btgd|oparciu o ustawienie P0.00 i
Usterka enkodera-|sprawdzania danychjwykonaj  operacje  zapisu
Er02-d [Encoder EEPROM datajwystepuje, gdy silnik|danych do EEPROM enkodera
check error prébuje odczyta¢ dane z|przez P4.97, aby
EEPROM enkodera|zaktualizowac dane w
podczas wigczania| EEPROM enkodera.
zasilania. 3. Wykonaj maskowanie tej
usterki usterki za pomocag
P4.98. Do inicjalizacji uzywane
sg parametry silnika w pamieci
EEPROM napedu.
Usterka czujnika pragdu- -
Er03-0 |Btad czujnika pradu fazy1' pzu1n|k prady .IUb
obwod wykrywania jest . I
U : : Ponownie zatgcz zasilanie na
Usterka czujnik d _mepram_d%qu_. . I ilnik tani
jnika pradu-|, ™\, wale silnika w  stanie
o . Wat silnika jest zasilany - :
Er03-1 (Btad czujnika prgdu fazy N statycznym. Jesli usterka jest
w stanie niestatycznym. . .
V . zgtaszana wielokrotnie,
— 3. Modut IPM napeddéw o -
Usterka czujnika prgdu- : . _|[wymien naped.
Er03-2 Blad czuinika pradu fazv|MOSY <1kW nie moze
i Wa zujnika pradu 1azy q;iatag poprawnie.
Po zakonczeniu .
C 1. Wykonaj ponowne
... _.linicjalizacji przy wtgczaniu .
Usterka inicjalizacji . wigczenie.
Er04-0 wystepuja elementy o .
systemu . . 2. Jesli usterka powtarza sie,
samokontroli zakonczone o
. . wymien naped.
niepowodzeniem.
Usterka ustawienia- 1. Upewnij sie, ze model silnika
Er05-1 - S . . .
Model silnika nie istnieje . . jest prawidtowo ustawiony.
——P0.00 jest ustawiony N .
Usterka ustawienia- nieorawidlowo 2. Upewnij sie, ze model
Er05-2 [Model silnika i napedu nie P ' parametrow silnika odpowiada
pasuje! klasie mocy przemiennika.
Usterka ustawienia-|, ;i oprogramowania s
Nieprawidtowe y oprogr . A\ Ustaw poprawnie P0.35 i
Er05-3 oaraniczenia ustawione nieprawidtowo. P0.36
9 . Ustawienie P0.35 jest| ~
oprogramowania
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rowne lub mniejsze niz
P0.36.

Er05-4

ustawienia-
tryb

Usterka
Nieprawidtowy
bazowania

Ustawienie P5.10
nieprawidiowe.

jest

Ustaw poprawnie P5.10.

Er05-5

ustawienia-
PTP

Usterka
Kontrola
nadmiernego skoku

Pojedynczy przyrost skoku
jatowego PTP przekracza
(231-1).

Upewnij sie, ze pojedynczy
skok nie jest wiekszy niz (231-
1) w trybie pozyciji
bezwzglednej.

Er07-0

Nadmierne roztadowanie
hamulca
regeneracyjnego

1. Moc rezystora
hamowania jest niska.

2. Predkosc¢ silnika jest
zbyt duza lub hamowanie
jest zbyt szybkie, co
powoduje, Zze energia z
regeneracji nie zostanie
pochfonieta w okreslonym
czasie.

3. Granica
zewnetrznego
hamowania
ograniczona
wspétczynnika
wypetnienia 10%.

dziatania
rezystora
jest

do

1. Wymien
rezystor hamowania
zewnetrzny i zwigksz moc.
2. Zmodyfikuj czas hamowania
i zmniejsz szybkos¢ dziatania
roztadowania
regeneracyjnego.

3. Zmniejsz predkos¢ silnika.
4. Popraw wydajnosc¢ silnika i
napedu.

wewnetrzny
na

Er08-0

Usterka przepiecia Al- Al
1

Wejscie napiecia do portu
wejscia analogowego 1
przekracza ustawienie
P3.22.

Er08-1

Usterka przepiecia Al- Al
2

Wejscie napiecia do portu
wejScia analogowego 2
przekracza ustawienie
P3.25.

1. Set P3.22 and P3.25
correctly.

2. Ensure the terminal wiring is
proper.

3. Set P3.22 and P3.25 to 0 to

disable protection.

Er09-0

Usterka EEPROM- btad
odczytu/zapisu

1. Dane sg uszkodzone w
obszarze przechowywania
danych, gdy naped
odczytuje dane z
EEPROM.

2. Zapis danych do
EEPROM jest zaktécony.

1. Sprébuj ponownie
ponownym wigczeniu.

2. Jesli usterka powtarza sie,
wymien naped.

po

Er09-1

Usterka EEPROM- btad
kontroli danych

1. Dane odczytane z
EEPROM podczas
wigczania roznig sie od
danych, ktore sg
zapisywane.

2. Wersja dysku DSP
zostata zaktualizowana.

1. Ponownie ustaw wszystkie
parametry.

2. Jesli usterka powtarza sie,
wymien naped.

Er10-0

Usterka sprzetu- usterka
FPGA

Uktad FPGA na plytce
sterujgcej zgtasza usterke.

1. Wigcz ponownie na ptytce
sterujgce;j.

2. Jesli usterka powtarza sie,
wymien naped.

Erl0-1

Usterka sprzetu- usterka
karty komunikacyjnej

Zewnetrzna
komunikacyjna
uszkodzona.

karta
jest

1. Wykonaj
wigczenie.

ponowne
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2. Jesli usterka powtarza sie,
wymien karte komunikacyjna.
Jeden z kabli silnika Vi W
JeSt. Zwarty z masa, col4. Upewnij sie, ze kable silnika
Usterka sprzetu- usterkajmozna znalez¢ w .
Erl0-2 . S . . sg prawidtowo podtgczone.
zwarcia uziemienia wykrywaniu zwarcia do o G
._|2. Wymien kable silnika
masy podczas wigczania
napedu.
Ta usterka wystepuje, gdy
dziata zacisk cyfrowy|1. Usunusterke wejscia
Usterka sprzetu- usterka . .
Erl0-3 L skonfigurowany z funkcjg|zewnetrznego.
wejscia zewnetrznego Lo .
wejscia btedu|2. Wiacz ponownie naped.
zewnetrznego.
Ta usterka wystepuje, gdy . . .
Usterka sprzetu- usterka|dziata terminal cyfrowy1' Usg N wejscie zatrzymania
Erl0-4 ; . . .” lawaryjnego.
zatrzymania awaryjnego |skonfigurowany z funkcjg .
. . 2. Wiacz ponownie naped.
zatrzymania awaryjnego.
Silne EMI w obwodzie|l. Do komunikacji RS485
) komunikacyjnym RS485|uzywaj ekranowanych skretek.
Er10-5 | Sterka sprzetu- usterkal, oy o alarm|2. Kable komunikacyjne i kable
komunikacji RS485 L A .
komunikacji  szeregowej|silnikowe poprowadz
napedu. oddzielnie.
Usterka sprzetu- zanik|JednazfazR,SiT zostaje 1 U_pe\_/vnu SIg, 28 pkablowame
Erl0-6 fazv zasilania AC utracona zasilania jest prawidtowe.
y ' 2. Ustaw poprawnie P0.12.
Sprawdz, czy nie ma ciatg
Er10-7 Usterka sprzetu- usterka|Wentylator wbudowany wjobcego. Jesli alarm utrzymuje
wentylatora serwo przestaje dziataC. |sie po znalezieniu i usunieciu
ciata obcego, wymien naped.
1. Sprawdz potgczenia B2 i B3,
Zewnetrzny rezystor|gdy wbudowany jest rezystor
Usterka sprzetu- usterka|regeneracyjny  hamulcalhamowania regeneracyjnego.
Erl0-8 |tranzystora jest podtaczony|2. Upewnij sie, ze zewnetrzny
regeneracyjnego nieprawidtowo lub|rezystor regeneracyjny
odtgczony. hamulca jest prawidtowo
podtaczony.
Zanik fazy na wejsciu|Upewnij sie, ze okablowanie
Usterka sprzetu- zanik|zacisku bezpieczehstwa. |wejsciowe zacisku
Er10-9 ; . .
fazy STO bezpieczenstwa jest
prawidtowe.
Wejscie zacisku|Upewnij sie, ze okablowanie
Er10-a Usterka sprzetu- usterkabezpieczenstwa 1 jest|jwejsciowe zacisku
STO DPIN1 nieprawidtowe. bezpieczenstwa jest
prawidtowe.
Wejscie zacisku|Upewnij sie, ze okablowanie
Er10-b Usterka sprzetu- usterkabezpieczenstwa 2 jest/wejsciowe zacisku
STO DPIN2 nieprawidtowe. bezpieczenstwa jest
prawidtowe.
Usterka 1. Wykorzystanie
Er11-0 oprogramowania- procesora DSP jest zbyt|1. Wytacz niepotrzebne
ponowne wprowadzenie|wysokie. funkcje.
zadania kontroli silnika  |2. DSP ma btedy.
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Usterka 2. Skontaktuj sie z obstugg
oprogramowania- klienta, aby zaktualizowaé
Erl1-1 .
ponowne wprowadzenie DSP.
zadania okresowego
Usterka
Erll-2 |oprogramowania-
nieprawidtowa operacja
Usterka I/O- gc;rgﬁ{emmej dwa wejscsla Ustaw P3.00-P3.07 i upewnij
Er12-0 |zduplikowane przypisanie ytroy alsie;, ze kazde ustawienie jest
. skonfigurowane z tg sama| .
wejscia cyfrowego . niepowtarzalne.
funkcja.
Czestotliwos¢ wejsciowa
impulsu  wykryta przez
ggpggt”\f s;c': z,\grz:;gnamz 1.  Zmniejsz  czestotliwosc
y QCZ stotliwose s néiu sygnatu impulsu zewnetrznego
Usterka 1/0O- zbyt wysokain'1 uIs?J Zewn tg/zg:]e Owejécia.
Erl2-2 |czestotliwos¢ wejsciowa wepécia ast © zt? t2. Jesli usterka utrzymuje sie,
impulsu JsokaZ J Wst iii) mimo ze sygnat wejscia
wy I ystap zewnetrznego jest prawidtowy,
uszkodzenie wvmien naoed
wewnetrznego  obwodu y ped.
wykrywania czestotliwosci
impulséw napedu;.
Napiecie pradu statego
Jna i c%e wejsciowe sieci miesci sie w
1 pNea i'cie sieci iest za dozwolonym zakresie.
' sok?ee J 2. Upewnij sie, ze wewnetrzny
: T b4 : ._|rezystor hamowania nie jest
Przekroczenie napiecia w|2. Podczas hamowania oluzowanv ani uszkodzon
obwodzie gtéwnym DC z|nie jest podtgczony 2aden[JJ ewni s)i/ 56 7eWN trzny.
Er13-0 powodu pracy|rezystor hamowania IUbregystoi ha?rﬁowania nig jes);
pradnicowej. Przepiecie|przewdd lub  rezystor uszkodzon
powstaje z innychlhamowania jest3 Zwi ksz{‘:zas DEC
powodow fizycznych. uszkodzony. ' grsz, '
3. Czas DEC w procesie 4. Sprawdz R0.07, gdy naped
zétrz mania 'esrt) b tjest wytgczony. Jesli jest
krétk?/ J y nieprawidtowy i nie odpowiada
4. Wewnetrzny obwod \rllva;r)rl]?é:rl’]unawejdsuowemu sieci,
wykrywania napiecia DC y ped.
napedu jest uszkodzony.
Napiecie pradu statego o o
. 1. Upewnij sie, ze napiecie
g’rownego obwgdu nap gdu wejsciowe sieci miesci sie w
jest wyzsze niz okreslone dozwolonym zakresie
napiece. 2. Wigcz ponownie naped.
1: tl_apleme siect jest ZbytUpewnij sie, ze przekaznik
. o niskie. oo ) o
Er13-1 Zbyt nl_skle’ napiecie Wi, 5o o asnik buforowy buforovyy_Jest zamkniety. J_esll
obwodzie gtéwnym nie iest zamkniet przekaznik  buforowy  jest
J Y- zamkniety, stycha¢ ~ dzwiek

3. Moc wyjsciowa napedu
jest zbyt wysoka.

4. Wewnetrzny obwdd
wykrywania napiecia DC
napedu jest uszkodzony.

wskazujgcy na zadziatanie.

