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550 . :
Wstep — Wazne informacje

Dziekujemy za zaufanie oraz zakup naszego wyrobu.

W podreczniku obstugi przestawiamy nasz wyr6b, opisujemy jego przeznaczenie oraz dane techniczne.
Prosimy o dokfadne zapoznanie sie z instrukcjg przed rozpoczeciem instalacji lub uruchomienia napedu. Jesli
masz pytania lub problemy ze zrozumieniem niniejszej instrukcji, prosimy o kontakt z OBRUSN. Niewfasciwe
zainstalowanie napedu w potaczeniu z niebezpiecznym napieciem zasilajacym moze spowodowaé
nieodwracalne uszkodzenia. Uszkodzony moze zostac¢ silnik lub inne urzadzenia wspotpracujace z napedem.
Wazne jest aby przestrzegac scisle srodkéw bezpieczenstwa.

Srodki ostro znosci

Zaktadamy, ze masz doswiadczenie w zakresie srodkOw bezpieczenstwa oraz znasz przepisy
bezpieczenstwem. Naped powinien by¢ instalowany zgodnie z wymaganiami: VDE 0100, VDE0113,
VDEO0160, PN-EN 50178. Na pracodawce (uzytkownika) spada obowigzek bezpiecznego zainstalowania
napedu zgodnie z obowigzujacymi przepisami. Jesli naped jest instalowany razem z urzgdzeniami innych
producentdw, instalacja tych urzadzen powinna by¢ wykonana zgodnie z wymaganiami producenta
urzadzenia.

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc Podrecznik obstugi Typ: 637f 7



Uwaga

Niebezpie-
czenstwo !

Ostrze zenie
|

obrusn

S rO d ki OStrO 2 n O é Ci Automatyka i technika napedow.

Cyfrowe serwonapedy sg zgodne z norma PN-EN 50178/VDE 0160, sg
elektronicznymi urzgdzeniami mocy ktére regulujg przeptyw energii w
elektrycznych instalacjach napedowych. Napedy sg zaprojektowane i
skonfigurowane do zasilania silnikdw SSD lub silnikow innych producentéw
zalecanych przez SSD. Instalacja, konserwacja, i praca serwonapedu jest
dozwolona tylko pod warunkiem przestrzegania lokalnych przepiséw
bezpieczenstwa oraz wymagan zgodnych z niniejszym podrecznikiem.

Uzytkownik musi by € przekonany, ze przepisy bezpiecze nstwa s q
przestrzegane.

Sposo6b galwanicznej izolacji:
Galwaniczna separacja jest zgodna z wymaganiami normy PN-EN50178/ VDE
0160 i dostarcza dodatkowej izolacji.

Dodatkowo, wszystkie cyfrowe wejscia i wyjscia posiadajg dodatkowg
galwaniczng separacje przez zastosowanie transoptoréw lub przekaznikow.
Podnosi to poziom bezpieczenstwa oraz odpornosc na zaktécenia.
Zabezpiecza naped przed uszkodzeniem w razie pomyiki przy poditgczaniu.

Poziom napiecia nie moze przekraczaé bezpiecznej wartosci i powinien byé
mniejsza od 60V DC lub 25V AC, zgodnie z wymaganiami PN-EN50178/
VDE 0160.

Uzytkownik musi by¢ pewien, ze przepisy te sg bezwzglednie przestrzegane.

Wysokie napi ecie!
Niebezpiecze nstwo pora zenia pr gdem!
Niebezpiecze nstwo zagra zajace zyciu!

Uzytkownik traci gwarancj € na produkt w przypadku nie
przestrzeganie zasad bezpiecze nstwa oraz otwieranie obudowy
serwonap edu. Serwis, konserwacja oraz naprawy powinny by €
wykonywane tylko przez wyspecjalizowane osoby OBRUS N.

W podr eczniku opisano sposoéb instalacji i konfiguraciji nap edu,
przestrzeganie zalece nh producenta daje gwarancj € poprawnego
dziatania serwonap edu SSD.

Podrecznik obstugi Typ: 637f 07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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Prosze

przestrzega ¢
|

Srodki ostro znosci

Zachowaj szczegdIn g uwage na:

Odpowiednia klasa ochrony: Uziemienie — praca uktadu napedowego jest
dozwolona pod warunkiem, ze zacisk uziemiajgcy jest podtaczony zgodnie z
przepisami.

Praca napedu nie jest dozwolona jesli, prad uptywu przedostaje sie na
obudowe ktora nie jest zabezpieczona przed dotykiem. Naped moze
pracowac tylko jesli zostaly zastosowane kaseta uziemiona lub
zainstalowano naped w obudowie. Ponadto serwonaped zostat
zaprojektowany do pracy w szafie sterujacej.

Przy pracy z napedem uzywaj narzedzi w izolacji. Instalacja napedu moze
by¢ wykonana tylko przy odtgczonym zasilaniu. Kiedy pracujesz przy
napedzie nie mozesz odigczy¢ czes¢ zasilania, musisz catkowicie odtgaczyé
uktad napedowy od sieci energetycznej.

Ostrze zenie — Niebezpiecze Astwo pora zenia pr adem:

Odczekaj 3 minuty po odtaczeniu zasilania az kondensatory sie roztaduja.
Sruby zabezpieczone farbg nie moga by¢ odkrecane z uwagi na funkcje
bezpieczenstwa nie mozna ich usuwac¢ lub przestawia¢. Zabrania sie
ingerencji do wnetrza napedu i przestawiania jakichkolwiek elementéw.

W czasie instalacji zabezpiecz ruchome czesci, przewody i inne elementy
wewnatrz szafy sterujgcej. Metalowe czes$ci mogg spowodowac zwarcie
wewnatrz serwonapedu.

Przed zalgczeniem do pracy, usun wszystkie przeszkody zastaniajgce
otwory wentylacyjne aby naped nie ulegt przegrzaniu. Niektére uktady
pomiarowe wymagajg catkowitej izolacji od serwonapedu.

SSD Drives GmbH nie odpowiada za straty powstate jesli naped zostanie
zainstalowany niezgodnie z przepisami!

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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1 Informacje ogdlne

1.1 Opis instalacji

Pigta generacja serwonaped6w pozwala na regulacje pradu, predkosci i pozycji za pomocg silnikéw serwo

AC (standardowo: z rezolwerem)

Wszystkie uktady i funkcje sg realizowane cyfrowo.

Uktady instalacyjne

Wersja - kasetowa: 637f/D6R....

Wersja - kompaktowa: 637f/K D6R....

Mapiecie zmasilania — &8 4| Haped

1 b 3x230VAC — 6371
Bxd00VAC —/DC
24VDC_I
L
Y
Fasilacs - F Kas;:]?Rﬁ
maddonany i [ L=
i i L7 Ba EMY
HEE 3 ‘IF -]
N AR
SRR B
B B
I

Wentylatory

Mapiecie zasilamia — ¢ A4 Maped
1hb3x230VAC — a3
3xd00VAC —/DC

..... O
mocy

MHaped

|
|
|
|
|
oo ——

Wentylator

Szczegotowy opis kasety i zasilania modutéw przedstawione sg w oddzielny podreczniku obstugi.

