Roner los parametros de un

1 modo velocidad

SERVO ENC en m

modo Velocidad. 0

Primero en caso de que se “desmadre” todo,, para poner los parametros de fabrica al servo es el F01.20 =1

Control de velocidad:

F01.00 =1

F01.01=0 (para utilizar con un

encoder tipo relativo, sin
posicionado).

En caso de que de alarma 401
6 404 (fallo de bateria), es
necesario poner F12.01 =1y
quitar y dar tension al servo.

Ojo que en alguna parte del manual

Functio N Setti

a cedi Name etting range
0: Position mode
1: Speed mode

: Control mode 2: Torquemods

FO1.00 el 3: Torque mode<—Speed mode

) 4: Speed mode«<— Position mode

5: Torque mode<— Position
mode

pone que lo tienes que ponera 0 (=)

Una vez lo tengas, el sistema estard en modo Velocidad (de serie viene en modo posicionamiento), con lo que todos
los parametros que necesitas para el control de la velocidad estdn en el menu F5

2. Parametros del modo Velocidad

Tienes que seleccionar el tipo
de control de velocidad, esto
es el

F05.00 =1

F05.00

Main speed
command A
source

0
1
2
3

: Digital given (F05.04)
cAll
DAl
: Communication given

En donde seleccionamos que la consigna de velocidad venga por la analdgioca 1, y el

F05.02=0

3. Rampas

Puedes cambiar las rampas de aceleracién y de frenado en los parametros siguientes:

F05.06 = rampa de aceleracion

F05.07= Rampa de frenado

Los valores estan en milisegundos, y tienes un maximo para cada parametro de 65535 Ms
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4. Maxima velocidad.

Puedes escoger maxima velocidad para ir adelante y atras.
F05.09 = maxima velocidad adelante
F05.10 = maxima velocidad atras.

Los valores estan ajustados al maximo de velocidad del parametro F05.08 (el F05.09 y el F05.10 nunca seran mas
grandes que el F05.08)

5.0 ¢éComo activo el movimiento?

Para activar el movimiento, tendremos que programar una entrada digital como RUN, y una entrada digital para
seleccionar el sentido, el movimiento se realizard cuando se conecte la analdgica, en ausencia de analdgica el sistema
realizard la frenada, y dependiendo del valor de la analdgica ird a buscar la velocidad correspondiente a la analdgica.

~ 1 | HSIGN 16| PBO+ 31| PZ0O-
6.0 Senales de entradas 2 [usione |17 pB0-_ 32| P20
d e o I 3 | HPULSE- |18] PAO+ 33| All
Iglta es' 4 | HPULSE+ [19] PAO- 34| Al2
SN 20| 5V 35| /
El servo dispone de 8 entradas digitales las que podemos 5 6 ‘D> - 4 K : 35 \QI
direccionar a voluntad, y seleccionar lo que queremos que nos 6 | PULSE- [21| AOZ2 36( DO4-
haga dicha entrada digital. 7 | PULSE+ 22| D04+ 37| D02+
Todas las entradas digitales, salidas digitales y analdgicas se 8 | SIGN- 23| DO2- 38| DO3+
encuentran en el conector X5. 9 | SIGN+ 24| D03 39| D05~
N o I~ 201 cou-
Las entradas se pueden gestionar en NPN o PNP (todas a la vez), 10] OF%. )| JOa il B
11| DI8 26| DO1+ 41| 24V
En caso de guerer conec.t:ar en NP!\I cgn una alimentacién 121 cows 27| o1 1| p1e
externa el tipo de conexidn es el siguiente:
13| D15 28| D17 43| D14
Servo Drive
D 14| DI2 29 p13 44| cz
15| DI1 30| GND
: 24V
External
24Vde a |
PNP se ha de tener especial atencién a no alimentar por positivo el servo (41)
CoM+ [ 12 . . .
J ‘ ; - Qﬁ*‘{_ cuando tengamos el negativo conectado, este terminal debera estar
DIL(CUDIILLS 4Tk desconectado, o podriamos destruir la alimentacidn interna del servo.
" En caso de querer trabajar en PNP (activacion de positivo) en las
External 0V COM- {40 . . . L
! entradas digitales, el negativo de la fuente de alimentacidn externa
debera estar conectada al terminal 12 del conector X5.
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7.0 Asignar funciones a las entradas digitales.