3. Sprawdz R0.07, gdy naped
jest wylgczony. Jesli jest
nieprawidtowy i nie odpowiada
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napieciu wejsciowemu sieci,
wymien przemiennik.
Napiecie pradu statego
obwodu sterujacegol Upewnij sie, ze napiecie
Erld- Zbyt niskie napiecie mocynapedu jest wyzsze niz| " .. " T T
r14-0 K . . oo wejsciowe sieci miesci sie w
ontrolnej okreslone napiecie. d )
1. Napiecie sieci jest zbyt ozwolonym zakresie.
pie J y
niskie.
1. Temperatura IGBT napedu
jest zbyt wysoka z powodu
duzego obcigzenia, ktore
przekracza pojemnosé
. .. . |napedu.
Krotkgtrwa’fe bobcgagenle 2. Gdy wystgpi usterka, czeste
Erl7-0 |Przecigzenie napedu napedu jest zbyt duze, awy’raczanie [ ponowne
temperatura plytki IGBT hamiani : byé
Zbyt wysoka. uruc a_mlar?le powinny  byc
zabronione; upewnij sie, ze
interwat ponownego
uruchamiania wynosi wiecej
niz dwie minuty po
wystarczajgcym schtodzeniu.
1. Naped jest przecigzony z
powodu duzego obcigzenia.
Obcigzenie napedu jest2' Upewnij sie, ze nie ma
Erl7-1 |Przecigzenie napedu 2 . przesunie¢ fazowych lub utraty
zbyt duze. f .
azy w okablowaniu UVW
silnika, a enkoder jest
prawidtowy.
1. Wykonuj obstuge przez
diugi czas powyzej| 1. Niewtgsciwy wybor. Wybierz
Znamionowego momentu{ponownie sterownik lub silnik.
obrotowego. 2. Obcigzenie krotkotrwate jest
2. Praca z maksymalnym|zbyt duze. Upewnij sie, ze
momentem obrotowym|obcigzenie nie jest zbyt duze,
przez krotki czas,|silnik nie jest zablokowany lub
obcigzenie silnika jest zbyt|nie ma zablokowanego wirnika,
duze, silnik jestla hamulec elektromagnetyczny
zablokowany lub wirnik|jest otwarty.
zablokowany, silnik jest|3. Upewnij sie, ze nie ma
zablokowany, a hamulec|przesunie¢ fazowych lub utraty
Er18-0 |Przeciazenie silnika glektromagnetyczny .nie fgzy w  okablowaniu UVW
jest zwolniony/|silnika, wtyczka jest
(charakterystyka dokrecona, a zacisk zasilania i
rejestracji usterek: prad|wtyczka lotnicza sg dokrecone.
wyjsciowy ma|4. Trzy fazy wewnatrz silnika sg
maksymalng wartos¢, a|niezréwnowazone. Wymien
napiecie wyjsciowe jest/serwomotor;
znacznie mniejsze niz|5. Zmniejsz wzmocnienie;
napiecie zasilania). 6. Upewnij sie, ze kable
3. Niewtasciwa kolejnosc¢|wielowatowe nie sg potgczone
faz kabla, luzny kabelkrzyzowo. Jesli tak sie stanie,
zasilajacy,  uszkodzenie|popraw to.
kabla lub  przerwany|7. Wymien serwonaped.
obwdd  (charakterystyka
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rejestracji btedoéw: prad
wyjsciowy wynosi zero, a
napiecie wyjsciowe jest
zblizone do  napiecia
zasilania).

4. Zanik fazy silnika lub
asymetria tréjfazowa.

5. z powodu
nieuzasadnionego
ustawienia  parametrow
wzmaocnienia, system
wibruje, co zwykle
wystepuje w przemysle
napedowow elastycznych.
6. w systemie
wielowatowym enkoder i
kable zasilajgce sq
potgczone krzyzowo z
réznymi watami.

7. Osprzet napedu jest
uszkodzony.

Erl8-1

Nadmierna
silnika

temperatura

Temperatura silnika jest
wyzsza niz prég
temperatury dla ochrony
przed przegrzaniem.

Replace the motor with greater
power.

Er19-0

Usterka
nadmierna predkosc¢

predkosci- 2

Bezwzgledna wartos¢
predkosci silnika
przekracza ustawienie w
P4.32.

1. Silnik zatrzymuje sie lub
fazy silnika U, V i W majg
odwrotng kolejnos¢.
Elektroniczna
przektadnia lub parametry
sterowania petlg predkosci
silnika sg  ustawione
nieprawidiowo.

3. Ustawienie P4.32 jest
mniejsze niz P4.31.

4. Sygnat sprzezenia
zwrotnego enkodera jest
zakiocony.

1. Upewnij sie, ze
wspotczynnik przektadni
elektronicznej jest ustawiony
prawidtowo.

2. Upewnij sie, ze parametry
kontroli petli predkosci silnika
sg ustawione prawidtowo.

3. Upewnij sie, ze fazy kabla
silnika sg w prawidtowe;j
kolejnosci.
4. Upewnij
enkoder
pofgczone.
5. Wymien silnik na nowy o
wiekszej predkosci.

ze silnik i
prawidtowo

sie,
$g

Er19-1

Usterka predkosci-
nadmierna predkos¢
CCw (w kierunku
przeciwnym do kierunku
ruchu wskazowek

zegara)

Sprzezenie zwrotne
predkosci przekracza
ustawienie P4.40 o ponad
20 ms.

1. Upewnij sie, ze enkoder
dziata prawidtowo.
2. Ustaw poprawnie P4.40.

Er19-2

Usterka predkosci-
nadmierna predkos¢ CW
(w kierunku zgodnym z
kierunkiem ruchu
wskazéwek zegara)

Sprzezenie zwrotne
predkosci przekracza
ustawienie P4.41 o ponad
20 ms.

1. Upewnij sie, ze enkoder
dziata prawidtowo.
2. Ustaw poprawnie P4.41.
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Kod

Nazwa

Mozliwa przyczyna

Srodek zaradczy

Er19-3

Usterka predkosci-
Overspeed parameter set
incorrectly

Ustawienie  P4.40
mniejsze niz 0
ustawienie  P4.41
wieksze niz 0.

jest
lub
jest

1. Upewnic sie, ze enkoder jest
prawidtowo podtgczony.

2. P440 Iub P4.41
ustawiony nieprawidtowo.

jest

Er19-4

Usterka predkosci- Out-
of-control fault

Silnik jest poza kontrolg z
powodu nieprawidtowego
podtgczenia kabla
zasilajacego silnika lub
nieprawidtowego
ustawienia kodu silnika.

1. Upewnic sie, ze enkoder jest
podigczony w sposob
niezawodny.

2. Upewni¢ sie, ze kolejnos¢
faz w kablu zasilajgcym jest
prawidtowa.

3. Upewni¢ sie, ze kod silnika
jest prawidtowy.

4. Ustawi¢ P4.35 na 0.

Er20-0

Usterka
predkosci

odchylenia

W trybie bez momentu
obrotowego, odchylenie
miedzy predkoscig silnika
a poleceniem predkosci
przekracza ustawienie
P4.39.

1. Fazy silnika U, Vi W sg
w odwrotnej kolejnosci lub
kable silnika nie sg
podtgczone.

2. Obcigzenie silnika jest
zbyt duze, co powoduje
utkniecie silnika.

3. Sita napedowa jest
niewystarczajgca, co
powoduje utkniecie silnika.
4. Parametry kontroli petli
predkosci sg ustawione
nieprawidtowo.

5. Ustawienie P4.39 jest
zbyt niskie.

1. Upewnij sie, ze fazy kabla
silnika sg w prawidtowe;j
kolejnosci, a kable silnika sg
prawidtowo podtgczone.

2. Sprawdz, czy tasma
przenoénika lub tancuch nie
jest zbyt napieta, czy stét
warsztatowy  dochodzi do
granicy lub napotyka
przeszkody. Jesli tak, rozwigz
problem.

3. Upewnij sie, ze parametry
kontroli petli predkosci sa
ustawione prawidtowo, naped
nie jest uszkodzony, a model
systemu serwo jest
prawidtowy.

4. Zwieksz ustawienie P4.39.
5. Ustaw P4.39 na 0, co
wytgcza wykrywanie btedu
odchylenia predkosci.

Er21-0

Przekroczenie  pozycji-
CCw (w kierunku
przeciwnym do kierunku
ruchu wskazowek
zegara)

W trybie pozycjonowania
aktywowany jest wytgcznik
krancowy CcCw lub
skumulowany impuls
sprzezenia zwrotnego
przekracza ustawienie
P0.35.

1. Upewnij sie, ze sygnat
wytgcznika krancowego CCW
jest prawidtowy.

2. Upewnij sie, ze ustawienie
P0.35 jest prawidtowe.

Er21-1

Przekroczenie  pozycji-
CW (w kierunku zgodnym
z  kierunkiem  ruchu
wskazowek zegara)

W trybie pozycjonowania
aktywowany jest wytgcznik
krancowy Cw lub
skumulowany impuls
sprzezenia zwrotnego
przekracza ustawienie
P0.36.

1. Upewnij sie, ze sygnat
wytgcznika krancowego CW
jest prawidtowy.

2. Upewnij sie, ze ustawienie
P0.36 jest prawidtowe.

Er22-0

Usterka
pozycji

odchylenia

1. Czas  odpowiedzi
serwera jest zbyt dtugi.
Dlatego impulsy
resztkowe przekraczajg
ustawienie P4.33.

1. Sprawdz, czy tasma
przenosnika lub tancuch nie
jest zbyt napieta, czy stot
roboczy dochodzi do granicy
lub napotyka przeszkody. Jesli
tak, rozwigz problem.
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Kod

Nazwa

Mozliwa przyczyna

Srodek zaradczy

2. Obcigzenie silnika jest
zbyt duze, co powoduje
utkniecie silnika.

3. Czestotliwosé
wejsciowa impulsu
zbyt wysoka, przekracza
maksymalng predkosc¢
silnika.

4. Zmienna kroku w
wejsciu polecenia
potozenia przekracza
ustawienie w P4.33.

jest|.

2. Zwieksz ustawienia
parametrow petli pozycji lub
wzmochienia sprzezenia
zwrotnego predkosci do przodu
Alternatywnie, zwieksz
ustawienie P4.33.

3. Dostosuj parametry
przetozenia elektronicznego.

4. Zmniejsz zmienng kroku w
wejsciu polecenia pozyciji.

Er22-1

Zbyt duze odchylenie
kontroli hybrydowej

W przypadku kontroli w
peini  zamknietej petli
odchylenie pozycji
sprzezenia zwrotnego
miedzy linijkg siatkowg a
enkoderem przekracza
ustawienie P4.64.

ze silnik i
prawidtowo

1. Upewnij
obcigzenie
podigczone.
2. Upewnij sie, ze
siatkowa i  enkoder
prawidtowo podtgczone.
3. Upewnij sie, ze P4.60, P4.61
i P4.62 sg ustawione
prawidtowo.

sie,

Sg

linijka
Sg

Er22-2

Przepetnienie
pozyciji

przyrostu

Polecenie
pojedynczej zmiany po
elektronicznej  konwersji
wspétczynnika przektadni
przekracza (231-1).

pozyciji

the
the

1. Decrease
variation  of
command.

2. Modify the electronic gear
ratio to a proper setting.

single
position

Er23-0

Nadmierna
napedu

temperatura

1. Temperatura otoczenia
napedu przekracza
okreslong temperature.

2. Naped jest przecigzony.

1. Zmniejsz  temperature
otoczenia i popraw warunki
wentylacji.

2. Zastgp go systemem serwo
0 wiekszej mocy.

3. Zwieksz czas ACC/DEC i
zmniejsz obcigzenie.

Er25-4

Usterka aplikacji- Limit
czasu testu kata
przesuniecia enkodera

Wystgpit wyjatek w tescie
kata przesuniecia
enkodera.

Upewnij sie, ze wat silnika
moze sie swobodnie obracac,
a nastepnie przeprowadz test
po  ponownym  wigczeniu
zasilania.

Er25-5

Usterka aplikacji- Test
kata przesuniecia
enkodera nie powiodt sie

W tescie kata przesuniecia
enkodera wystepujg duze
wahania sprzezenia
zwrotnego pradu.

Zmniejsz ustawienie P4.53, a
nastepnie przeprowadz test po
ponownym wigczeniu.

Er25-6

Usterka
przemieszczenie
pozycje bazowania

aplikacji-
poza

Wytagcznik krancowy lub
limit programowy jest
wigczony podczas
bazowania.

Zmodyfikuj ustawienie P5.10, a
nastepnie wykonaj bazowanie
po ponownym wigczeniu.

Er25-7

Usterka aplikacji- usterka
identyfikacji
bezwfadnosci

1. Podczas identyfikaciji
bezwtadnosci silnik
przestaje sie obracaC z
drganiami dtuzszymi niz
3,5s.

2. Rzeczywisty czas ACC
do identyfikacji

1. Popraw
mechaniczna.

2. Zwieksz ustawienie P1.07.
3. Zwieksz ustawienie P1.06.

sztywnosé
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Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
bezwtadnosci jest zbyt
krotki.
3. Predkosc¢ identyfikacji
bezwtadnosci jest
mniejsza niz 150r/min.
1. Kolejnos¢ faz kabla
zasilajgcego jest|1. Upewnij sie, ze potgczenie
nieprawidtowa. kabla zasilajgcego jest
Usterka aplikacji- usterka|2. Kierunek enkodera jest|prawidiowe.
Er25-8 |kontroli bieguna|sprzeczny z kolejnoscig|2. Upewnij sie, ze ustawienia
magnetycznego faz kabla zasilajgcego. enkodera sg prawidtowe.
3. Podczas kontroli{3. Wyeliminuj stan, ktory
wystepuje sita zewnetrzna|powoduje site zewnetrzna.
lub przecigzenie.
Usterka aplikacji-|/Zakres ruchu silnika jest
Przekroczenie/nadmierna|zbyt duzy lub predkos¢
Er25-9 |predkosc¢ wijest  zbyt duza w|Zwieksz ustawienie P6,70.
potwierdzeniu kontrolijpotwierdzeniu bieguna
bieguna magnetycznego |magnetycznego.
Usterka aplikacji- Poza|Zakres ruchu  silnika
Er25-a zasiegiem przy|przekracza okreslony|Zwiekszy¢ ustawienia P6.60 i
sprawdzaniu bieguna|zakres w kontroli bieguna|P6.61.
magnetycznego magnetycznego.