Jesli wymagany jest uklad zwrotu energii hamowania mozna zastosowac¢ zewnetrzny rezystor hamowania,

patrz opis w dodatkowym podreczniku.

Zasilanie uktadu moze by¢ bezposrednio z sieci lub przez transformator dostarczony jako dodatkowy modut.

Uktady s g przeznaczone do pracy z centralnym punktem uziemia  jacym (sie ¢ TN)!
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Opis instalacji
1.1.1 Komunikacja cyfrowa

Diagnostyka / Nastawy

Informacje ogolne

Ogdlnie: przez 7 segmentowy wyswietlacz
Wygodnie:

(interfejs szeregowy RS232)
Komunikacja

przez PC z oprogramowaniem EASYRIDER wersja V8.xx

Petna dokumentacja protokétu transmisji szeregowej jest dostepna w osobnym podreczniku.
Kazdy uzytkownik ma petny dostep do wszystkich funkcji i parametrow.

[
637
——— = COM 6371
EFLS‘I’R]DER @' CD'( S éDb/q ,r‘_'ff"' Ra23d Petla pradosra
- = P Rdsd Petla predkodel
5 e gtla pre
oo | a5 [X] }| msa2
CAN-BITE1 | Petla pompeji
O ereewmrie == 5 a” &F Sitomk | @
Profitnz DF
Iriter buas 3
Dewicellet FLLC
PLC,  wybdrbitowy - mvH B & ]— ®10
[
:F.il‘lstmkﬂje ER # ' diaznostyka ﬁnastaw pmgra.m-:rwallie

1.1.2 Konfiguracja

Oprogramowanie pozwala na proste sterowanie prgdem, predkoscig oraz na sterowanie pozycjonowaniem.

Program sterowania przez (PLC), moze sie skiada¢1500 BIAS instrukciji.
"BIAS" Narzedzie do inteligentnego sterowania hapedem.

patrz:

rozdziat 3 Tryby pracy

rozdziat 13.2 Instrukcje BIAS

rozdziat 13.3 Rozszerzone instrukcje BIAS

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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DRIVES

1.1.3 Zamienno $¢ z serwonap edem 637 (Nie wymaga zmiany projektu)

Serwonapedy serii 637f sg catkowicie zgodne funkcjonalnie i sprzetowo z serwonapedami 637.

Kiedy jednak zachodzi konieczno$¢ wymiany serwonapedu 637 na serwonaped 637f, nalezy uwaznie sprawdzi¢ i
przetestowac istniejacy uktad napedowy, sprawdzi¢ zgodnos$¢ zachowujac odpowiednie srodki bezpieczenstwa.
Przed przystgpieniem do ostatecznego sprawdzenia zgodnosci postepuj zgodnie z ponizszymi punktami:

1. Sprawdz parametry kierunku oraz ustawienie wylgcznikéw krancowych (patrz wersja V6.12)
2. Sprawdz ustawienie pozycji, warto$¢ poréwnania musi by¢ pomnozona przez cztery, odpowiednio szesnascie (niska

rozdzielczos¢ enkodera 637)

3. W uktadach sprzezonych synchronicznie musza by¢ pomnozone przez cztery, odpowiednio szesnascie

(niska rozdzielczos¢ enkodera 637)

4. Wykonanie instrukcji programu BIAS- oraz PLC jest 2.25 razy szybsze niz w napedzie 637. Moze wystapi¢ problem z
czasowym dopasowaniem oprogramowania (przyktadowo zwtoki czasowe NOP)

1.1.4 Zamienno $¢ z serwonap ¢
(Nie wymaga zmiany projektu)

dem 637+

Serwonaped 637f jest w petni zamienny z 637+

Funkcja

637

637+ 637f

Wspétpraca z oprogramowaniem
PC

EASYRIDER® wersja DOS
lub Windows

EASYRIDER®
Windows wersja V8.xx

EASYRIDER®
wersja Windows

Przewaod potaczeniowy do PC
patrz: rozdziat 2.6.2.3

PC - SUBD-9 do
LEMO gniazdo (COM1)

PC - SUBD-9 do
4-pin module gniazdo (COM1)

Modut mocy, Dane mocy i Zaciski
mocy

identyczne

Sygnaly sterujace, Listwa X10
patrz: rozdziat 2.3.2

Identyczne funkcje i zaciski

Zadawanie analogowe X10.5/18,
Rozdzielczos¢

12 bitow

14 bitéw

Sygnaly rezolwera Gniazdo X30
patrz: rozdziat 2.4.2

Piny zamienne

Rozdzielczo$é 12/14 bitéw

Rozszerzone funkcje
Rozdzielczo$é 16 bitéw

Modut sprzezenia zwrotnego
X300
patrz: rozdziat 2.4.1

HIPERFACE

- SIN/COS

Wielofunkcyjne, Wtyk X40
patrz: rozdziat 2.5

zgodne

Rozszerzone funkcje

Interfejs, Gniazdo COM2 identyczne Rozszerzone funkcje
patrz: rozdziat 2.6.2 — 2.6.2.9 CAN BUS 2, RP_2Cx
Modut dodatkowy identyczne Rozszerzone funkcje
patrz: rozdziat 2.6.2 — 2.6.2.10 RP_SBT

Tryby pracy, funkcje BIAS
patrz: rozdziat 3i13.2

Zamienne rozkazy nastaw

Wartosci pozycji

12/14 bitéw = 1 obr6t

Dodatkowe rozszerzone funkcje
Wartos¢ pozycji 16 bit = 1 obrot

Przycisk PROG jest niedostepny
Wyjscie analogowe - Test

sygnatow MP1/MP2: X10.6 /X 10.17

Gniazdo X 10

Gniazdo testowe z przodu tak nie

Dane techniczne wyjscie
analogowe
MP1/X10.17

MP2 / X10.6

7 bitébw , Rwyj = 10 kOhm
7 bitéw , Rwyj = 10 kOhm

8 bitéw , Rwyj = 1.8 kOhm
10 bitéw , Rwyj = 1.8 kOhm

Petle sterowania
patrz: rozdziat 11.5

Wieksza wydajnosé w Wieksza wydajnosé w
poréwnaniu 637: poréwnaniu 637:
czas cyklu dwa razy
szybszy