Se puede asignar diferentes funciones a las entradas digitales, asi como si estas deben trabajar en negado.
En la pagina 292 del manual se detallan todas las entradas digitales y como asignar valores
Resumiendo, seria:

F02.01: Filtro antirebote de la entrada digital DI1

F02.02: seleccidn de funcidn de la entrada digital DI1.

F02.03: nivel de activacidn, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.04: Filtro antirebote de la entrada digital DI2

F02.05: seleccion de funcidn de la entrada digital DI2.

F02.06: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.07: Filtro antirebote de la entrada digital DI3

F02.08: seleccidn de funcidn de la entrada digital DI3.

F02.09: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.10: Filtro antirebote de la entrada digital D14

F02.11: seleccidn de funcidn de la entrada digital DI4.

F02.12: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.13: Filtro antirebote de la entrada digital DI5

F02.14: seleccion de funcidn de la entrada digital DI5.

F02.15: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.16: Filtro antirebote de la entrada digital D16

F02.17: seleccion de funcidn de la entrada digital DI6.

F02.18: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.19: Filtro antirebote de la entrada digital DI7

F02.20: seleccion de funcidn de la entrada digital DI7.

F02.21: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.

F02.22: Filtro antirebote de la entrada digital DI8

F02.23: seleccion de funcidn de la entrada digital DIS8.

F02.24: nivel de activacion, 0 = nivel bajo, 1=nivel alto, 2=Pulso ascendente, 3=pulso descendente, 4=pulso
ascendente y descendente.




Poner los parametros de un SERVO ENC en modo Velocidad. ‘gv

Para seleccionar el valor que queremos como funcién en la correspondiente entrada seria seleccionarlo de la
siguiente tabla:

Value DI terminal function Value DI terminal function

0 Do not distribute DI function 20 PosStep(enable step amplitude)

| S-ON (servo enable) 21 Reserved

2 ALM-RST( fault and warning reset) 22 Reserved

3 GAIN-SEL( gain switch) 23 Reserved

4 CMD-SEL.( r'l_wm. A upxitiary opetation 24 GEAR_SEL( electronic gear selection)
command switching) =

5 DIR-SEL( multi-segment running 25 TogDirSel ( torque command direction

- command direction selection) - setting)

6 CMD I( multi-segment operation 2% SpdDirSel ( speed command direction
command switchingl) setting)

- CMD2( multi-segment operation 27 PosDirSel ( position command direction
command switching2) setting)

3 CMD3( multi-segment operation 28 PosInSen ( multi-segment position
command switching3) command enable)

9 CMBA( lm.llt‘x_-seg.menl opsiation 29 XintFree ( interrupt fixed length release)
command switching4)

10 MI-SEL( mode switchingl) 30 HomeSwitcF (origin switch)

11 Out-Fault (external device fault input) 31 FomingStart (origin return enable)

12 | ZCLAMP( zero fixed enable) g5 | Abhn(ademptined legh

prohibition)

13 INFIBIT( position instruction prohibited) 33 EmergencyStop ( emergency stop )

14 P-OT( positive overtravel switch) 34 ClrPosErr( clear position deviation)

15 N-OT( reverse overtravel switch) 35 PUlS‘.:h.ﬂ.:lb"( pulse:command

prohibition)

16 P-CL( positive external torque limit) 36 Ple Stop (simple PLC pause)

17 N-CL( negative external torque limit) 37 Plc Reset (simple PLC status reset)

18 JOGCMD+( positive jog) 38 XIntScale Cinterrupt fixed length trigger)

19 JOGCMD-( reverse jog) - -

Por ejemplo, queremos:
Marcha o RUN en la entrada digital 1
F02.02 = 1 (Servo ON).