9.2 Bledy komunikacji CANopen i srodki zaradcze

Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
W trybie pozyciji interpolacji|1. Sprawdz kable komunikacyjne,
odstep czasu miedzylaby poprawi¢  niezawodnos$c
Limit czasu svanatu dwoma sgsiednimi|komunikaciji.
Er22-3 SU SYg sygnatami ramki|2. Upewnij sig¢, ze interwat
synchronizacji T . . S
synchronizacji jest ponad|generowania ramki synchronizacji
dwukrotnoscig cyklujzrédta generowania sygnatu jest
komunikaciji. poprawny.
Er2-4 Bufor polecen petnejBufor  polecen  pozycji 6W;e|::§ia Oilgleer:]va’foz c'iciii?:(v))l?
pozyciji CANopen PTP jest petny. P}pr P pozyc)
Wezet  nadrzedny nie
Er26-0 |CANopen offline odbiera pakietéw przesytu Sprawc_lz _ potgczenie
z wezta podrzednego wlkomunikacyjne.
okreslonym czasie.
Gdy SDO odczytuje Ilub
zapisuje parametry, indeks . , .
Indeks SDO nielnie istnieje w stowniku Sprawdz indeks na \.NQZIG 9*°W”.y”!
Er26-1 |. .. L : ../l na serwonapedzie. Zmodyfikuj
istnieje obiektéow lub nie jest|. :
. indeks w pliku EDS.
obstugiwany przez
serwonaped.
Gdy SDO odczytuje Ilub . : .
Subindeks SDO nie zapisuje parametry, indeks \/Svpriall;\/dz mc’:g\l/(vi ImpOdm?ekS 22
Er26-2 istnieje w stowniku| "% 9 Y

istnieje

obiektow, ale podindeks
nie istnieje w stowniku lub

serwonapedzie. Zmodyfikuj indeks
i podindeks w pliku EDS.
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Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
nie jest obstugiwany przez
serwonaped.
Informacje o dtugosci w
poleceniach odczytu Ilub|Dostosuj diugos¢ w poleceniach
Er26-3 Nieprawidtowa zapisu SDO nie sg zgodne|odczytu lub zapisu SDO zgodnie z
dtlugosc¢ danych SDO|z dlugosciag danych wldlugoscia danych w stowniku
stowniku obiektow|obiektéw serwonapedu.
serwonapedu.
Usterka Dane, ktére zapisuje SDO,|Dostosuj rozmiar danych
SDOCANopen- ; . .
) przekraczajg zakres|zapisanych przez SDO zgodnie z
Er26-4 |przekroczenie : .
danych w stowniku|zakresem danych w stowniku
zakresu danych| .7~ o
SDO obiektow serwonapedu. obiektow.
Modyfikacja nie jest|Sg préby  modyfikacji|Wyeliminuj warunek
Er26-5 |dozwolona tylko dolparametréw  tylko  do|podejmowania prob modyfikacji
odczytu odczytu. parametrow tylko do odczytu.
Nieprawidtowa Catkowita dtugos¢ danych
Er26-6 |dlugo$¢ mapowaniajmapowanych  z PDO|Popraw ustawienia diugosci.
PDO przekracza 64 bity.
. Paramc_atry zwigzane ZUpewnij sie, ze indeks i podindeks
Dane  mapowaniaj/danymi mapowanymi z . U
Er26-7 L . IR mapowania PDO istniejg w
PDO nie istniejg PDO nie znajdujg sie w ) C
. L stowniku obiektéw.
stowniku obiektow.
Modyfikacja PDO nieS 6b modvfikacii Przetgcz stan CANopen na
Er26-8 |jest dozwolona Wmaa ovfarﬁ F¥DO y ] przedoperacyjny, a nastepnie
stanie operacyjnym P ' zmodyfikuj mapowania PDO.
Mapowanie PDO jest Is;?;izt%rv?lby mapovsl/(?giz Upewnij si¢, ze nie ma parametrow
Er26-9 |V2P Jestipar e .~ |IPDO tylko do odczytu, ktére sa
niedozwolone uniemozliwiajg mapowanie
mapowane do RPDO.
do PDO.
W trybie synchronizacji
liczba ramek odebranych|1. Zmodyfikuj interwat czasowy, w
Zbyt szybki sygnafjprzez wezet podrzedny|ktorym wezet gtdwny ma wysytac
Er26-a e . A
synchronizacji przekracza zakres|ramki danych lub synchronizaciji.
obstugiwany przez|2. Zmien szybkosc¢ transmisji.
predkosc¢ transmisiji.
Komunikacja CAN jest wi1. Sprawdz potaczenie
Er26-b |Usterka odbioru tryb!e ofﬂlne lub Ilczr’1|k komunikacyjne. '
odbierania btedow|2. Uruchom ponownie
przekracza 128. serwonaped.
Komunikacja CAN jest wi|1. Sprawdz potgczenie
i , trybie offline lub liczniklkomunikacyjne.
Er26-c |Usterka wysytania odbierania btedow|2. Uruchom ponownie
przekracza 128. serwonaped.
W przypadku, gdy wezet
podrzedny et 7 modyfikuj konfiguracie tak, aby w
: skonfigurowany do AR . N
Zduplikowany sygnat . . |catej sieci komunikacyjnej byto
Er26-d o generowania sygnatéw . . .
synchronizacji T . tylko jedno zrodto generowania
synchronizacji, odbierane

sg zewnetrzne
synchronizacji.

sygnaty

sygnatu synchronizaciji.
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Kod Nazwa Mozliwa przyczyna Srodek zaradczy
W asynchronicznym trybie|1. Zmodyfikuj interwat czasowy dla
Zbyt wysoki|pracy liczba ramek|wezta gtbwnego do wysytania
Er26-e wspotczynnik odebranych przez wezetiramek danych.
obcigzenia podrzedny przekracza|2. Zmodyfikuj tryb dla wezta
magistrali zakres obstugiwany przez|podrzednego do wysytania TPDO.
predkos¢ transmisiji. 3. Zmien szybkos$¢ transmisiji.
Nieprawidiowv  stan SDO prébuje|Dostosuj stan maszyny CANopen
prawidiowy zmodyfikowa¢ parametry wido stanu Pre-OP Ilub OP, a
Er26-f |modyfikaciji . : o . s . .
- stanie uniemozliwiajgcym|nastepnie sprobuj zmodyfikowac
parametrow

modyfikacje.

parametry.
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10.1 Parametry dotyczace ustawien

Uwaga:
W kolumnie Stosowany tryb P oznacza tryb pozycji, S oznacza tryb predkosci, a T oznacza
tryb momentu obrotowego.
Dla koddéw funkgiji:
e Oznaczone indeksem gornym ,17, ustawienia parametrow zaczng obowigzywaé
dopiero po ponownym uruchomieniu lub ponownym wtgczeniu napedu.
e Oznaczone indeksem gornym ,2”, ustawienia parametrow obowigzujg dopiero po
zatrzymaniu serwomechanizmu. Modyfikacja podczas pracy nie jest mozliwa.
e Oznaczone indeksem goéornym ,*”, ustawienia parametréw nie sg zapisywane po
wytgczeniu napedu.

e .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslinie SRR

funkgciji ustawien tryb

PO Kontrola podstawowa

P0.00! |Model silnika - 0-9999999 [1010104 PST

P0.01! |Typ enkodera - 1-12 4 PST

po ot |OProty  silnika  doj_ 0-1 0 PST
przodu

P0.03! |Tryb kontroli - 0-9 0 PST

PO.04* Wewne,t_r_zne polecenie| 0-1 0 PST
aktywacji

po.05 | redkosc obr/min 0-1000 200 PST

impulsowania

Licznik wspotczynnika
P0.06! |wyjSciowego podziatu
czestotliwosci
Mianownik
wspétczynnika
wyjéciowego podziatu|
czestotliwosci
Wyjscie z odwrotnym

0—(2%-1)  |10000 PST

P0.07* 1-(23-1) 131072 PST

P0.08! |podziatem - 0-1 0 PST
czestotliwosci

P0.09 Tryb ograniczenia| 0-6 1 PS
momentu obrotowego
Ograniczenie 1

P0.10 |maksymalnego % 0.0-500.0 [300.0 PST
momentu obrotowego
Ograniczenie 2

P0.11 |maksymalnego % 0.0-500.0 |300.0 PS

momentu obrotowego
Typ wejscia mocy

P0.12 |[serwomechanizmu - 0-1 0 PST
3PH

po.13t [Moc  zewnetrznego,,, 0-5000 200 PST
rezystora hamowania

p0.141 |OPOr  zewnetrznego) 1-1000 60 PST
rezystora hamowania
Monitorowane

P0.15 parametry - 0-22 0 PST

PO.16 Blokada  modyfikaciji| 0-1 0 PST

' parametru

str. 275



Serwonaped AC z serii AS64 Zatacznik

Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]

funkgciji ustawien tryb
Tryb zapisu do

P0.17 EEPROM - 0-1 0 PST

P0.18* |Hasto fabryczne - 0—65535 0 PST

PO.19 Typ wejscia zasilania| 0-1 0 PST
waodu gtdwnego

P0.20" Zrod’fo__ polecenia| 0—a 0 p
pozyciji

po.gr |Impulsy — ~  nadednostka 1 a4y 110000 P
rozdzielczosc silnika |odniesienia
Tryb wejscia

1 - —

P0.23 impulsowego 0-2 0 P

po.241 [Odwrotny - kierunek 0-1 0 P
wejscia impulsowego
Licznik wspotczynnika

P0.25 |1 przektadni|- 0—(231-1) 0 P
elektronicznej
Mianownik

po.262 |WSPOiczynnika : 1-2*-1) (10000 [P
przektadni
elektronicznej
Licznik wspotczynnika

P0.27 |2 przektadni|- 0-(2%1-1) 0 P
elektronicznej
Licznik wspotczynnika

P0.28 |3 przektadni|- 0-(2%1-1) 0 P
elektronicznej
Licznik wspotczynnika

P0.29 |4 przektadni|- 0-(2%1-1) 0 P
elektronicznej
Polecenie pozyciji

P0.332 |czasu filtrowania|ms 0.0-1000.0 |0.0 P
ptynnego

po.342 |Polecenie  pozycjil 0.0-1000.0 [0.0 P
czasu filtrowania FIR

P0.35 Limit oprogramowanialJednostka  |-(23!-1)—(23!- 0 P

' w kontroli pozycji CCW|odniesienia |1)
P0.36 Limit oprogramowanialJednostka  |-(23-1)—(23!-
' w kontroli pozycji CW |odniesienia  |1)

P0.37 |Tryb polecen pozycji |- 0-1

P0.38 W’rqczgnle' w petni| 0—2
;amknletej petli

P0.40 Zrodto o polecen| 0-5 1 s
predkosci

PO.41 UstaW|eln|e kler’urllku_ 0-1 0 s
polecenia predko$ci
Przyrost Al 1 [P3.26

P0.42 Jednostkal/V 10-2000 100 PST

P0.43 |Odwrotnos¢ Al 1 - 0-1 0 PST

P0.45 |Martwa strefa Al 1 V 0.000-3.000 |0.000 PST
Predkos¢ wewnetrzna -20000—

P0.46 |l/ograniczenie obr/min 100 ST

e 20000

predko$ci
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb

Predkos¢ wewnetrzna -20000—
P0.47 |2/ograniczenie obr/min 0 ST
. 20000
predkosci 2
Predkos¢ wewnetrzna -20000—
P0.48 |3/ograniczenie obr/min 0 ST
o 20000
predkosci 3
Predkos¢ wewnetrzna -20000—
P0.49 |4/ograniczenie obr/min 0 ST
e 20000
predkosci 4
Predkos¢ wewnetrzna , -20000-
P0.50 5 obr/min 20000 0 S
Predkos¢ wewnetrzna . -20000-
P0.51 6 obr/min 20000 0 S
Predkos¢ wewnetrzna . -20000-
P0.52 7 obr/min 20000 0 S
Predkos¢ wewnetrzna . -20000-
P0.53 3 obr/min 20000 0 S
P0.54 |Czas ACC ms 0-30000 0 S
P0.55 |Czas DEC ms 0-30000 0 S
P0.56 |Czas ACC krzywej S |ms 0-1000 0 S
P0.57 |Czas DEC krzywej S |ms 0-1000 0 S
P0.58 Tryb za,c[sku z zerowg| 0-3 0 ST
predkoécig
Prég predkosci
P0.59 |zerowej predkosci|obr/min 10-20000 |30 S
zacisku
po.6o |4redio polecenia| 0-3 1 T
momentu obrotowego
Ustawienie  kierunku
P0.61 |polecenia  momentu|- 0-1 0 T
obrotowego
[P3.27 .
P0.62 |Przyrost Al 2 Jednostka]/V 0-2000 100 PST
P0.63 |Odwrotno$¢ Al 2 - 0-1 0 PST
P0.65 |Martwa strefa Al 2 V 0.000—3.000 [0.000 PST
Polecenie
P0.66 |wewnetrznego % -500.0-500.0/0.0 T
momentu obrotowego
PO.67 Tryb _ograniczenia|_ 0-1 0 T
predkosci
po.6g |CZ3S rampy polecenial o 0-10000 |0 T
momentu obrotowego
Po.69 |©ZaS DEC na szybkie| o 0-10000  [500 PST
zatrzymanie
P0.70" Tryb pracy enkodera| 0-1 0 PST
bezwzglednego
Wyczyszczenie
po.71* |Wieloobrotowego 0-1 0 PST
enkodera
bezwzglednego
po.go [Maks. —ograniczenie| iy 0-1000 100 PST
predko$ci
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Zatacznik

Kod
funkgciji

Parametr

Jednostka

Zakres
ustawien

Domyslnie

Stosowany
tryb

przetgczania
kontroli

trybu

P0.91

Pozycjonowanie
odniesienia
przetgczania
kontroli

trybu

Jednostka
odniesienia

-1-(23-1)