szybsze

Parametry petli sterowania

Ogolnie zamienne,
moze by¢ wymagana optymalizacja

Zworki
patrz: rozdziat 7.1

JP2.2,JP2.3,JP2.7,JP2.8

12
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Informacje ogdlne 1
1.2 Oznaczenie serwonap edow
standard opcja specjalne
oznhaczeni b c d e f gl g2 h i
e
typ: 6371/ D6R XX .S5 -X -X XXX | -XXX | -XXX
oznaczeni opis
XXXX/ = 637f OSerwonaped SSD
a K = 1-0s- wersja kompaktowa jednoosiowa
0 =  wersja modutowa wsuwana
b D6R =  Wersja kasetowa 6U
c Zakres pradu:
02 = 2A
04 = 4A
06 = 6 A
10 = 10A
16 = 16A
22 = 22A
30 = 30A
.S5 =  Serwonaped piatej generaciji
Zakres napiecia uktadu posredniego:
-3 = 325V (230V AC) 16..30A mozliwy tylko w wersji kasetowej
-7 = 650V (460V AC)
f -E Z klamrg EMC
-0 = Bez klamry EMC
gl Dodatkowe moduty do komunikacji przez COM2
-000 = Brak
-232 = Interfejs RS 232 Ozlacze A (B)
-422 = Interfejs RS 422 Ozlacze A (B)
-485 = Interfejs RS 485 Ozlacze A (B)
CAN = CAN-Bus Oztacze A(B)
-2CA = 2xCAN (bez 1/O) Ozlacze B (A) / [C*]
-2C8 = 2 x CAN + 4 wyjscia i 4 wejscia Ozlacze B (A) / [C*]
-DEV =  CAN - Bus/ DeviceNet Ozlacze B (A)
-Suc = SUCOnet K Ozlacze B (A)
-PDP = Profibus DP Ozlacze B (A)
-IBS = Interbus S (Uwaga: zmien przednig plyte) Ozlacze B (A)
-EA5 = Interfejs 1/0O (5 wejs¢, 2 wyjscia) Oztgcze B (A)
g2 Dodatkowe moduty on przez X200 (Uwaga: zmien przednig piyte)
-000 = Brak
-EAE = Interfejs 1/0 (14 wejs¢, 10 wyjsé) Ozlacze C
-SBT = Modut bezpieczenstwa Ozigcze C
h Moduty funkcjonalneX300
-RD2 =  Standard X30 modut rezolwera wersja druga Ozlacze D
-HF2 = HIPERFACE modut wersja druga Ozlacze D
-SC2 = Sinus/ Cosinus — modut wersja druga Ozlacze D
i Pozycja tylko przy zastosowaniu
-Sxx = Nastawa specjalnej rezystancji
-X7x Dodatkowe zaciski po X10.7 - X10.8
-BSx Zabezpieczenie przed wilgocig
-B7x Zabezpieczenie przed wilgocig + dodatkowe zaciski X10.7 - X10.8
-923 =  Zworka 209/ 2 - 3 otwarty , przez SBT — zaciski termistora X30 (PTC / NTC)
oznaczenie [C] Interfejs mesz uy¢ 1 x CAN *
Typowy przykiad
Typowy przyktad zaméwienia 1-osiowego serwonapedu SSD odmiana kompakt:
Typ: a c d e f gl g2 h
6371 KD6R 02 S5 -3 -0 -2CA | -EAE | -RD2
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1 Informacje ogolne

Oznaczenie serwonap edow
1.2.1 Mozliwe wykonania z r6 znymi modutami komunikacji oraz wej $cia/wyj $cia

Ztacza = C
Rodzaj modutu = EAE | SBT [*2CA| *2C8

Typ - oznaczenie 4

637f/XDERxXxX.S5-x-XE282-000-XXX

637f/XxDERxx.S5-x-XE282-EAE -XXX

637f/XxDERxXX.S5-x-XE282-SBT -xxx

637f/XxDERXX.S5-x-XE282-2CA-XXX

637f/XDERXX.S5-x-XE282-2C8-XXX

637f/XxDERxXX.S5-x-XE422-000-XXX

637f/XxDERxXxX.S5-x-XE422-EAE -XXX

637f/XxD6RxXX.S5-x-x2422-SBT -xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-XE422-2CA-XXX

637f/XDERXX.S5-x-XE422-2C8-XXX

637f/XxDERxXX.S5-x-XE485-000-xxX

637f/XxDERxXxX.S5-x-XE485-EAE -xxx

637f/XxD6RxXX.S5-x-Xx2485-SBT -xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-X2485-2CA-xxx

637f/XDERXX.S5-x-XE485-2C8-xxx

637f/XxD6RxX.S5-x-xECAN-000-xxx

637f/xD6Rxx.S5-x-xECAN-EAE-

637f/XxDBRxX.S5-x-X2CAN-SBT -xxx

637f/xDERxXX.S5-x-x=2CA-000-xxx

637f/XxDERxXX. S5-x-X-2CA-EAE -xxX

637f/XxDERxXX.S5-x-x-2CA-SBT -xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-X=2C8-000-xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-X=2C8-EAE -xxx

637f/xDERxXX.S5-x-X-2C8-SBT -xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-X-DEV-000-Xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-X-DEV-EAE-xxx

637f/xDERxXX.S5-x-x-DEV-SBT-xxx

637f/XxDERxXxX. S5-x-X=SUC-000-xxx

637f/XxDERxXxX.S5-x-X-SUC-EAE -xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-x-SUC-SBT -xxx

637f/xDERxXX.S5-x-X-PDP-000-Xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-x-PDP-EAE-xxx

637f/xDERxX.S5-x-x-PDP-SBT-xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-x-PDP-2CA-xxx

637f/XxDERxXX.S5-x-x-PDP-2C8-xxx

637f/XxDERxxX.S5-x-X:IBS-000-xxx

637f/xD6RxX.S5-x-X:IBS-EAE -xxx

637f/xD6RXX.S5-x- -SBT-xxx

637f/xD6RXX.S5-x- -000-xxx - B B _

637f/XD6RXX.S5-x- -EAE-xxx - B B _

637f/XD6RXX.S5-x- -SBT-xxx

637f/XD6RXX.S5-X-Xx-000-EAE -xxx

637f/XD6RXX.S5-X-Xx-000-SBT -xxx

-000 = brak ® mozliwa kombinacja znak [C] Interfejs mozesz uzyé 1 x CAN *

Przykiad:
637f/xD6RxXxxX.S5-x-x-232-EAE-RD2

-232 =zlacze A
-EAE =zlgcze C
-RD2 = zlacze D (Sprzezenie zwrotne od silnika)
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Informacje ogdlne

Oznaczenie serwonap edu
1.2.2 Rozmieszczenie modutdw wsuwanych

Modutly wsuwane:
A
B -2CA
-2C8
-DEV
-SuUC
-PDP
-IBS
-EA5
C -EAE
-SBT
*-2CA
*.2C8
Sprzezenie zwrotne od silnika:
dxp¥): Standardowy rezolwer
ﬂ NE[=%: Opcja HIPERFACE®
Be18%: Opcja, nadajnik pozycji wirnika

* interfejs mozesz uzy¢ 1 x CAN

Uwaga: Dodatkowe moduty na ztgczach A/ B / C sg dostepne po zdemontowaniu piyty chtodzacej.