Cambio de sentido en la entrada digital 2:
F02.05= 26

No se pueden repetir los pardmetros en distintas entradas digitales, 6sea no podemos poner la funcion 1 (Servo ON)
en la entrada digital 1y la 2 a la vez, ya que se generard una alarma.

En caso de que a velocidad analdgica O el servo siga girando (gira lentamente hacia un sentido o hacia otro).
Se ha de ajustar el pardmetro F02.27, para que este se quede quieto.

Version documento 1.3 -- Pagina 4|6



Poner los pardmetros de un SERVO ENC en modo Velocidad.

8.0 Salidas Digitales.

Servo Drive

El servo dispone de 5 salidas a transistor para
activarlas en funcidn de la seleccién de E l
parametros, la corriente de salida maxima xterna
permitida es de 20 mA, con lo que es aconsejable 5 “~2-’-_1_V de
siempre pasar estas salidas a través de relés
interface de salida. Re]ay
=
La forma aconsejada de conexidn es la mostrada ]C
en laimagen en el lateral.
Se ha de tener especial atencién en el caso de 26 ) D01+
gue se monte un relé separador a la polaridad =
del diodo, si lo lleva.
27 } DO1-
| J7
External OV
Las salidas se direccionaran por medio de la siguiente tabla de pardmetros.
Value DO function Value DO function
0 No function 10 WARN: Warning output
l S-RDY: Servo ready 1 ALM: Fault output
) Xintcoin: Position change on fl
2 TGON: Motor rotation output 12 - y
completed
3 ZERO: Zero speed signal 13 HomeAttain: Home attaining output
; ElecHomeAttam: Electrical home
B V-CMP: Speed consistent 14 i
attaming output
5 COIN: Positioning completed 15 TogReackF: Torque reached
6 NEAR: Positioning near 16 V-Arr: Speed reached
7 C-LT: Torque limit 17 DB: DB braking output
8 V-LT: Speed limit 18 CmdOk: Internal reference output
9 BK: Brake output - -
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Los parametros para direccionar las salidas se encuentran en la siguiente lista:

RATAIBCE DOI terminal function selection Property Dun.ng Lol -
name running mode
F03.00 = :
Setting 0~31 Unit - Effective | | mediate | Default 1
range time
Fersmeter DO2 function selection Property DunAng Couirsl -
name running mode
F03.02 = >
Seting 0~31 Unit - Eﬁ:ecm € | Immediate Default 5
range time
Earameter DO3 function selection Property Duning Saniool -
name running mode
F03.04 - fecti
Setting 0~31 Unit 2 Effective | | mediate | Default 3
range time
Parameter ; y During Control
o DO4 function selection Property running node g
F03.06 : 2
Setting 0~31 Unit 3 Eff.ectlve Immediate | Default 3
range time
RSk fex DOS function selection Property Dun.ng Lontrel -
name running mode
F03.08 - .
SSling 0~31 unit | - | EFeCVe | mediate | Default 13
range time

9.0 Monitorizacion

Por medio del menu F10, podemos acceder a la monitorizacidn de todos los
parametros del servo.

F10.05 Monitorizacién de las entradas digitales gogogogoa

Se muestran como la imagen de la derecha, cuando se encuentra iluminado la parte

DI7_ DI5 Di3 DI
Dig | Dié | Di4 I Di2 |
| | [ |

- YsTH

superior, la entrada esta activa, cuando es la parte inferior, la entrada no estd 1111 11 0
activada
F10.06 Monitorizacién de las salidas digitales Dcl’SoP‘l)SPPO’

Se muestran como la imagen de la derecha, cuando se encuentra iluminado la parte
superior, la salida esta activa, cuando es la parte inferior, la salida no esta activada g g g
o o

F10.20 Nos mostrara el valor de la entrada analdgica 1 en voltios, desde -10.00 hasta
10.00

F10.21 Nos mostrara el valor de la entrada analdgica 2 en voltios, desde -10.00 hasta 10.00
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