PST

P0.92

Metoda
przetgczania

pozycji

wyjscia
trybu

0-1

PST

P0.93

Tryb
przetgczania
wyjscia

predkosci
trybu

0-1

PST

P0.99

Poziom filtra FIR
wykrywania predkosci

1-31

PST

P1 Kontrola automatycznego strojenia

P1.00

Dostrojenie
bezwtadnosci w trybie
online

0-1

PST

P1.01

Wspétczynnik
bezwtadnosci 1

0-10000

250

PST

P1.02

Wspétczynnik
bezwtadnosci 2

0-10000

250

PST

P1.03

Sztywnos¢
mechaniczna

0-31

13

PST

P1.04*

Dostrojenie
bezwtadnosci w trybie
offline

0-1

PST

P1.05

Tryb
bezwladnosci

identyfikacji|

0-3

PST

P1.06

Maks. obroty w
zakresie identyfikacji
bezwtadnosci

=

0.2-20.0

2.0

PST

P1.07

Czas ACC identyfikacji
bezwitadnosci

ms

2-1000

200

PST

P1.08

Klasa
bezwladnosci

identyfikacji|

0-3

PST

P1.19

Czutos¢  wykrywania
rezonansu

0.2-100.0

5.0

PST

P1.20

Tryb
rezonansu

wykrywania|

0-7

PST

P1.21*

Mechaniczna
czestotliwosc
rezonansowa 1

Hz

0-5000

5000

PST

P1.22*

Mechaniczna
czestotliwosc
rezonansowa 2

Hz

0-5000

5000

PST

P1.23

Czestotliwos¢ filtra

zaporowego 1

50-5000

5000

PST

P1.24

Wspétczynnik Q filtra
zaporowego 1

0.50-16.00

1.00

PST

P1.25

Gtebokosc¢
zaporowego 1

filtra

0-100

PST
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb
p1.op |czestotliwosc - filtral, ) 50-5000  |5000 PST
zaporowego 2

p1.27 |vspolczynnik Q filtra 0.50-16.00 [1.00 PST
zaporowego 2

p1.2g |Slebokose fltral 0-100 0 PST
zaporowego 2

p1.pg |CZestotiwose filtral, |, 50-5000 (5000 PST
zaporowego 3

p1.30 |/spoiczynnik Q filtral_ 0.50-16.00 |1.00 PST
zaporowego 3

p1.31 |Siebokose fltral g, 0-100 0 PST
zaporowego 3

p1.3p |Czestotiwose filtral, . 50-5000  |5000 PST
zaporowego 4

p1.33 |/Vspoiczynnik Q filtral_ 0.50-16.00 |1.00 PST
zaporowego 4

p1.34 |Clebokose filtralg, 0-100 0 PST
zaporowego 4

P1.35 Tryb kor_wtroll W|b_r_aCJ|w_ 0—2 0 p
poleceniu pozyciji

p1.3e |CZestotiwosc kontrolil |, 0.0-200.0 |0.0 P
wibracji 1

p1.37 |WVspoiczynnik - filtral 0.00-1.00  |1.00 P
kontroli wibracji 1

p1.3g |Czestotiwosc kontrolil |, 0.0-200.0 |0.0 P
wibracji 2

p1.39 |Vvspolczynnik  filtra 0.00-1.00  [1.00 P
kontroli wibracji 2

P2 Kontrola silnika

P2.00 |Przyrost predkosci1 |Hz 0.0-3276.7 |27.0 PST
Stata czasowa

P2.01 |catkowania predkosciims 0.1-1000.0 |(21.0 PST
1

P2.02 |Przyrost pozycji 1 1/s 0.0-3276.7 |48.0 P

ppo3 |Flr ~ wykywania,, 100-5000  [5000 PST
predkosci 1

p2.04 | momentu g 0.00-25.00 |0.84 PST
obrotowego 1

P2.05 |Przyrost predkosci 2 |Hz 0.0-3276.7 |27.0 PST
Stata czasowa

P2.06 |catkowania predkosciims 0.1-1000.0 (1000.0 PST
2

P2.07 |Przyrost pozycji 2 1/s 0.0-3276.7 |57.0 P

p2og |FIr ~  wykiywania) 100-5000  |5000 PST
predkosci 2

p2.09 | momentu g 0.00-25.00 |0.84 PST
obrotowego 2
Wzmochnienie

P2.10 |sprzezenia predkosci|% 0.0-100.0 0.0 P
do przodu

p2.11 |CZ8s fitra sprzezenia 0.00-64.00 |0.50 P

predkoséci do przodu
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Zatacznik

Kod
funkgciji

Parametr

Jednostka

Zakres
ustawien

Domyslnie

Stosowany
tryb

P2.12

Wzmocnienie
sprzezenia do przodu
momentu obrotowego

%

0.0-100.0

0.0

PS

P2.13

Czas filtrowania
sprzezenia do przodu
momentu obrotowego

ms

0.00-64.00

0.00

PS

P2.14

Wspétczynnik IPPI 1

%

0-1000

100

PST

P2.15

Wspotczynnik IPPI 2

%

0-1000

100

PST

P2.20

Ustawienie
wzmochnienia 2

0-1

1

PST

P2.22

Wyzwalacz
przetgczania w kontroli

pozycji

0-9

P2.23

Opobznienie
przetgczania w kontroli
pozyciji

ms

0-10000

P2.24

Poziom przetgczania|

w kontroli pozyciji

0-20000

P2.25

Opodznienie
przetgczania w kontroli
pozycji

0-20000

P2.26

Czas przetgczania
wzmochnienia pozyciji

0-10000

pP2.27

Wyzwalacz
przetgczania w kontroli

pozyciji

0-5

P2.28

Opodznienie
przetgczania w kontroli
pozycji

ms

0-10000

P2.29

Poziom przetgczania|

w kontroli pozycji

0-20000

P2.30

Opobznienie
przetgczania w kontroli
pozyciji

0-20000

P2.31

Wyzwalacz
przetgczania w kontroli
momentu obrotowego

0-3

P2.32

Opbznienie
przetgczania w kontroli
momentu obrotowego

ms

0-10000

P2.33

Poziom przetgczania
w kontroli momentu
obrotowego

0-20000

P2.34

Opoznienie
przetgczania w kontroli
momentu obrotowego

0-20000

P2.412

Urzadzenie kontrolne
zaktécen

0-2

PST

P2.42

Wzmocnienie
kompensacji
urzgdzenia
kontrolnego zaktécen

0-100

PS
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Zatacznik

Kod
funkgciji

Parametr

Jednostka

Zakres
ustawien

Domyslnie

Stosowany
tryb

P2.43

Czestotliwos¢ odciecia
urzgdzenia
kontrolnego zaktocen

Hz

0-3000

200

PS

P2.44

Przesuniecie
polecenia
obrotowego

momentu

%

-500.0-500.0

0.0

PST

P2.50?

Thumik drgan
catkowicie zamknietej

petli

0-2

PS

P2.51

Czestotliwos¢ odciecia
ttumika drgan
catkowicie zamknietej

petli

Hz

1.0-500.0

100.0

PS

P2.52

Wzmocnienie
kompensacji  ttumika
drgan catkowicie
zamknietej petli

(=]

%

0-1000

PS

P2.53

kontroli
Sredniej

Przetgcznik
wibracji
czestotliwosci

0-1

PST

P2.54

Czestotliwos¢ kontroli
wibracji

Hz

1-2000

100

PST

P2.55

Regulacja
bezwladnosci

%

1-1000

100

PST

P2.56

Wzmocnienie
tlumienia

%

0-1000

PST

P2.57

Regulacja czasu filtra
1

0.01ms

-10-10

PST

P2.58

Regulacja czasu filtra
2

0.01ms

-10-10

PST

P2.60?

Urzadzenie kontrolne
predkosci

0-2

PST

P2.61

Wzmocnienie
urzgdzenia
kontrolnego predkosci

Hz

1-1000

100

PST

P2.70

Predkos¢ odciecia
kompensacji tarcia

obr/min

0-1000

20

PST

P2.71

Wspétczynnik
momentu obrotowego
CCwW kompensacji
tarcia

%/(100br/min)

0.0-100.0

0.0

PST

P2.72

Wspétczynnik
momentu obrotowego
Cw kompensacji
tarcia

%/(100br/min)

-100.0-0.0

0.0

PST

P2.73

Kompensacja tarcia

0-1

PST

P2.85

Moment obrotowy
sprzezony do przodu

0-1

PS

P2.91

Nieobcigzone
wzmochnienie kontroli

1/s

1.0-2000.0

50.0
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb

Nieobcigzony
P2.92 |wspodtczynnik % 50.0-200.0 |100.0 P
ttumienia kontroli
P3 Zarzadzanie I/O
P3.00' |Wejscie cyfrowe 1 |- 0x000- 0x003 pST
' 0x136
o 0x000—
1 -
P3.01' |Wejscie cyfrowe 2 0x136 0x00D PST
. 0x000—
1 -
P3.02 |Wejscie cyfrowe 3 0x136 0x004 PST
o 0x000—-
1 -
P3.03' |Wejscie cyfrowe 4 0x136 0x016 PST
. 0x000—
1 -
P3.04% |Wejscie cyfrowe 5 0x136 0x019 PST
o 0x000—
1 -
P3.05% |Wejscie cyfrowe 6 0x136 0x01A PST
. 0x000—
1 -
P3.06 |Wejscie cyfrowe 7 0x136 0x001 PST
o 0x000—
1 -
P3.07* |Wejscie cyfrowe 8 0x136 0x002 PST
I 0x000—
1 -
P3.10* |Wyjscie cyfrowe 1 OX11E 0x001 PST
o 0x000—
1 -
P3.11' |Wyjscie cyfrowe 2 OX11F 0x003 PST
o 0x000—
1 -
P3.12% |Wyjscie cyfrowe 3 OX11E 0x007 PST
o 0x000—
1 -
P3.13' |Wyjscie cyfrowe 4 OX11F 0x00D PST
o 0x000—
1 -
P3.14% |Wyjscie cyfrowe 5 OX11E 0x005 PST
o 0x000—
1 -
P3.15' |Wyjscie cyfrowe 6 OxX11F Ox00E PST
Przechwytywanie
P3.16 |enkodera opartego nal- 0-778 0 PST
DI
I -10.000-
P3.20 |Przesuniecie Al 1 V 10.000 0.000 PST
P3.21 |[Filtr Al'1 ms 0.0-1000.0 |1.0 PST
) 0.000—-
P3.22 |Prég ochrony OV Al 1 |V 10.000 0.000 PST
I -10.000—-
P3.23 |Przesuniecie Al 2 V 10.000 0.000 PST
P3.24 |[Filtr Al 2 ms 0.0-1000.0 |0.0 PST
. 0.000—-
P3.25 |Prég ochrony OV Al 2 |V 10.000 0.000 PST
P3.26! |Funkcja Al 1 - 0-7 0 PST
P3.27' |Funkcja Al 2 - 0-7 3 PST
Wzmochnienie
P3.28 |kompensaciji predkosci|% 0.0-100.0 0.0 P
analogowej
p3.29 |NZzmocnienie % 0.0-100.0 (0.0 PST
kompensacji
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb
obrotowego momentu
analogowego

P3.30! |Funkcja AO 1 - 0-19 0 PST
Wzmocnienie napiecia|[P3.30 1-

P3.31 1a01 Jednostka]V 214748364 | PST

P3.32! |Funkcja AO 2 - 0-19 0 PST
Wzmocnienie napiecia|[P3.32 1-

P3.33 1002 Jednostka]V 214748364 | PST
Przesuniecie napiecia -10.000—-

P3.34 AO 1 Vv 10.000 0.000 PST
Przesuniecie napiecia -10.000-

P3.35 AO 2 \Y, 10.000 0.000 PST

P3.36! |Format AO - 0-2 0 PST
Dezaktywacja

p3.40 |Wytacznika - 0-2 1 PST
krancowego
przemieszczenia
Dezaktywacja

P3.41! |zatrzymania - 0-1 1 PST
awaryjnego

P3.43! |Filtr wejscia cyfrowego|0.125ms 1-800 1 PST
Dezaktywacja

P3.44 |blokowania impulséw|- 0-1 0 P
polecen
Tryb usuwania

P3.45! |impulséw - 0-1 1 P
szczgtkowych

P3.50 Zakre§ przybycia Jednos_tka_l 0—o18 100 p
pozycji odniesienia

P3.51 Tryb wyjscia przybycia| 0-4 0 p
pozycji
Czas  utrzymywania

P3.52 |terminala wyjsciowego|lms 0-30000 0 P
przybycia pozycji

p3.53 |09 SPOINOSCI| i 10-20000 |50 PST
predkoéci

p3.54 [£3SIEQ - osiagania g 10-20000 1000 pPST
predkosci

p3s5s |Zakres — predkoscll 10-20000 |50 PST
zerowej
Czas blokady

P3.56 |serwomechanizmu polms 0-1000 50 PST
hamowaniu
Opoznienie

P3.57 |zamkniecia hamulcajms 0-30000 500 PST
elektromagnetycznego
Proég predkosci silnika

P3.58! |przy zwolnieniu|obr/min 0-1000 30 PST
hamulca

p3.59 |2akres oslaganiay, 5.0-300.0 |50.0 T
momentu obrotowego

P3.77 |Tryb martwej strefy Al |- 0-1 0 PST
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb
p3go (c?as  filrowania 0-7 2 PST

wejscia impulsu
Czas filtrowania
P3.92 |sprzezenia zwrotnego|- 0-7 2 PST
impulsu
P4 Rozszerzenie i zastosowanie
P4.00! |Adres EtherCAT - -1-65535 -1 PST
P4.01' |Lokalny adres RS485 |- 1-255 1 PST
Szybkos¢  transmisji
1 - —
P4.02 CAN 0-5 1 PST
Szybkos¢  transmisji
1 - —
P4.03 RSA85 0-3 1 PST
Kontrola parzystosci
1 - —
P4.04 RS485 0-5 0 PST
P4.05' |Nr petli CAN - 1-127 1 PST
Tryb kasowania
P4.06 bledéw RS485 - 0-1 1 PST
Interwat synchronizac;ji
1 - —
P4.07 EtherCAT 0-3 2 PST
Typ synchronizacji
1 - —
P4.08 EtherCAT 0-2 0 PST
Czas wykrywania
1 —
P4.09 usterki EtherCAT ms 0-1000 100 PST
p4.10t |1YP komputeral 0-1 0 PST
goérnego
P4.11* AktyyvaCJg sitownika| 0-1 0 PST
magistrali
; i _(931_1\_(231_
P4 12* Polepenle_: pozyCJlJedpos_tka_l (2°+-1)—(2 0 p
magistrali odniesienia  |1)
Polecenie  predkosci . -6000.0—
*
P4.13 magistrali obr/min 6000.0 0.0 S
p4.14+ |POlecenie  momentulo, -500.0-500.0(0.0 T
obrotowego magistrali
Polecenie
P4.15* |przetgczania trybul- 0-1 0 PST
kontroli
Polecenie
P4.16* |przetgczania - 0-1 0 PST
wzmochnienia
Polecenie
przetagczania
P4.17* |\wspotczynnika - 0-3 0 P
przektadni
elektronicznej
Polecenie
P4.18+ |PrZetaczania . 0-1 0 PST
wspotczynnika
bezwladnosci
pa.1g |olecenie zaciskul 0-1 0 ST
predkosci zerowej
pa oo+ |Usuwanie impulsow) 0-1 0 p
resztkowych
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb
Polecenie