1.2.3 Rozmieszczenie na ptycie mocy

Widok strony lutowania (zworki z lutowia)

- .
VL =]

e

I

H
;;.
=i

m— -

JP2.8
JP2.3
Jp2.7
JP2.2
JP101. 1/2/3
JP102 1/ 3/ 2
JP100 2/3/1

JP11/3/2

JP31/3/2

—

/

/

_— JP22/3/1
/

| _— JP4 2/3/1
/

JP209. 1/2/ 3

Funkcje zworek z lutowia
patrz: Rozdziat 7.1
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550

DRIVES

1 Informacje ogdlne

1.3 Parametry techniczne
1.3.1 Sposob izolacji

I |
| COhdd
I Taciski zazilanis
HEMd Optoizolac L1,L2, L3
nizolacia Gl Py 2
ieitcm TN B Czesc uzvtkownika
W0 ' BT, M2, M3
analogowe
10 . _ _ Ukkad hamowania
cyfrowve Optoizolacja
| #30 1) | Lazilacz a L1
I
| a0 | G D = DC24% O 24 4 M
I I
—— ‘PE
‘Q o . s
m Podwaina izolacja VWD E 0180
ey [Z0l8CHE NEpiecia sterujgoego
EhChi |zolacia sterovvania (COMT .. ¥40) zaleZy od napiecia zasiania
Jest wymagana dia separaci (PELY) podwidjna izolacia
D Dodatkows izolacia proez tranzoptory b przekadniki
1} Patrz dodatkowe sZczecdy, rozdzist 2.4.2
1.3.2 Parametry og6lne
Stopien ochrony — montaz w szafie sterujacej IP20
Temperatura pracy PN-EN 50178 / VDE 0160, klasa 3K3
Temperatura przechowywania -25°..+55°C

Cisnienie atmosferyczne

86 kPa - 106 kPa

Wilgotnosé

5% - 85%, 40T

Temperatura otoczenia 0...40C
Redukcja obcigzenia Y >40°..< 50T
Stopien obnizania pradu wyjsciowego 2% /T
Wysokos$¢ npm h h < 1000m
Redukcja obcigzenia Y h > 1000...< 4000m
Stopien obnizania pradu wyjsciowego 1% / 100m
Przepiecia - Obwodu mocy zgodne z PN-EN 50178 / VDE 0160, UL, cUL I,
Stopien zanieczyszczen — dla montazu w szafie VDE / UL: 2

Test na wibracje zgodnie z

DIN IEC 68-2-6, Test FC

Warunki testowania
Zakres czestotliwosci
Amplituda
Przyspieszenie
Test — czas na 0s
Czestotliwos¢ zmiany predkosci

10...57Hz 57...150Hz
0,075 mm
19
zmiana co 10 cykli
1 oktawa/min

2 Zastosuj wentylator, w celu poprawienia warunkéw

pracy.
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Informacje ogolne 1
Parametry techniczne
1.3.3 Serwonap ed kompakt 637f/K D6R
Typ serwonap edu 637f/ | KD6R 02 | KD6R 04 | KD6R 06 | KD6R 10 | KD6R 16 | KD6R 22 | K D6R 30
.S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5
3| -7 3|7 3]|-7| 3]|-7 7 -7 7
Zasilanie
Napiecie zasilania min. [V] 14
50..60 Hz Un [V] | 230|460 | 230 | 460 | 230 | 460 | 230 460 460 | 460 460
max. tolerancj +10%
a
Fazy 13| 3 [ 13 3 |1.3] 3
Uktad zasilania Bezpieczniki, styczniki, filtry patrz rozdziat 5.6
Ograniczenie pradu model NTC 4 Ohm NTC 2 Ohm
przy zataczeniu
zasilania
Napiecie sterowania | ” |Us [V] 21,5....24....29, uwaga: sposob izolacji patrz rozdziat 1.3.1
Prad sterowania Is [A] Ciagly: max. 1,2A Podczas zatgczenia: Ciagly: max 1,5A Podczas
razem z DC nom. 3A; max.. 6A /0,8 mS, 2,5A /25 mS zalaczenia: nom. 3A;
wentylatorem max. 6A /0,8 mS, 3A /25 mS
Wyjscie do silnika
Napiecie wyjsciowe unr [Veff] | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 |447| 447 447 447>
sinus
Spadek napiecia Unr Zalezne od obcigzenia i zasilania. (patrz rozdziat 1.3.5)
Prad wyjsciowy RMS|  |Inr [A] 2 4 6 10 16 22 30
Max. Prad RMS Imaxr [A] 4 8 12 20 32 44 60
przez czas Imax 4 | min. s 5 5 5 5 5 5 5
Min. indukeyjnose Lph/ph | [mH] | 6,0 12,0 30 | 6,0 [ 20 | 40 | 1.2 [24| 20 11 0.8
(zacisk / zacisk)
Uktad hamowania
Poziom DC Ub [V] |375|730 375|730 | 375|730 | 375 |730| 730 730 730
Max. moc Pbmax | [kw] | 45 | 87 | 45 | 87 | 6,7 [13,0|11,2 |21, 29,0 34,8 34,8
7
Moc ciagta Pbnenn| [W] < 560
Rezystor Rbint Q] 100 | 300 | 100 | 300 | 100 | 300 | 100 |300( ..
wewnetrzny Pd (W] 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 | 30 |30
Pmax [kW] 14|17 (14|17 |14 |17 |14 |17
N 2)
Min. rezystor Rbextmi | [Q] 47 | 82 | 47 | 82 | 27 | 47 | 15 |27 20 15 15
zewnetrzny n
Ogolne
Moc strat
Wentylator, [w] 29 | 29 | 29 | 29 | 29 | 29 | 29 |29 36 36 36
sterowanie
Typ wentylatora V] 2 czesciL 024 / (12TE * 25) 2 czesci L 024 / (16TE x 25)
24V DC 1 czesci L 024 / (12TE * 15) 1[2 czesci L 024 /
(16TE x 20)
Moc strat modutu WAl | 9 |12 | 9 |12 | 9 | 12| 9 |12 12 12 12
mocy na/ A
Masa [ka] 5,0 8,8
Dodatkowe dane patrz: rozdziat 11
1) Zalecamy: transformator do zasilania sterowania
2) Stosuj tylko typ zalecany przez OBRUSN
3) Max. ciggta wartos¢ zredukowana do 80%, patrz rozdziat 1.3.6
4) Patrz rozdziat 1.3.6
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Informacje ogdlne

Parametry techniczne
1.3.4 Moduly wsuwane w kaset e 637f/D6R

Moduty 637f/ | D6R 02 D6R 04 D6R 06 D6R 10 D6R 16 | D6R 22 D6R 30
.S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5
3|l7|3|7]|3|-7]3|-7|3|7[-83|]-7]-3]|-=7
Zasilanie
Zakres DC-BUS min. [V] 20
Ug V] | 325|650 | 325650 | 325|650 | 325 | 650 | 325 | 650 | 325 | 650 | 325 | 650
max. olerancja + 10%
Napiecie Us V] 24V DC +20% -10%, uwaga: sposob izolacji patrz rozdziat 1.3.1
sterowania
Prad sterowania D lis [A] Ciagty: max 0,8A Podczas zatgczenia: nom. 2A; max 5A / 0,8 mS, 2A / 25mS
DC
Wentylator 7 {Typ __|L220| ___ L220K L220G
K
Wyjscie do silnika
Napiecie wyjsciowe Unr [Veff] | 220 | 447 [ 220 | 447 | 220 [ 447 | 220 | 447 | 220 | 447 | 220 | 447 220 (4477
sinus zalezy od Un