P4.21* |przetgczania limitu|- 0-1 0 PST
momentu obrotowego
Polecenie

P4.22* |raportowania  usterkil- 0-1 0 PST
zewnetrznej

P4 23 Polecc_enle zatrzymania| 0-1 0 PST
awaryjnego
Polecenie

P4.24* |przetgczania kontroli|- 0-1 0 P
wibracji

P4.30 |Tryb zatrzymania - 0-3 0 PST

P4.31 |Maks. predkos¢ silnikalobr/min 0—-20000 5000 PST

pa3z |FrO9  przekroczenial iy 0-20000 (6000 PST
predko$ci

P4.33 Prég _ |m_pulsu Jednos_tka_l 0-227 100000 p
odchylenia pozycji odniesienia

P4.34! |Ochrona OL hamulca |- 0-2 0 PST
Dezaktywacja

P4.35 |wykrywania predkosci|- 0-1 0 PST
poza kontrolg

p4.36t |Ochrona UV zasilania 0-1 1 PST
gtdwnego

pa37 |C28s wyknywania UV| o 70-2000 |70 PST
zasilania gtbwnego

pagg |ostawienie - g, 0.0-500.0 |115.0 PST
przecigzenia silnika

pa3g9 |r99  odchylenial /i 0-20000 |0 PS
predko$ci

P4.40 ;Tétdu predkosci  dolmin 0-20000  |20000 PST

P4.41 |Limit predkosci do tytu jobr/min -20000-0 -20000 PST
Predkos¢ wewnetrzna ) .

P4.42 |z wysokg|obr/min 20000.0 0.0 PST

. - 20000.0

rozdzielczoscig

pa.43 |Pro9 predkosci poza) i 0~20000  |30.0 pST
kontrolg

pass |Fro9 OT - silnikales 0-200 0 PST
sredniej mocy

pasoL [Przesuniecie fazy Zlo 0-22-1) |0 pPST
enkodera
Czas przetgczania

P4.51 |momentu obrotowego|lms/100% 0-4000 0 PS
1
Czas przetgczania

P4.52 |momentu obrotowego|lms/100% 0-4000 0 PS
2

pa.53 |Redulacia odpowiedziy, 10.0-200.0 |100.0 pPST
Opbznienie po

P4.54! |zainicjowaniu ms 0-200000 |0 PST
zatgczenia
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre's , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb
Licznik podziatu

pa.gor |cZestotiwosei | 1-2%-1)  [10000  |P
zewnetrznej linijki
siatkowej
Mianownik  podziatu

pa g1t |oZestotliwosci | 1-(2%-1) 10000 P
zewnetrznej linijki
siatkowej
Odwroécone  zliczanie

P4.62' |zewnetrznej linijkil- 0-1 0 P
siatkowej

P4 64l Limit _ odchyle_:nlaJednos_tka_l 0—227 160000 p
kontroli hybrydowej  |odniesienia
Prog kasowania

P4.65' |odchylenia kontroli|r 0-100 0 P
hybrydowej
Zrodto sygnatu wyjscia

P4.67' |sprzezenia zwrotnego|- 0-1 0 P
impulsu
Rozdzielczos¢

1 |zewnetrznegj linijki (931

P4.68 siatkowej (Iublmpuls 1-(2%-1) 10000 P
e;nkodera 2)

pa.6gt rodt avISeia), 0-4 0 PST
podziatu czestotliwosci
Typ sygnatu fazy Z

P4.70! |linijki siatkowej (lub|- 0-3 0 PST
enkodera 2)

P4.71' |Typ enkodera 2 - 1-12 2 PST

pa72r (YD kaskadowy|_ 0—4 0 PST
enkodera 2
Cykl komunikaciji 31

P4.87 CANopen VS 0—(2%-1) 0 PST

pagg | przeplywu o 0-32767  |1000 PST
CANopen
Automatyczne

P4.89 |zatrzymanie - 0-1 0 PST
odtgczenia CANopen

P4.90* |Usuwanie usterek - 0-1 0 PST

p4.g1+ [~aPiSywanie . 0-1 0 PST
parametrow

P49+ |Praywrocenie : 0-1 0 PST
ustawien fabrycznych

pa.93« |Odo2vt Zapisow), 0-1 0 PST
usterek

P4.94* Usuwanie zapisow| 0-1 0 PST
usterek

P4 95+ Nr grupy rejestrow| 0-9 0 PST
usterek

P4.96* |Zarezerwowane - - - PST
Zapis do enkodera

* - —
P4.97 EEPROM 0-1 0 PST
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb

Btedy danych
P4.98* [EEPROM  enkoderal- 0-1 1 PST
maski
P5 Impulsowanie, bazowanie i kontrola PTP
P5.00 |Tryb impulsowania - 0-6 0
P5.01 |Przyrost impulsowania Jednostka 1-2% 50000 P
odniesienia
p5.02 | redkose obr/min 1-5000  [500 P
impulsowania
Czas ACC/DEC
P5.03 impulsowania ms 2-10000 100 P
p5.04 |C23S oczekiwania 0-10000 (100 P
impulsowania
P5.05 |Cykle impulsowania |- 0-10000 1 P
P5.10% |Tryb bazowania - 0-128 0 P
ps.1y |Bazowanie po| 0-1 0 P
wlaczeniu zasilania
p5.12 |/Vysoka predkosC Wi,y 0-2000 100 P
kroku bazowania 1
ps.13 |/Vysoka predkosC wi, 0-60 20 P
kroku bazowania 2
_(931_1\_(931_
P5.14 |Pozycja bazowania Jednos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
P55 15 Polecenle_: wyzwolenia| 0-1 0 p
bazowania
P5.16 Akcja zwigzana = z|_ 0-3 0 p
bazowaniem
p5.17 | redkosc docelowa poj, i 1-5000 100 P
bazowaniu
Czas ACC/DEC dla
P5.18 |predkosci docelowejims 0-32767 300 P
po bazowaniu
; _(931_1\_(931_
P5.19 Pozycja _docelowa po Jednos_tka} (2°+-1)—(2 0 p
bazowaniu odniesienia  |1)
P5.20* ﬁ}’rgpna" wyzwolenial_ -1-2048 |1 P
P5.21 |Predkosc¢ docelowa 00|obr/min 0-6000 20 P
P5.22 |Predkosé docelowa 01|obr/min 0-6000 50 P
P5.23 |Predkosé docelowa 02|obr/min 0-6000 100 P
P5.24 |Predkos¢ docelowa 03|obr/min 0-6000 200 P
P5.25 |Predkos¢ docelowa 04|obr/min 0-6000 300 P
P5.26 |Predkos¢ docelowa 05|obr/min 0-6000 500 P
P5.27 |Predkosé docelowa 06|obr/min 0-6000 600 P
P5.28 |Predkos¢ docelowa 07|obr/min 0-6000 800 P
P5.29 |Predkos¢ docelowa 08|obr/min 0-6000 1000 P
P5.30 |Predkos¢ docelowa 09|obr/min 0—6000 1300 P
P5.31 |Predkosc¢ docelowa 10(obr/min 0-6000 1500 P
P5.32 |Predkosé¢ docelowa 11|obr/min 0-6000 1800 P
P5.33 |Predkos¢ docelowa 12|obr/min 0—-6000 2000 P
P5.34 |Predkos¢ docelowa 13|obr/min 0—-6000 2300 P
P5.35 |Predkosc¢ docelowa 14|obr/min 0-6000 2500 P
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;(Od .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
unkcji ustawien tryb
P5.36 |Predkosé¢ docelowa 15|obr/min 0—6000 3000 P
P5.37 |Czas ACC/DEC 00 ms 0-32767 200 P
P5.38 |Czas ACC/DEC 01 ms 0-32767 300 P
P5.39 |Czas ACC/DEC 02 ms 0-32767 500 P
P5.40 |Czas ACC/DEC 03 ms 0-32767 600 P
P5.41 |Czas ACC/DEC 04 ms 0-32767 800 P
P5.42 |Czas ACC/DEC 05 ms 0-32767 900 P
P5.43 |Czas ACC/DEC 06 ms 0-32767 1000 P
P5.44 |Czas ACC/DEC 07 ms 0-32767 1200 P
P5.45 |Czas ACC/DEC 08 ms 0-32767 1500 P
P5.46 |Czas ACC/DEC 09 ms 0-32767 2000 P
P5.47 |Czas ACC/DEC 10 ms 0-32767 2500 P
P5.48 |Czas ACC/DEC 11 ms 0-32767 3000 P
P5.49 |Czas ACC/DEC 12 ms 0-32767 5000 P
P5.50 |Czas ACC/DEC 13 ms 0-32767 8000 P
P5.51 |Czas ACC/DEC 14 ms 0-32767 50 P
P5.52 |Czas ACC/DEC 15 ms 0-32767 30 P
P5.53 |Czas opéznienia 00 |ms 0-32767 0 P
P5.54 |Czas opéznienia01 |ms 0-32767 100 P
P5.55 |Czas op6znienia 02 |ms 0-32767 200 P
P5.56 |Czas opdznienia 03 |ms 0-32767 400 P
P5.57 |Czas opdznienia04 |ms 0-32767 500 P
P5.58 |Czas opéznienia 05 |ms 0-32767 800 P
P5.59 |Czas opdznienia 06 |ms 0-32767 1000 P
P5.60 |Czas opdznienia Q7 |ms 0-32767 1500 P
P5.61 |Czas opdznienia08 |ms 0-32767 2000 P
P5.62 |Czas opdznienia09 |ms 0-32767 2500 P
P5.63 |Czas opdznienia 10  |ms 0-32767 3000 P
P5.64 |Czas opdznienia 11 |ms 0-32767 3500 P
P5.65 |Czas opdznienia 12 |ms 0-32767 4000 P
P5.66 |Czas opdznienia 13 |ms 0-32767 4500 P
P5.67 |Czas opéznienia 14 |ms 0-32767 5000 P
P5.68 |Czas opdznienia 15 |ms 0-32767 5500 P

Przetgcznik bufora
P5.69 |\ ontroli PTP j 0-1 0 P

Rozdzielczosé¢ , -(231-1)—(2%-
P5.70 jednoobrotowa dysku impuls 1() 2 10000 P
ps.71 |- rzelacznik 0-3 0 P

bazowania dysku
ps.72 1P super). 0-1 0 P

wieloobrotowy

Tryb wyzwalania
P5.73 |cyfrowego dla kontroli- 0-1 0 P

PTP

Tryb wyjscia
P5.74 |cyfrowego dla kontroli|- 0-4 0 P

PTP

Zawieszenie  kontroli
P5.75 PTP - 0-1 0 P
P6 Funkcje stosowania
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Zatacznik

Kod
funkgciji

Parametr

Jednostka

Zakres
ustawien

Domyslnie

Stosowany
tryb

P6.00

Niska
impulsowania
przodu

predkosé¢
do

obr/min

0-6000

P

P6.01

Niska predkos¢
impulsowania do tytu

obr/min

-6000-0

P6.02

Przetacznik
blokowania danych

0-1

P6.03

Blokowanie
zapisu

pozycji|

0-1

P6.04

Wysoka
impulsowania
przodu

predkosc
do

obr/min

0-6000

60

P6.05

Wysoka predkosc
impulsowania do tytu

obr/min

-6000-0

-60

P6.06

Aktywacja
impulsowania
terminala

0-1

P6.20

Przetgcznik
rewolwerowej

gtowicy|

0-1

P6.21

Noze na
rewolwerowg

gtowice|

1-128

16

P6.22

Impulsy na  obrot
gtowicy rewolwerowej

Jednostka
odniesienia

2—(2%1-1)

10000

P6.23

Punkt  uruchomienia
gtowicy rewolwerowej

Jednostka
odniesienia

-(231-2)—(2%1-
2)

o

P6.30

Przetgcznik
synchronizacji suwnicy

0-1

P6.31

Wzmochnienie kontroli
predkosci dla
synchronizacji suwnicy

Hz

0.0-3276.7

P6.32

Integralna kontrola
predkosci dla
synchronizacji suwnicy

ms

0.1-1000

1000

P6.33

Wzmochnienie kontroli
pozycji dla
synchronizacji suwnicy

1/s

0.0-3276.7

1000

P6.34

Filtr momentu
obrotowego dla
kompensacji

synchronizacji suwnicy

ms

0.00-64.00

0.00

P6.35

Filtr  predkosci dla
kompensacji
synchronizacji suwnicy

ms

0.00-64.00

0.00

P6.36

Wspdétczynnik
przepustowosci dla
kontroli synchronizacji
suwnicy

0-1000

P6.37

Wezet
gtéwny/podrzedny dla
synchronizacji suwnicy
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Kod .. |Parametr Jednostka Zakre; , Domyslnie SIOERHEN]
funkgciji ustawien tryb

Odlegtosé wycofania (531 9\_(931.
P6.38 |dla wyréwnania iﬁﬂf‘e";‘gﬁl‘a 2()2 22 110000 P
synchronizacji suwnicy
Predkos¢ wycofania
P6.39 |dla wyréwnanialobr/min 1-200 60 P
synchronizacji suwnicy
Predkos¢ zblizania sie
P6.40 |dla wyroéwnania|obr/min 1-60 5 P
synchronizacji suwnicy
pe.41 |Kierunek wyrownania| 0-1 0 p
suwnicy
PtP0O Kontrola PTP
PtP0.00[ 1O WO kontrolne,_ 0- 0X00000000|P
"~ “|segmentu 00 OX7FFFFFFF
_(931_1\_(231_
PtP0.01|Pozycja segmentu 00 égﬂ?ezsi;ﬁa 1()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0-
PtP0.02 segmentu 01 i OX7FFFFFFF 0x00000000]P
_(731_1\_(231_
PtP0.03|Pozycja segmentu 01 égﬂ?ezsi;ﬁa 1()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0-
PtP0.04 segmentu 02 i OX7FFFFFFF 0x00000000]P
_(931_1\_(231_
PtP0.05|Pozycja segmentu 02 ézﬂ?eossiéknaila 1()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0-
PtPO.08|Se gmentu 03 ] ox7FEEFFEE|2X00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP0.07|Pozycja segmentu 03 églﬂ?eossiteknaila l()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0-
PtP0.08|So ymentu 04 ] ox7FEEFFEE|2X00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP0.09|Pozycja segmentu 04 églﬂ?eossiteknaila l()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0-
PtPO.10/ e gmentu 05 ] ox7FFEFFEE|2X00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP0.11|Pozycja segmentu 05 églﬂ?eossiteknaila l()2 D2 0 P
Stowo kontrolne 0—
PtPO.12/5 o gmentu 06 - Ox7FFFFEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(231_
PtP0.13|Pozycja segmentu 06 iﬁﬂ?eosslékn"’l‘a 1()2 D=2 1o p
Stowo kontrolne 0—
PtPO.14 segmentu 07 i OX7FFFFFFF 0x00000000|P
_(931_1\_(231_
PtP0.15|Pozycja segmentu 07 iﬁﬂ?eosslékn"’l‘a 1()2 D=2 1o p
Stowo kontrolne 0—
PtPO.16/ o gmentu 08 - Ox7FFFFEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(231_
PtP0.17|Pozycja segmentu 08 iﬁﬂ?eosslékn"’l‘a 1()2 D=2 1o p
Stowo kontrolne 0-
PtP0.18 segmentu 09 i ox7EFEFEEF|0X00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP0.19|Pozycja segmentu 09 ggﬂlneosfgﬁl‘a 1()2 D=2 p

str. 290



Serwonaped AC z serii AS64 Zatacznik
Kod  *|parametr Jednostka  |2KreS Domysinie Stosowany
funkcji ustawien tryb

Stowo kontrolne 0—
PtPO.20| o mentu 10 - Ox7EEEEEER | 0X00000000(P
_(231.1)—(23L.
PtP0.21|Pozycja segmentu 10 [Jednostka - |-(25-1)—(2%- | 5
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.22 segmentu 11 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1)—(23L.
PtP0.23|Pozycja segmenty 11 [Jednostka - |-(25-1)—(2%- | 5
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.24 segmentu 12 - OX7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1)—(231.
PtP0.25|Pozycja segmentu 12 Jed_nos_,tka_l (2-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.26 segmentu 13 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1)—(231.
PtP0.27|Pozycja segmentu 13 Jednostka (2*-1)+2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.28 segmentu 14 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1)—(231.
PtP0.29|Pozycja segmentu 14 Jednos_,tka_l (2-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.30| o amentu 15 - Ox7EEEEEER | 0X00000000|P
(2311 —(231.
PtP0.31|Pozycja segmentu 15 Jednostka (2*-1)—2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.32 segmentu 16 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231.1)—(231.
PtP0.33|Pozycja segmentu 16 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.34 segmentu 17 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231.1)—(231.
PtP0.35|Pozycja segmentu 17 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.36| . gmentu 18 - Ox7EEEEEER |0X00000000/P
(2311 —(23L.
PtP0.37|Pozycja segmentu 18 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.38| 0 gmentu 19 - Ox7EEEEEER |0X00000000/P
(2311 —(23L.
PtP0.39|Pozycja segmentu 19 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.40 segmentu 20 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
(2311 —(23L.
PtP0.41|Pozycja segmentu 20 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.42 segmentu 21 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231.1)—(23L.
PtP0.43|Pozycja segmentu 21 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.44 segmentu 22 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1)—(23L.
PtP0.45|Pozycja segmentu 22 Jed_nos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
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Kod  *|parametr Jednostka  |2KreS Domysinie Stosowany
funkcji ustawien tryb

Stowo kontrolne 0—
PtPO.46| o ymentu 23 - Ox7EEEEEER | 0X00000000(P
_(231_1)—(23L-
PtP0.47|Pozycja segmentu 23 Jednostka (25127 |y P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.48| i mentu 24 - Ox7EEEEEER | 0X00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.49|Pozycja segmentu 24 Jednostka (25127 |y P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.50| o mentu 25 - Ox7EEEEEER|0X00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.51|Pozycja segmentu 25 Jednostka (25127 g P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.52 segmentu 26 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.53|Pozycja segmentu 26 Jednos_,tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.54 segmentu 27 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
~(231_1)—(23L-
PtP0.55|Pozycja segmentu 27 Jednostka (25127 g P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.56| o imentu 28 - Ox7EEEEEER | 0X00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.57|Pozycja segmentu 28 Jednos_,tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.58| o ymentu 29 - Ox7EEEEEER |0X00000000/P
_(231_1)—(23L-
PtP0.59(Pozycja segmentu 29 Jednostka (2712 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.60|c e gmentu 30 - Ox7EEEEEER |0X00000000/P
_(231_1)—(23L-
PtP0.61|Pozycja segmentu 30 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.62 segmentu 31 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.63|Pozycja segmentu 31 Jedpos_tka_l (2*-1)+2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.64 segmentu 32 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L.
PtP0.65|Pozycja segmentu 32 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.66| . gmentu 33 - Ox7EEEEEER 0X00000000/P
_(231_1)—(23L.
PtP0.67|Pozycja segmentu 33 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPO.68|_ e gmentu 34 - Ox7EEEEEER |0X00000000/P
_(231_1)—(23L.
PtP0.69|Pozycja segmentu 34 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.70 segmentu 35 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP0.71|Pozycja segmentu 35 Jed_nos_tkg (2*-1)—(2 0 P
odniesienia  |1)
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Kod  *|parametr Jednostka  |2KreS Domysinie Stosowany
funkcji ustawien tryb

Stowo kontrolne 0—
PtP0.72 segmentu 36 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
(931.1\_(D3L.
PtP0.73|Pozycja segmentu 36 Jednos_tkg (2%-1)-(2 0 =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP0.74 segmentu 37 i OX7FFFFFFF 0x00000000P
(931.1)_(o3L.
PtP0.75|Pozycja segmentu 37 Jednostka (2512 0 =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtPO.76/ . gmentu 38 - Ox7EEEEEEE |0X00000000/P
_(231.1\_(o3L.
PtP0.77|Pozycja segmentu 38 Jed_nos_,tka_l (27-1)—(2 0 =)
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.78 segmentu 39 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP0.79|Pozycja segmentu 39 Jednos_,tka_l (27-1)—(2 0 =)
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.80 segmentu 40 i OX7FFFFFFF 0x00000000P
(231.1\_(o3L.
PtP0.81|Pozycja segmentu 40 Jednos_,tka_l (2-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.82 segmentu 41 i OX7FFFFFFF 0x00000000P
(231.1\_(o3L.
PtP0.83|Pozycja segmentu 41 Jednos_,tka_l (2-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.84 segmentu 42 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP0.85|Pozycja segmentu 42 Jedpos_tka_l (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.86| oy mentu 43 ) ox7EFEFEEF|0X00000000/P
(231.1\_(o3L.
PtP0.87|Pozycja segmentu 43 Jedpos_tka_l (2%-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.88| o ymentu 44 ) ox7EFEFEEF|0X00000000/P
(231.1\_(o3L.
PtP0.89|Pozycja segmentu 44 Jedpos_tka_l (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.90| 0y mentu 45 ] ox7EFEFEEF|0X00000000/P
_(231.1\_(o3L.
PtP0.91|Pozycja segmentu 45 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.92| o ymentu 46 ] ox7EFEFEEF|0X00000000/P
_(231.1\_(o3L.
PtP0.93|Pozycja segmentu 46 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.94| o ymentu 47 ] ox7EFEFEEF|0X00000000/P
_(931.1\_(o3L.
PtP0.95|Pozycja segmentu 47 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP0.96| .y mentu 48 ] ox7EFEFEEF|0X00000000/P
_(931.1\_(03L.
PtP0.97|Pozycja segmentu 48 Jed_nos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
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Kod  *|parametr Jednostka  |2KreS Domysinie Stosowany
funkcji ustawien tryb