Spadek napiecia Zalezne od obcigzenia i zasilania (patrz rozdziat 1.3.5)

unr

Prad wyjsciowy Inr [A] 2 4 6 10 16 22 307
RMS

Max. Prad Imaxr [A] 4 8 12 20 32 44 60
wyjsciowy RMS min. 5s 5s 5s 5s 5s 5s 5s

przez czas Imax

Min. indukcyjnosé
silnika
(zacisk / zacisk)

Lph/ph | [mH] | 6,0 |12,0| 30|60 | 20| 40| 12|24 | 10|20 |055| 11|04 |08

Uktad hamowania

Poziom DC

Ub [V] | 375|730 [ 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730 | 375 | 730
Max. moc Pbmax | [kw] | 45 | 8,7 | 45 | 8,7 | 6,7 |13,0[11,2|21,7[15,0/29,0|18,0|34,8|18,0|34,8
Moc ciagta Pbnenn | [W] <560
" 2) i
Min. Rezystor Rbextmin| 1oy | 33 | 63 | 33 | 63 | 22 | 43 | 12 | 24 | 10 | 20 | 82 | 15 | 82| 15
zeantrzny
Ogolne
Moc strat PE
sterowania W] | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20 | 20
Moc strat modutu [WIA]| 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12 9 12
mocy na/A
Masa [ka] 1,5 4,0

Dodatkowe dane

patrz rozdziat 11

Zalecamy: transformator do zasilania sterowania

Stosuj tylko typ zalecany przez OBRUSN

Max. Ciggta wartos$¢ zredukowana do 80%, patrz rozdziat 1.3.6
Patrz rozdziat 1.3.6
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550

Informacje ogdélne

Parametry techniczne

1.3.5 Zasilanie jednofazowe lub tréjfazowe

Pulsacje napieci zasilajgcego DC-Bus, ma bezposredni wptyw na napiecie zasilajgce modut mocy. Poziom
tego napiecia decyduje o maksymalnych obrotach silnika.

Zasilanie trojfazowe:
Napiecie wyjsciowe ulegnie obnizeniu do okoto 90%, maksymalnie 85 %

Zasilanie jednofazowe: 50 — 60 Hz

Tylko serwonapedy 637f/..02 do 06
patrz na ponizszy wykres:

Apadek napipcia wirjdciowego serwonap edu przy zasilaniu jednofazoasrm
Prad wysciowy [ Lol
i

12
i

|:| . . : ; -
0 20 40 60 g0 100 [%]

Hapigcie wirjdciowe w % w warunkach obeigzenda

Wskazowka do ustawienia parametrow:
W celu unikniecia przypadkowych wytgczeh od obnizonego napiecia, ustaw prég wytaczenia
podnapieciowego na wartos¢ domysing (Oprogramowanie EASYRIDER).

Wymagane napiecie wyjsciowe dla okreslonej predkosci obrotowej silnika.

W przyblizeniu: (maksymalnie do 3000RPM)
Ukl = 1,2 * (EMF *n/1000) + | * (Rph + RL) [V]

Ukl Wymagane napiecie silnika [V rus]

EMF EMF silnika [V gus] / 1000 RPM

Rph  Rezystancja silnika (miedzy zaciskami) [Q]
RL Rezystancja przewodu silnika [Q]

| Prad silnika [A rus]

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc Podrecznik obstugi Typ: 637f
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1 Informacje ogdlne

Parametry techniczne

1.3.6 Moc wyj sciowa

W przypadku ciggtej pracy serwonapedu z petnym obcigzeniem, sprawdz na rysunku ponizej jakie
ograniczenia moga wystgpi¢

W typowych zastosowaniach ograniczenia raczej nie wystepuja (praca S3: Start/Stop).

Czas trwania przecigzenia
do momentu reakcji napedu
Imaxr / Inr
2,0 = 5s
1,8 - —1 11,255
1,6 .
18s
1,4
1.2 36s
1,0 - praca ciagla
e hN EELEE Spadek tylko dla
06 ..DBR30.S5..
0,4
0,2
0 o
0 20 40 60 80 100[%] Napiecie wyjsciowe
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550

Informacje ogolne
1.4 Wymiary
1.4.1 Wymiary kompaktu i modutu kasetowego.
— (@52
Widok z przodu 7
szozegal
L 18
- B [
. o O g =
ek b uss /_ 10
= = 243
& M | . .
\ 20
L | ’ -0
o7 . i
T m I_
L1 % il
[ ] i modut kasetowy ]
s ] 304
|:| 1 triejsce fia wetitylator j}
a
1 =
i 5,2 16
- T 280
9 & #r
szezegil
637f/K D6R 02...10 | szeroko §¢ | 637f/K D6R 16...30 szeroko $¢
A 65,0 mm 14 HP 104,6 mm 20 HP
B 60,0 mm 100,0 mm
C 30,0 mm 71,0 mm 1 HP =5,08mm
D 14,5 mm 14,5 mm
a 40,2 mm 8 HP 80,4 mm 16 HP
Wazne:
Do podigczenia sygnatdw sterujacych pamietaj o pozostawieniu wolnej przestrzeni w czesci
przedniej serwonapedu okoto 70mm !
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1 Informacje ogdlne

Wymiary
1.4.2 Klamra EMC (opcja)
1.4.2.1 Dla napedu 8 HP

1T 2 3
253 4

ca. 60 mm
37 mm

|

|

Widok z boku Widok z przodu

1.4.2.2 Dla napedu 16 HP

: 7597
S
Te]} - - = — —
= £ |
s £ |
1$) ,tg E
o ; ! f
¥ | i | |
| | | | |
Widok z boku Widok z przodu
EMC - Klamra do
Przewéd sprzezenia 1
(rezolwer)
Przewody zasilania 2
Przewody silnika 3
Oznaczenie:
1,2,3 = klamry
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Podtaczenia i funkcje

2.1

2.1.1 637f/K D6R 02...10 szeroko $¢ 14 HP

Widok podt gczen dla wersji kompakt 637f/ K D6R 02 — 10

PE Zaciski zasilania 1 *(nie K D6R10) lub 3* 230V AC lub 3 * 400... 460V AC
L3
1.2 M6 zaciski uziemienia
L1
N opcja: zewngtrzny rezystor hamowania szyna uziemienia
0 0 w szafie
—
| =5 C) o
PE PE | L] d
Lig|t  L[°1s o, 40 11 12 przewod silnika
230VAC, _L20- | 8] %) + RB- M1 M2 M3 KNP
N A .
24VDC L LiylE D.OEI - KK MB...
o
[ ] =
PE
X350 IPor" ie patrz punkt 2.2.1 |

przewod
Kn PC xxx

ekranowanie
podlaczenie patrz punkt 2.6.2

| podlaczenie patrz punkt 2.3.2

podlaczenie patrz punkt 2.4.2

| podlaczenie patrz punkt 2.5

RS 232 COom

X1208 D0 @ a0 tr i 00 05 =

L X290

QA by —

e—

> P

-

3o

Serwosilnik AC

Sprze
zenie
ZWIo
tne

L

Podlaczenie, patrz podrecznik silnika

Zdalne wejscia:
laczenie tylko z Interbus S )

patrz punkt 2.6.2.8

opcja : CAN-Bus2
patrz punkt 2.6.2

opcja: X200
s 14 wejsé /10 wyjsée
SUB D 26 (duza ggstos¢)
© patrz punkt 2.6.2.10

nie widoczny

opcja : RP SBT
patrz punkt 2.7

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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2 Podtaczenia i funkcje —230>