Stowo kontrolne 0-
PIPO-98 segmentu 49 ] ox7FFFFFFF|X00000000/P
_(231.1)—(23L.
PtP0.99|Pozycja segmentu 49 Jednos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
PtP1 Kontrola PTP
PtP1.00[>1OWO kontrolne| 0- 0x00000000|P
" |segmentu 50 Ox7FFFFFFF
(2311 —(231.
PtP1.01|Pozycja segmentu 50 Jednostka (25-1)-(2 0 =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.02)segmentu 51 ] ox7FFFFFFE|2X00000000/P
(2311 —(231.
PtP1.03|Pozycja segmentu 51 Jednos_,tka_l (27-1)~(2 0 =)
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PIP1.04)segmentu 52 ] ox7FFFFFEE|2X00000000/P
_(231.1)—(231.
PtP1.05|Pozycja segmentu 52 Jednos_,tka_l (27-1)~(2 0 =)
odniesienia |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.06)segmentu 53 ] Ox7FFFFFEE|2X00000000/P
(2311 —(231.
PtP1.07|Pozycja segmentu 53 Jednos_,tka_l (27-1)—(2 0 =)
odniesienia |1)
Stowo kontrolne 0-
PP1.08)segmentu 54 ] ox7FFFFFEE|2X00000000/P
(2311 —(23L.
PtP1.09|Pozycja segmentu 54 Jedﬂos.tk?‘ (2*-1)—(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.10lsegmentu 55 ] ox7FFEFFFE|2X00000000/P
(2311 —(23L.
PtP1.11|Pozycja segmentu 55 Jedﬂos.tk?‘ (27-1)~(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.12)segmentu 56 ] ox7FFEFFFE|2X00000000/P
(2311 —(23L.
PtP1.13|Pozycja segmentu 56 Jedﬂos.tk?‘ (25-1)-(2 0 P
odniesienia 1)
Stowo kontrolne 0-
PIPL14 segmentu 57 ] ox7FFEFFFE|2X00000000/P
(2311 —(231.
PtP1.15|Pozycja segmentu 57 Jednos_tkg (2*-1)-(2 0 p
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.16 segmentu 58 i OX7FFFFFFF 0x00000000|P
(2311 —(23L.
PtP1.17|Pozycja segmentu 58 Jednos_tkg (2*-1)~(2 0 p
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PPL18) e gmentu 59 - ox7FFFFEFF|0X00000000)P
(2311 —(23L.
PtP1.19|Pozycja segmentu 59 Jednos_tkg (2*-1)~(2 0 p
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtPL.20] e gmentu 60 - ox7FFFFEFF|0X00000000)P
(2311 —(23L.
PtP1.21|Pozycja segmentu 60 Jednos_tkg (2*-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.22 segmentu 61 i Ox7FFFFFFF 0x00000000/P
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_(231_1)—(23L.
PtP1.23|Pozycja segmentu 61 |2ednostka - |-(25-1)~(2%- | b
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.24 segmentu 62 - OX7EEEFFFEE 0x00000000|P
_(231_1)_(23L.
PtP1.25|Pozycja segmentu 62 [2ednostka —1-(25-1)~(2%- | b
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.26) 50 gmentu 63 ] ox7FEFFFEE|2X00000000/P
_(231_1\_(23L.
PtP1.27|Pozycja segmentu 63 Jed_nos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.28| e gmentu 64 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
~(231.1)—(23L.
PtP1.29|Pozycja segmentu 64 Jednos_tkg (2%-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.30segmentu 65 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
~(231.1)—(23L.
PtP1.31|Pozycja segmentu 65 Jednos_tkg (25-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.32l Segmentu 66 ] ox7FFFFEFF|X00000000)P
~(231.1)—(23L.
PtP1.33|Pozycja segmentu 66 Jednos_tkg (25-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.34/segmentu 67 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
_(231.1)—(23L.
PtP1.35|Pozycja segmentu 67 Jednos_tka} (2%-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.36/segmentu 68 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(231.1)—(23L.
PtP1.37|Pozycja segmentu 68 Jednos_tka} (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.38 o gmentu 69 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(231.1)—(23L.
PtP1.39|Pozycja segmentu 69 Jednos_tka} (2%-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.40l5egmentu 70 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
~(231.1\_(23L.
PtP1.41|Pozycja segmentu 70 [2S0nostka - -(25-1)~(2%- |4 b
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.42 e gmentu 71 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
~(231_1)_(23L.
PtP1.43|Pozycja segmentu 71 [Jednostka - -(25-1)~(2%- | P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.44/ e gmentu 72 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
~(231.1)_(23L.
PtP1.45|Pozycja segmentu 72 Jednos_tkg (27-1)—(2 0 =)
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.46segmentu 73 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
~(231_1)_(23L.
PtP1.47|Pozycja segmentu 73 Jednos_tkg (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.48 segmentu 74 ] OX7FFFFFFF 0x00000000]P
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_(231_1\_(231_
PtP1.49|Pozycja segmentu 74 |Pednostka —-(25-1)~(2%- | P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.50 segmentu 75 ] OxX7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP1.51|Pozycja segmentu 75 [Pednostka - -(25-1)~(2%- | P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.52 segmentu 76 ] Ox7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.53|Pozycja segmentu 76 | ednostka - 1-(25-1)=(2"- | p
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.54 /s egmentu 77 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(9231_
PtP1.55|Pozycja segmentu 77 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.56] e gmentu 78 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(931_
PtP1.57|Pozycja segmentu 78 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.58| e gmentu 79 ] ox7FFFFEFF|X00000000)P
_(931_1\_(931_
PtP1.59|Pozycja segmentu 79 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.60l5egmentu 80 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.61|Pozycja segmentu 80 Jednos_tka} (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.62|5 o gmentu 81 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.63|Pozycja segmentu 81 Jednos_tka} (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.64/segmentu 82 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.65|Pozycja segmentu 82 Jednos_tka} (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.66/segmentu 83 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.67|Pozycja segmentu 83 Jednos_tkg (2712 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.68 o gmentu 84 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.69|Pozycja segmentu 84 Jednos_tkg (2712 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.70lsegmentu 85 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.71|Pozycja segmentu 85 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtPL.72 e gmentu 86 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(231_1\_(231_
PtP1.73|Pozycja segmentu 86 Jednos_tkg (25-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.74 segmentu 87 ] OX7FFFFFFF 0x00000000]P
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_(231_1\_(231_
PtP1.75|Pozycja segmenty 87 |Pednostka —-(25-1)~(2%- | P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.76 segmentu 88 ] OxX7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP1.77|Pozycja segmentu 88 Jednos_,tka_l (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.78 segmentu 89 ] Ox7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.79|Pozycja segmentu 89 | ednostka - |-(2%-1)=(2"- | p
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.80/segmentu 90 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(9231_
PtP1.81|Pozycja segmentu 90 Jednos_tkg (25-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtPL.82l S egmentu 91 ] ox7FEFFEEFF|0X00000000)P
_(931_1\_(931_
PtP1.83|Pozycja segmentu 91 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PPL84 Segmentu 92 ] ox7FFFFEFF|X00000000)P
_(931_1\_(931_
PtP1.85|Pozycja segmentu 92 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.86/s o gmentu 93 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.87|Pozycja segmentu 93 Jednos_tka} (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.88) o gmentu 94 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.89|Pozycja segmentu 94 Jednos_tka} (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.90)segmentu 95 - ox7EFFEFFF|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.91|Pozycja segmentu 95 Jednos_tka} (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP1.92 e gmentu 96 - ox7EFFEFFE|2X00000000P
_(931_1\_(931_
PtP1.93|Pozycja segmentu 96 Jednos_tkg (2712 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.94/segmentu 97 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.95|Pozycja segmentu 97 Jednos_tkg (2712 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.96segmentu 98 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP1.97|Pozycja segmentu 98 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP1.98 o gmentu 99 ] ox7EFFEFFF|2X00000000/P
_(231_1\_(231_
PtP1.99|Pozycja segmentu 99 Jednos_tkg (25-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
PtP2 Kontrola PTP
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Stowo kontrolne 0—
PtP2.00 e gmentu 100 - Ox7EEEEEEE |0X00000000/P
(931.1\_(D3L.
PtP2.01|Pozycja segmentu 100[8dnOstka - -(25-1)~(2%- |4 5
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP2.02 segmentu 101 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
(931.1)_(o3L.
PtP2.03|Pozycja segmentu 101[78dn0ostka - -(25-1)~(2%- | 5
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.04 segmentu 102 - OX7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231.1\_(o3L.
PtP2.05|Pozycja segmentu 102 Jed_nos_,tka_l (2-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.06/ o gmentu 103 - Ox7EEEEEEE |0X00000000(P
(231.1\_(o3L.
PtP2.07|Pozycja segmentu 103 Jednos_,tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.08 o ymentu 104 - Ox7EEEEEEE |0X00000000(P
(231.1\_(o3L.
PtP2.09|Pozycja segmentu 104 Jednos_,tka_l (2*-1)-(2 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.10 segmentu 105 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP2.11|Pozycja segmentu 105 Jednos_,tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.12 segmentu 106 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP2.13|Pozycja segmentu 106 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.14 segmentu 107 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP2.15|Pozycja segmentu 107 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.16 segmentu 108 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
(231.1\_(o3L.
PtP2.17|Pozycja segmentu 108 Jedpos_tka_l (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.18 segmentu 109 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231.1\_(o3L.
PtP2.19|Pozycja segmentu 109 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.20 segmentu 110 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231.1\_(o3L.
PtP2.21|Pozycja segmentu 110 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.22) o gmentu 111 - Ox7EEEEEEE|0X00000000|P
_(931.1\_(o3L.
PtP2.23|Pozycja segmentu 111 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.24 segmentu 112 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(931.1\_(03L.
PtP2.25|Pozycja segmentu 1127dnostka - -(2%-1)~(2"- |4 5
odniesienia  |1)
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Stowo kontrolne 0—
PtP2.26| . gmentu 113 - Ox7EEEEEEE |0X00000000/P
_(231_1)—(23L-
PtP2.27|Pozycja segmentu 113 Jednostka (25127 |y P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP2.28| . gmentu 114 - Ox7EEEEEEE [0X00000000/P
_(231_1)—(23L-
PtP2.29|Pozycja segmentu 114 Jednostka (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.30|ccgmentu 115 - Ox7EEEEEEE |0X00000000/P
_(231_1)—(23L-
PtP2.31|Pozycja segmentu 115 Jednostka (25127 |y =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.32 segmentu 116 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP2.33|Pozycja segmentu 116 Jednostka (25127 |y =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.34 segmentu 117 - Ox7EFEEEEF 0x00000000|P
~(231_1)—(23L-
PtP2.35|Pozycja segmentu 117 Jednostka (25127 |y =
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.36| . gmentu 118 - Ox7EEEEEEE |0X00000000(P
_(231_1)—(23L-
PtP2.37|Pozycja segmentu 118 Jednostka (25127 |y =
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.38| o gmentu 119 - Ox7EEEEEEE|0X00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP2.39|Pozycja segmentu 119 Jedpos_tka_l (25-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.40 segmentu 120 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP2.41|Pozycja segmentu 120 Jedpos_tka_l (25-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.42 segmentu 121 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L-
PtP2.43|Pozycja segmentu 121 Jedpos_tka_l (25-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.44 o gmentu 122 - Ox7EEEEEEE|0X00000000/P
_(231_1)—(23L.
PtP2.45|Pozycja segmentu 122 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 p
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.46 segmentu 123 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L.
PtP2.47|Pozycja segmentu 123 Jednos_tka_\ (27-1)-(2 0 P
odniesienia__ |1)
Stowo kontrolne 0-
PtP2.48 segmentu 124 - Ox7EFEEEEE 0x00000000|P
_(231_1)—(23L.
PtP2.49|Pozycja segmentu 124 Jednos_tka_\ (2*-1)~(2 0 p
odniesienia__ |1)
_(231_1)—(23L-
PtP2.50 Stowo kontrolne| (231-1)—(2 0x000000001P
segmentu 125 1)
_(231_1)—(23L-
PtP2.51|Pozycja segmentu 125 Jed_nos_tkg (2*-1)-(2 0 p
odniesienia  |1)
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Stowo kontrolne 0—
PtP2.52 segmentu 126 i OX7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(231_
PtP2.53|Pozycja segmentu 126 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)
Stowo kontrolne 0—
PtP2.54 segmentu 127 i OX7FFFFFFF 0x00000000/P
_(931_1\_(931_
PtP2.55|Pozycja segmentu 127 Jednos_tkg (2512 0 P
odniesienia  |1)

10.2 Parametry dotyczace monitorowania

Ponizsza tabela zawiera parametry monitorowania stanu serwonapedu.

ek .. |Parametr Jednostka Zakre§ . Stosowany tryb
funkcji ustawien
RO System monitoring
a . -9999.9—
R0.00 |Predkosc silnika r/min 9999 9 PST
. . : -9999.9—
R0.01 |Polecenie predkosci  [r/min 9999 9 PST
Skumulowane impulsy|Jednostka |-(2%3-1)—(253-
R0.02 o Lo P
sprzezenia zwrotnego |odniesienia |1)
Skumulowane impulsy|Jednostka |-(2%3-1)—(253-
R0.03 . e P
polecenia odniesienia |1)
_(931_1\_(931_
R0.04 |Impulsy resztkowe Jedpos_tka_l (2512 P
odniesienia 1)
Odchylenie kontroli|Jednostka |-(23-1)—(23!-
R0.05 . Lo P
hybrydowej odniesienia |1)
Aktualny moment|, -500.0-
R0.06 obrotowy & 500.0 PST
R0.07 |\apiecie pradu staegol,, 0.0-1000.0 |PST
w obwodzie gtéwnym
R0.09 |Napiecie wyjsciowe Vrms 0.0-1000.0 |PST
Prad wyjsciowy 0.00-

R0.10 Arms 1000.00 PST
R0.11 |Temperatura napedu |°C -55.0-180.0 |PST
Limit momentu|, -500.0-

RO.12 obrotowego & 500.0 PST
Ro.13 |Nartosc — sprzezenia ., 0-(2%-1)  |PST

zwrotnego enkodera
RO.14 |POloZenie  wimnikal, ol @ag)  |psT
wzgledem impulsu Z
Wspétczynnik
R0.15 |bezwtadnosci % 0-10000 PST
obcigzenia
Moc wyj$ciowa o -500.0—-
R0.16 %! 500.0 PST
Ro.17 |/VSpoiczynnik % 0-500 PST
obcigzenia silnika
Licznik aktualnej
R0.18 |przektadni - 0—(231-1) P
elektronicznego
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Mianownik rzeczywistej
R0.19 |przektadni - 1-(2%-1) P
elektronicznej
Predko$¢ polecenia| , . -9999.9—-
R0.20 00ZyGji r/min 9999.9 P
Filtrowana  predkosc¢| , . -9999.9—-
R0.21 silnika r/min 9999 9 PST
R0.22 |Stan PTP - -1-4223 P
Bezwzgledne L(2%1-1)—(2L-
R0.23 |sprzezenie zwrotne o|lmpuls 1) PST
pozycji enkodera
RO.24 [>@N EEPROM_ 0-3 PST
enkodera
Obroty enkodera -32768—
R0.25 wieloobrotowego i 32767 PST
R0.26 |Typ enkodera - 0-6 PST
Stan synchronizacji
RO.27 zegara EtherCAT i 0-1 PST
Ro.28 |>tan CANopen, 0-18 PST
maszyny
R0.30 |Stan systemu - 0-6 PST
R0.31 |Stan IGBT - 0-1 PST
R0.32 |Aktualny tryb - 0-2 PST
R0.33 |©Z8S wigczenial g 0-(2%-1)  |PST
zasilania
R0.34 |Czas aktywowania S 0—(2%-1) PST
R0.35 [Nr wersji DSP - 0.00-10.00 |PST
R0.36 |Nr wersji FPGA - 0.00-10.00 |PST
R0.38 |Naped SN 1 - 0-65535 PST
R0.39 [Naped SN 2 - 0-65535 PST
R0.40 |Naped SN 3 - 0-65535 PST
R0.41 |Naped SN 4 - 0-65535 PST
R0.42 |Naped SN 5 - 0-65535 PST
R0.43 |Naped SN 6 - 0-65535 PST
Pozycja bezwzgledna
w pojedynczym obrocie (531
RO-44 liniiki  siatkowej (lub| MPYIS  [0-(7-1)  |PST
enkoderze 2)
Sprzezenie  zwrotne| , . -9999.9—
RO.45 | odkosci 7 enkodera 2[7MN 9999.9 PST
Wykrywanie
urzadzenia . -9999.9-
R0.46 wykrywajgcego r/min 9999.9 PST
predkosci
Sprzezenie zwrotne
urzadzenia . -9999.9-
R0.47 wykrywajgcego r/min 9999.9 PST
predkosci
Moment obrotowy
urzgdzenia o -1000.0—-
R0.48 wykrywajgcego % 1000.0 PST
zakiocen
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— .. |Parametr Jednostka Zakres_ . Stosowany tryb
funkcji ustawien
Kompensacja ttumika -9999.9—
R0.49 |drgah w catkowicie|r/min ; PST
C . 9999.9
zamknietej petli
Wspétczynnik
Ro.51 |Pezwiadnosci o 0-10000  |PST
obcigzenia w czasie
rzeczywistym
Skumulowane
sprzezenia zwrotnego L(2%1-1)—(2%1-
R0.52 |(32-bitowe) potozeniallmpuls 1 PST
S8 ION . )
linijki  siatkowej (lub
enkodera 2)
Odchylenie pozycji|Jednostka |-(231-1)—(23!-
R0.53 synchronizacji suwnicy |odniesienia |1) PST
Sprzezenie zwrotne
potozenia linijki (031
R0.54 siatkowej (Iublmpuls 0—(2°%-1) PST
enkodera 2)
Odchylenie obrotu
_(931_1\_(931_
RO.55 enkodera _ po|_ (2°+-1)—(2 PST
wyczyszczeniu pozycji 1)
wieloobrotowej
Odchylenie sprzezenia
zwrotnego enkodera po -(231-1)—(23-
R0.56 wyczyszczeniu pozycjiImIOUIS 1) PST
wieloobrotowej
Skumulowane
sprzezenie zwrotne L(25%-1)—(25°-
R0.57 |(64-bitowe) potozeniallmpuls PST
e ) 1)
linijki siatkowej (lub
enkodera 2)
Ro.60 |lemperatura - silnikay. 55-200  |PST
Sredniej mocy
R0.61 |Temperatura otoczenia|°C -55.0-180.0 |PST
. -32768-
R0.99 |Kod usterki - 30767 PST
R1 Monitorowanie I/O
. 0x000—-

R1.00 |Stan wejscia cyfrowegol|- OX3EE PST
R1.01 |Stan wyjscia cyfrowego|- 0x00-0x3F |PST
Napiecie -10.000-

R1.02 niestabilizowane Al 1 v 10.000 PST
Napiecie -10.000-

R1.03 niestabilizowane Al 2 v 10.000 PST
Skorygowane napiecie -10.000-

R1.05 Al 1 Y, 10.000 PST
Skorygowane napiecie -10.000—-

R1.06 Al 2 V 10.000 PST
_ -10.000-

R1.08 |Napiecie AO 1 V 10.000 PST
_ -10.000-

R1.09 |Napiecie AO 2 \% 10.000 PST
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i _(231_1\_(9231_

R111 Skgm_ulowane |mpulsyJed_nos_,tka_1 (2°*-1)—(2 PST
wejsciowe odniesienia |1)

; i _(931_1\_(931_

R1.12 Polecenle pozyCJlJednos_tkg (2°+-1)—(2 PST
impulsu odniesienia |1)

Polecenie  predkosci i _

R1.13 |odpowiadajgce r/min 1%%%%060 PST
impulsowi '
Analogowa predkos¢| , . -10000.0—

R1.14 kompensacji r/min 10000.0 PST
Analogowy moment|, -1000.0—-

RL15 obrotowy kompensacji & 1000.0 PST

A A _(231_1\_(231_

R1.16 Wartosé enkoderaImlouls (2°+-1)—(2 PST
przechwycona przez DI 1)

R3 Rejestracja usterek

R3.00 |Kod usterki - - PST

R3.01 Czas wigczenia przedh 0—(2%-1) PST
usterkg

R3.02 CZaS pracy  przed), 0-(2%-1)  |PST
usterkg
Predko$¢ silnika przed| , . -20000—

R3.03 usterka r/min 20000 PST
Polecenie  predkosci| , . -20000~-

R3.04 przed usterkg r/min 20000 PST
Skumulowane impulsy (931_1\_ (031

R3.05 |sprzezenia zwrotnego Jed_nos_tka} (2512 P

odniesienia |1)
przed usterkg
Skumulowane impulsy
: Jednostka |-(23!-1)—(23!-

R3.06 |polecenia przed odniesienia 1) P
usterkag
Impulsy resztkowe|Jednostka |-(23!-1)—(231-

R3.07 S P
przed usterkg odniesienia |1)

Wyjsciowy moment|, -500.0—

R3.08 obrotowy przed usterkel/0 500.0 PST
Napiecie pradu statego

R3.09 |w obwodzie gtéwnymV 0.0-1000.0 |PST
przed usterkg

R3.10 [\apiecie ~ wyjsciowe), 0.0-1000.0 |PST
przed usterkg
Prad wyjsciowy przed 0.00-

R3-11 | sterka Arms 1000.00 |7°T

R3.20 |Ostatni kod usterki - - PST

R3.21 Drugl_ ostatni  kod| i PST
usterki

R3.o |TrZeci ostatni  kod| i PST
usterki

R3.23 Czwar_ty ostatni  kod| i PST
usterki

R34 |Piaty ~ ostatni - kod| i PST
usterki

R3.25 Szosty ostatni  kod| i PST
usterki
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Kod
funkcji

Parametr

Jednostka

Zakres
ustawien

Stosowany tryb

R3.26

Siédmy  ostatni
usterki

kod

PST

R3.27

Osmy
usterki

ostatni

kod

PST

R3.28

Dziewiaty ostatni kod
usterki

PST

R3.29

Dziesigty ostatni
usterki

kod

PST

10.3 Wspoélne parametry monitorowania

P0.15

Znaczenie

Wyswietlacz

Jednostka

Odniesienie
do

[0]

Predkosc¢
silnika

r/min

R0.00

1

Polecenie
predkosci

r/min

R0.01

Skumulowane
impulsy
sprzezenia
zwrotnego

Jednostka
odniesienia

R0.02

Skumulowane
impulsy
polecenia

Jednostka
odniesienia

R0.03

Impulsy
resztkowe

Jednostka
odniesienia

R0.04

Odchylenie
kontroli
hybrydowej

Jednostka
odniesienia

R0.05

Aktualny
moment
obrotowy

%

R0.06

Napiecie
pradu statego
w  obwodzie
gtdwnym

R0.07

Napiecie
wyjsciowe

Vrms

R0.09

Prad
wyjsciowy

Arms

R0O.10

10

Temperatura
napedu

°C

RO.11

11

Limit
momentu
obrotowego

%

R0O.12

12

Wartosé
sprzezenia
zwrotnego
enkodera

Impuls

R0O.13

13

Potozenie
wirnika

Impuls

R0.14
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P0.15

Znaczenie

Wyswietlacz

Jednostka

Odniesienie
do

wzgledem
impulsu Z

14

Wspotczynnik
bezwtadnosci
obcigzenia

%

R0.15

15

Moc
wyjsciowa

%

R0.16

16

Wspdtczynnik
obcigzenia
silnika

%

R0O.17

17

Licznik
rzeczywistego
wspotczynnika
przekfadni
elektronicznej

R0.18

18

Mianownik
rzeczywistego
wspétczynnika
przektadni
elektronicznej

R0.19

19

Predkosc¢
polecenia
pozyciji

obr/min

R0.20

20

Chwilowa
predkos¢

obr/min

R0O.21

21

Stan PTP

R0.22

10.4 Kody btedéw

Kod btedu jest wyswietlany w formacie ErXX-X, w ktérym XX oznacza kod gtéwny, a X oznacza

kod pomocniczy.
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cr

Na przyktad w

oo N
O

, 01 oznacza kod gtéwny, a 0 oznacza kod pomocniczy.

Wiasciwosé
Kod usterki | Nazwa usterki Historia | Usuwalne Aktywacja
zablokowana

Er01-0 Usterka IGBT ) °

Er01-5 Usterka IPM °
Usterka enkodera—

Er02-0 wyjatek w komunikacji | e °
enkodera
Usterka enkodera— zbyt

Er02-1 duze odchylenie | .
sprzezenia  zwrotnego
enkodera

Er02-2 Usterka enkodera— biad | .
parzystosci
Usterka enkodera— btad

Er02-3 CRC ° °

Er02-4 Usterka  enkodera-bfad | / .
ramki

Er02-5 Usterka enkodera— biad | .
krotkiej ramki

Er02-6 Usterka enkodera— | / .
wyjatek enkodera

Er02-7 Usterka enkodera— Limit | .
czasu drugiego enkodera
Usterka enkodera— Alarm

Er02-8 niskiego napiecia baterii
enkodera
Usterka enkodera— Zbyt

Er02-9 niskie napiecie baterii | ® °
enkodera
Usterka enkodera—

Er02-a . ° °
Przegrzanie enkodera
Usterka enkodera— Btad

Er02-b zapisu EEPROM | o °
enkodera
Usterka enkodera— Brak

Er02-c danych w EEPROM °
enkodera
Usterka enkodera— Btad

Er02-d sprawdzania danych °
EEPROM enkodera

Er03-0 B’fac_i (_:zumlka pradu- Btad o o
czujnika pradu fazy U

Er03-1 B’raq gZUJnlka pradu- Btad o .
czujnika pradu fazy V

Er03-2 B’fac_i gzumlka pradu- Btad o o
czujnika prgdu fazy W

Er04-0 Usterka inicjalizacji .
systemu

Er05-1 Ustawienie btedu-model | / .
silnika nie istnieje!
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Wiasciwosé
Kod usterki | Nazwa usterki : , Aktywacja
Historia | Usuwalne
zablokowana

Usterka ustawienia-

Er05-2 Model silnika i napedu nie | e °
pasuje!
Usterka ustawienia-

Er05-3 Nieprawidtowe limity | o ) °
oprogramowania
Usterka ustawienia-

Er05-4 Nieprawidtowy tryb | e °
bazowania
Usterka ustawienia- PTP-

Er05-5 Kontrola  nadmiernego | e ° °
przesuwu
Nadmierne roztadowanie

Er07-0 hamulca ° ° °
regeneracyjnego

Er08-0 gsterka przepiecia Al- Al o o o

Er08-1 L2Jsterka przepiecia Al-Al o o o
Usterka EEPROM- Btad

Er09-0 odczytu/zapisu *

Er09-1 Usterkq EEPROM- Btad o
kontroli danych
Usterka sprzetowa-

Er10-0 Usterka FPGA * *
Usterka sprzetowa-

Er10-1 Usterka karty | ® ° °
komunikacyjnej
Usterka sprzetowa-

Erl0-2 Usterka zwarcia | e °
uziemienia
Usterka sprzetowa-

Erl0-3 Usterka wejscia | o ° °
zewnetrznego
Usterka sprzetowa-

Erl0-4 Usterka zatrzymania | e ° °
awaryjnego
Usterka sprzetowa-

Erl0-5 Usterka potgczenia | e ) °
RS485
Usterka sprzetowa- Zanik

Erl0-6 fazy zasilania pradu | e ° °
przemiennego
Usterka sprzetowa-

Erl0-7 Usterka wentylatora * *
Usterka sprzetowa-

Er10-8 Usterka tranzystora | e ° °
regeneracyjnego
Usterka sprzetowa- Zanik

Erl10-9 fazy STO ° ° °
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Kod usterki

Nazwa usterki

Wiasciwosé

Historia

Usuwalne

Aktywacja
zablokowana

Erl0-a

Usterka sprzetowa-
Usterka STO DPIN1

Erl0-b

Usterka sprzetowa-
Usterka STO DPIN2

Erl1-0

Usterka
oprogramowania-
Ponowne wprowadzenie
zadania kontroli silnika

Erll-1

Usterka
oprogramowania- -
Okresowe ponowne
wprowadzanie zadan

Erll-2

Usterka
oprogramowania-
Nielegalna operacja

Erl2-0

Usterka 1/O- przypisanie
zduplikowanych  wejs¢
cyfrowych

Erl2-2

Usterka 1/0O- Zbyt wysoka
czestotliwos¢ wejsciowa
impulsu

Erl3-0

Przekroczenie napiecia w
obwodzie gtéwnym DC

Erl3-1

Zbyt niskie napiecie
obwodu gtéwnego

Erl4-0

Zbyt niskie napiecie mocy
kontrolnej

Erl7-0

Przecigzenie napedu

Erl7-1

Przecigzenie napedu 2

Er18-0

Przecigzenie napedu

Erl8-1

Nadmierna temperatura
silnika

Er19-0

Usterka predkosci-
Nadmierna predkos¢

Er19-1

Usterka predkosci-
nadmierna predkos¢
CCwW (kierunek
przeciwny do kierunku
ruchu wskazowek
zegara)

Er19-2

Usterka predkosci-
nadmierna predkos¢ CW
(kierunek  zgodny z
kierunkiem ruchu
wskazéwek zegara)

Er19-3

Usterka predkosci-
Nieprawidtowo ustawiony
parametr nadmiernej
predko$ci

Er19-4

Usterka predkosci-
Usterka poza kontrolg
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Kod usterki

Nazwa usterki

Wiasciwosé

Historia

Usuwalne

Aktywacja
zablokowana

Er20-0

Usterka odchylenia
predkosci

Er21-0

Przekroczenie  pozycji-
CCwW (kierunek
przeciwny do kierunku
ruchu wskazéwek
zegara)

Er21-1

Przekroczenie  pozyciji-
CW (kierunek zgodny z
kierunkiem ruchu
wskazowek zegara)

Er22-0

Usterka odchylenia
pozyciji

Er22-1

Zbyt duze odchylenie
kontroli hybrydowej

Er22-2

Przekroczenie przyrostu
pozycji

Er22-3

CANopen- Limit czasu
sygnatu synchronizacji

Er22-4

CANopen- Bufor
polecenia petnej pozyciji

Er23-0

Nadmierna temperatura
napedu

Er25-4

Btad zastosowania-
przekroczenie limitu
czasu testu kata
przesuniecia enkodera

Er25-5

Btad zastosowania- Test
kata przesuniecia
enkodera nie powiodt sie

Er25-6

Btad zastosowania-
Przemieszczenie
bazowania

Er25-7

Btad zastosowania-
Identyfikacja
bezwtadnosci nie
powiodta sie

Er25-8

Btfad zastosowania-
Sprawdzenie bieguna
magnetycznego nie
powiodto sie

Er25-9

Btfad zastosowania-
Przekroczenie/nadmiern
a predkosé w
potwierdzeniu kontroli
bieguna magnetycznego

Er25-a

Bfad zastosowania- Poza
zasiegiem przy
sprawdzaniu bieguna
magnetycznego
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Kod usterki

Nazwa usterki

Wiasciwosé

Historia

Usuwalne

Aktywacja
zablokowana

Er26-0

Usterka CANopen-
CANopen offline

Er26-1

Usterka CANopen-
Indeks SDO nie istnieje

Er26-2

Usterka CANopen-
Subindeks SDO nie
istnieje

Er26-3

Usterka CANopen-
Nieprawidtowa dlugosc
danych SDO

Er26-4

Usterka CANopen- Dane
SDO poza zakresem

Er26-5

Usterka CANopen-
Modyfikacja nie jest
dozwolona; tylko do
odczytu

Er26-6

Usterka CANopen-
Nieprawidtowa dtugosc¢
mapowania PDO

Er26-7

Usterka CANopen- Dane
mapowania PDO nie
istnieja

Er26-8

Usterka CANopen-
Modyfikacja PDO nie jest
dozwolona w  stanie
operacyjnym

Er26-9

Usterka CANopen-
Mapowanie PDO jest
niedozwolone

Er26-a

Usterka CANopen- Zbyt
szybki sygnat
synchronizacji

Er26-b

Usterka CANopen-
Usterka odbioru

Er26-c

Usterka CANopen-
Usterka wysylania

Er26-d

Usterka CANopen-
Zduplikowany sygnat
synchronizacji

Er26-e

Usterka CANopen- Zbyt
wysoki wspotczynnik
obcigzenia magistrali

Er26-f

Usterka CANopen-
Nieprawidtowy status
modyfikacji parametréw
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10.5 Historia ustawien parametrow
... | Naped | Naped | Naped | Zmieniono o ,
Parametr | Domyslinie 1 > 3 orzez Zmieniono na Uwagi
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