Widok pot gczen dla wersji for kompakt 637f/ K D6R 02 — 10
2.1.2 637f/K D6R 16...30 szeroko $¢ 20 HP

o Zaciski zasilania: 3 * 400 ... 460V AC
L3 M6 zaciski uziemienia
L2
L1 opcja: zewngtrzny rezystor hamowania
N—@ I-IIli 0 0 szyna uziemienia
w szafie
LNF B
PE PE _
5 Y z/ LTI °
P 9o T 5 1
L——0 N A 6819 10 11 12 s
230VAG, LISJE D L L1 §L2 L3| RBIRB-MI M2 M3 przewdd silnika
Saice o B s S A A PASEE
l [ KK MB...
2 3 |
O\i gv
XIA
[ ]
= X30
b PE A
X50 i
I Podlaczenie patrz punkt 2.2.1 |
B Y . ] =
---------- sprzg
E o zente
Serwosilnik AC § 0
| o 3 tne
przewod : !
Kn PC xxx l
Podlaczenie, patrz podrecznik silnika
ekranowanie SO T . i
Podlaczenie patrz punkt 2.6.2 ] S
: i i Zdalne wejscia: i
. O oot L......0 (podlaczenie tylko z Interbus S ) :
3 : i patrz punkt 2.6.2.8 :
W
Podlaczenie patrz punkt 2.3.2 i e LR L L ERE L EEREELE
‘ NSRRI NURURT IS opeja : CAN-Bus2
\ patrz punkt 2.6.2
: S opejar X200
: 14 wejéc /10 wyjsé
SUB D 26 (duza gestosc)
___________ : patrz punkt 2.6.2.10
[~ : nie widoczny
. Lol [
Podlaczenie patrz punkt 2.4.2 §= H
-
w (O e |
opeja : RP SBT
patrz punkt 2.7
Podlaczenie patrz punkt 2.5

24
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Podtaczenia i funkcje 2

2.2 Podtaczenie i funkcje zaciskéw

2.2.1 Podtaczenie zasilania do modutu kasetowego  637f/D6R
(w tylnej cz esci kasety)
(H15 wielostykowe zt gcze zgodne z DIN 41612)

DC - obwdd posredni kasety

® ® do nastepnych napedow —»
H 15 ztacze szyna uziemiajaca
w szfie sterowania
R rezystor
1)
X50 —
L
rezystor zewnetrzny -Rbext 4 » przewéd silnika
pole zasilania,  DC-bus +Uca i 6 5 % KK MB...
rownolegle z pinem 6 prad >15A 8 ) PE
podiaczenie silnika 10 =
Erenrisisl S w4 e o =
réwnolegle z pinem 10 12 2) A
podtaczenie silnika 14
Trrrmmmmeee e M2 —{
réwnolegle z pinem 14 16 2) J__
podtaczenie silnika 18 =
ooz 15 W41 #5 s
. . E Serwosilnik AC foor
przeciwny potencjat do +Ucc 29 2) - s
SIS v 213
rownolegle z pinem 22 24 3) % strona zasiaria
nie uzywane 26
pole napiecia sterowania 24VDC  +Us —r 28 F———0 +24V DC l
przeciwny potencjat do +US pin 28 0VS 30 b/—o0 oV strona PELV
napiecie sterowania
uziemienie ovs 32

obdowa kasety lub szafy

GND

$ruba uziemienia w kasecie

szyna uziemiajgca w szfie
sterowania obok kasety

1) Ptaski konektor 6,3mm L
2) Réwnolegte przewody, prad znamionowy >15A PE
3) Uziemiac tylko kiedy pracujesz z transformatorem separacyjnym!

Nie uziemiaj jesli pracujesz z autotransformatorem lub bezposrednio z sieci!
4) Pod warunkiem, ze nie ma dostepu do modutu zasilania.
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2 Podtaczenia i funkcje

2.3

Podtaczenie sygnatow steruj acych

2.3.1 Sygnaly steruj ace wtyczki X10 - SUB D25 gniazdo

Opis sygnatéw zt gcza X10

550

DRIVES

zewnatrz wnetrze 637f
strona uzytkownika X10
13 ouUT - #Z
25 IN - [>|9
12 ouUT :"' “ #Z
24 IN
11 IN
¥ pl zekaznik
23 Aktywne OK  OUT —®
JP102
10 GND g
22 Aktywacja IN —E—DI—O
-«
9 IN  OVPLC
21 IN 24V PLC
przekaznik
8 ready 32
: Jp100 M
20 warning
7 opeja
0.+10V
19 moze by¢ ustawione
- 0.+-10V dnalog—
6 moze by¢ ustawione [T onitor Mp2  JP 101
13 0410V
moze b\ ¢ ustawione NS P tpOlnt
5 reference potential
0.+-10V
17 moze by¢ ustawione analog-monitor MP 1
4 IN —|:!—[>|9 OVPLC
»
16 | outr +12v 80mA
3 | our -12v8omA
JP1
15 N [ ==
A
2 IN D overe
P3 i
14 IN s D
N
I ekran

Szczegoly dla pinu 22§ 23:  Jesli uklad sterowania wykorzystuje module SBT, uwagi o dodatkowych
funkcjach sygnatéw wejsciowych znajdziesz w podreczniku 07-02-10-02-E-VXxxx.

I Limit
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Podtaczenia i funkcje

Podtaczenie sygnatow steruj gcych

Sygnaty steruj ace wtyczki X10 - SUB D25 gniazdo
Przyktad podigczenia
(bez modutu SBT)
stroma l'lﬂl]f[lll

sygnaly sterujace wiyk 310
typ: STUB D25
o

PLC = /_“' (ved
) s

1, &
3
+- 10%F b

il W 11"I't
-

-

g, *

lig L

o g 7

annEcle gotowny L ”

(b OV, zasilaste LD 1y *.
B wepicie alityanyaes g

0 .

LSS g
MY v e 1
I”— . JI‘—||| ng ¥
rozoiagnas *

ERE L 3
i oye
)] # L Bt
_I +247, zasilarie [0 —
|

i

=

izolacja
PELY

kraneonare

2]
L1 +24% (hr)

T

o
ol Al v = K1

N 7 osilarz mose zasilad wigeej hanmledvr s rg
Podtaczenie hamulea Typ A | ‘ /|

Jeili izolarja hanoilea jest podstamrcnara Serarosilnile AC |:||:

to mue jest typu PELV. Izolacja stercnrania [ T
jest niezafinicrana.

W1 Wartwstor  Semens Q238431 38W D0 .
El: Preekasnik min. 28 0VDC TFELY Izolacja

Boalifcy 09
hanmlec

Podlaczenie hamulca Typ B

|
Serarosilnik 4C
Izclacja hanmlea jest typu PELV ‘

= ]

1) Poziom bezpieczehstwa moze by¢ programowany przez uzytkownika !
2) IMPORTANT:
Zasilacz hamulca musi by¢ dopasowany do typu hamulca.
Spadki napiecia na dtugich przewodach moze by¢ przyczyng nieprawidtowego dziatania hamulca.
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2 Podtaczenia i funkcje

Podtaczenie sygnatow steruj acych

Sygnaly steruj gce wtyku X10 - SUB D25 gniazdo
Wejscia / Wyj $cia

Sygnaly steruj ace wtyku X10

)IZIll\cl) funkcja typ opis
1 | Ekranowanie zacza ekran
2 | konfigurowane (rozdziat 3) OPTO | wejscie
3 Dodatkowe napigcie stabiliz. Dodatkowe wyj$cie napieciowe
-12VDC; max. 80 mA
4 | konfigurowane (rozdziat 3) OPTO | wejscie
. Punkt odniesienia do \éVejéiigvanalogowe
k-
X10.18 Ri = 10 kOhm
Wskaznik pragdu moze byé Wyijscie analogowe MP2 g :
6 | skalowany w zaleznosci od 0...+-10V o |
predkosci (@)
Przez JP100 (zworka z lut) Opcja iﬂE
7 | moze byé wolny lub jako Z
obejscie sygnatu READY 0
3 ON: regulator OK Przek | Wyjscie 9
OFF: blad lub brak zasilania | aznik | ustawione: gotowy
9 OV punkt odniesienia dla 0V punkt odniesienia dla wejsé
wej$¢ cyfrowych cyfrowych
10 Punkt odniesienia dla wejs¢ Masa GND
analogowych

11 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wejscie
12 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wyjscie
13 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wyjscie

14 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wejscie
15 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wejscie

16 Dodatkowe napiecie stabiliz. Wyijscie dodatkowego napiecia
+12V DC; max 80 mA

17 Wskaznik aktualnej Wyijscie analogowe MP1
predkosci, skalowane 0...+-10V
Minimalna wartos¢ Wejscie analogowe

18 | predkosci; skalowana w 0...+-10V / Ri =10 kOhm
odniesieniu do X10.5
Nastawa ograniczenia pradu, Wejécie analogowe

19 moze by¢ uaktywniona i 0..+10V
skalowana Ri =10 kOhm

20 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wyjscie

21 | Znamionowe: 24V DC Zasilanie dla wyjs¢
22 H = modut mocy aktywny OPTO | Wejscie
L = modut mocy nieaktywny ustawione: aktywne
23 Programowalne (rozdziat 3) |Przeka| Wyjscie
znik

24 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wejscie
25 | Programowalne (rozdziat 3) OPTO | Wejscie

Dane odnosnie wejs¢ i wyjs¢ patrz rozdziat 11 Parametry techniczne.

Szczegoly dla pinu 221 23:  Jesli uktad sterowania wykorzystuje module SBT, uwagi o dodatkowych
funkcjach sygnatow wejsciowych znajdziesz w podreczniku 07-02-10-02-E-VXXXX.
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Podtaczenia i funkcje 2

2.4 Ukiad sprz ezenia zwrotnego X30

Uktad sprzezenia zwrotnego generuje wartos¢ cyfrowg informujgcag o pozycji wirnika

Warto §¢ daje:

» komutacje zgodng z iloscig par biegunéw
>  aktualng predkosc

»  pozycje do sterowania pozycjonowaniem

2.4.1 Funkcje modutu X300

Ztacze X30 jest bezposrednio zwigzane z wsuwanym modutem X300.
(patrz rozdziat 1.4.3.1) Modut przeznaczony jest do uktadu sprzezenia zwrotnego.
Serwonaped 637f posiada elastyczny system sprzezenia zwrotnego pozwalajacy na rézne rozwigzania.

X30 kod

!

MC-system

uklad . —
d—4q kod funkcjonalny

sprzezenia

X30 |« > X300

X40 kod

zewnatrz 4————p wngetrze

X40 [« pl sterownik
Serwonaped 637f

zewnatrz 4————p wnetrze
Typy X300 Opis
X300 RD2 Standardowy Rezolwer
X300 _HF2 Opcja HIPERFACE
X300 SC2 Opcja Sinus/Cosinus
Przyszie typy

Plug and Play (Zamontuj i dziataj)

Serwonapedy 637f identyfikujg typ modutu X300.
Oprogramowanie EASYRIDER zataduje odpowiedni kod programu stosownie do typu modutu.
Postepuj zgodnie z poleceniami oprogramowania EASYRIDER.

Oprogramowanie dla modutu RD2 jest standardem zatadowanym przez producenta (kod fabryczny).

Uwaga:

Jesli chcesz zastosowa¢ modut X300_HF2 (HIPERFACE®) prosimy przed zatadowaniem oprogramowania
przeczyta¢ podrecznik 07-02-09-02-E-VXXXX.
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Podtgczenia i funkcje

Uktad sprz ezenia zwrotnego X30

2.4.2 Podtaczenie przetwornika sprz ezenia zwrotnego X30 (SUB D 09 Gniazdo)
Piny przetwornika od silnika - Sprz  ezenie - Gniazdo X30 z:

Modut rezolwera X300 RD2 (Modut standard)

Modut: X300 _RD2

;ISNO Funkcja
1 | obudowa
2 | PTC opcja
3 | cos+ "4
4 |sin+ 9
5 | carrier + é
6 | PTC opcja 0
7 | cos- L"ﬂ
8 |sin- 1
9 | carrier - -

HIPERFACE® - Modut X300 HF2

Modut: X300_HF2
o
PIN . ~
%30 Funkcja %
1 GND
2 10 vDC
3 | cos+ "4
4 sin + E(J
5 data - foe]
6 |- &)
7 | ref cos L"H
8 | refsin =g
9 data + 3

Sinus / Cosinus - Modut X300 _SC2

Modut: X300 _SC2

PIN :

%30 Funkcja
1 | GND
2 |55V
3 | cos+ "4
4 |sin+ ':(J
5 | zero pulse + o
6 |- &)
7 | refcos L"ﬂ
8 | refsin u.'
9 | zero pulse - =

30
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Podtaczenia i funkcje

2.5 Zigcze wielofunkcyjne X40
Opis zt acza X40:

Za pomocg oprogramowania EASYRIDER wejscia i wyjscia ztgcza X40 mogg by¢
oprogramowane w rézny sposob.

Podstawowe funkcije:
- przyrostowe wyjscie
- przyrostowe wyjscie

- silnik krokowy — wejscie impulsowe

- interfejs SSI

Oprogramowanie dostarcza bardzo dobrych warunkéw do konfiguracji ukladéw synchroniczny.

Podstawowe dane

X40

Typ zlgcza:

SUB D 09 wtyk meski

Maksymalna czestotliwos¢ wejsciowa lub
wyjsciowa:

200 kHz

Maksymalna dtlugos¢ przewodu potaczeniowego
do galwanicznie izolowanych zaciskow
(Sterowanie enkoderem)

Maksymalna dtugo$¢ przewodu potaczeniowego
do zaciskéw wzgledem masy (sterowanie przez
inne napedy)

Maksymalna liczba sygnatéw wejsciowych do
jednego skonfigurowanego wyjscia

25 m; przy wiekszych diugosciach prosimy o kontakt z
naszym przedstawicielem

2 m, dobre wspoélne uziemienie !

przyrostowego

Sygnaty wyjsciowe: Typ uktadu MAX483 lub kompatybilny, RS422
Réznica poziomow logicznych: L <0,5V H >25V

Znamionowe parametry zasilania: 0,0...5,0v 150mA max.

Sygnaty wejsciowe:

Typ uktadu MAX483 lub kompatybilny, RS422

Poziom wejscia r6znicowego:

ré6znicowo min = 0,2V

Znamionowy sygnat réznicowy:

1,0V

Pobér pradu:

1...4 mA (zalezny od czestotliwosci)

Uwaga:
Praca Master / Slave

1 Master, maksymalnie 8 Slave
Warunki: Napedy instalowane obok siebie!

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc

Podrecznik obstugi Typ: 637f

31



2 Podtaczenia i funkcje

Ztacze wielofunkcyjne X40

2.5.1 Wyj$cie przyrostowe
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb =0
Symulacja enkodera przyrostowego dla procesOw pozycjonowania
Standard: 1024 przyrosty
dostepna rozdzielczos¢: 2048, 512, 256, 128, 64, 4096

I/0O X40

)I?LI\(I) Funkcja Opis
1 | KanalB B
2 | Kanat B odwr6cony /B
3 | Obudowa zlgcza Obudowa
4 Kanat A A
5 | Kanat A odwrécony /A O
6 | Masa* GND =
7 | Kanat Z odwrécony impuls zerowy 1Z 5
8 | Kanat Z, impuls zerowy Z Z
9 | Wyjsciowe napiecie zasilania max. 150 mA +5VDC Bl

Wymagania projektowe:
Zakres czestotliwosci wejsciowej sterowania musi by¢ odpowiednia do czestotliwosci wyjsciowej zigcza
X40.

. 12Y(n*x)
n = predkos¢ max. (rpm) Wzor: f = v =[Hz]
X = rozdzielczos¢ 1024 -
f = czestotliwos¢ wyjéciowa X40.1,2,4,5 Przyktad: n = 4000 1/min
*
f = 1,2 (40200* 1024) _ 81920Hz

2.5.2 Wejscie przyrostowe
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb =1
Zakres parametru wejsciowego: 10...1000000 przyrostow

Rysunek:
Wvidci Wejscie przyrostowe
yj$cie przyrostowe {
A —T1L  — Al
A= ! J
A —T I il
IA B——1T—1____ I
T 1 /B — — HE
B eI LT PG — o =3
B _— s
INTY L1 @-b-b ’u }
b4 1
iz LT
Uwaga:

Zasilanie enkodera przez diugie przewody moze by¢ przyczyng spadku napiecia zasilania. Zalecamy
zastosowanie oddzielnego zasilacza.
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Podtaczenia i funkcje

Ztacze wielofunkcyjne X40

INCR. /O

2.5.3 Wejscie sterowania krokowego
impulsy / kierunek
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb =2
I/0 X40
PIN : :
%40 Funkcja Opis
1 | Wyjscie: Naped aktywny odwrdcone /READY
2 | Wyjscie: Naped aktywny READY
3 | Obudowa zlgcza Obudowa
4 | Impulsy odwrécone /P
5 [ Impulsy P
6 | Potencjat odniesienia (potgczony do ogdinej masy) GND
7 | Kierunek odwrdcony /R
8 | Kierunek R
9 | Wyjsciowe napiecie zasilania max. 150 mA +5 VDC
2.5.4 Wejscie sterowania krokowego

Impulsy pozytyw / negatyw

EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb =3

Rysunek: Impulsy / Kierunek

@nastawa czasu =2,5pus

(@ czas trzymania = 0

Kierunek_l |

_’G‘_ kierunek obrotow (=) @ kierunek obrotow (+)

o

e

sterowa
nie
krokowe

Rysunek: Impulsy pozytyw / negatyw

impulsy kierunek(+) JIJ—

impulsy kierunek (-) 3 —*_I—

sterowa
nie
krokowe

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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Podtgczenia i funkcje

Ztacze wielofunkcyjne X40

2.5.5 Interfejs enkodera SSI
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb = SSI_13 bit pojedynczy obrét
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb = SSI _14 bit pojedynczy obrot
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb = SSI_25 bit wieloobrotowy
(13 bit pojedynczy- / 12 bit wieloobrotowy)
EASYRIDER® Windows - Oprogramowanie X40 Tryb = SSI_26 bit wieloobrotowy
(14 bit pojedynczy- / 12 bit wieloobrotowy)
I/0 X40
PIN : :
%40 Funkcje Opis
1 Dane szeregowe z enkodera SSI, /IDATA
kod GRAY maksymalnie 26 bitéw, odwrdcony
2 Dane szeregowe z enkodera SSI, DATA
kod GRAY maksymalnie 26 bitow
Obudowa zlgcza Obudowa (@)
4 Wyjscie impulséw taktowania, odwrécone ITAKT -
Czestotliwos¢ standardowa: 179 kHz o
5 | Wyjscie impulsow taktowania TAKT 9
Czestotliwos¢ standardowa: 179 kHz g
6 Potencjat odniesienia GND
7 Nie podigczaé
8 Nie podtgczaé
Wyjsciowe napiecie zasilania max. 150 mA +5VDC
9 Jesli jest wymagana wi eksza ilo §¢ danych :
a) Zastosuj modut X300
b) Zasilanie zewnetrzne

TAKT i ITAKT skretka dwuzytowa
DATA i /DATA skretka dwuzytowa
Przewdd ekranowany, ekran uziemiony na obydwu koncach przewodu,
Maksymalna diugo$¢ przewodu: 200m

Uwaga:

Wiecej informacji o interfejsie SSI (Synchronous Serial Interface),
znajdziesz w dokumentacji innych producentéw np. Sick lub Hengstler.

Takt

Data

Takt

Data
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Podtaczenia i funkcje 2

2.6 Komunikacja cyfrowa

2.6.1 Zlacze obstugowe - COM1 (RS232)
Standard

Funkcje:
» Pozwala na diagnostyke oraz wszelkie nastawy
» Podigcz twdj PC do serwonapedu
SSD za pomocg przewodu komunikacyjnego KnPC/D
> Parametry komunikacji mozesz ustawi¢ za pomocg oprogramowania harzedziowego
(EASYRIDER® Windows)

Com 1 RS232 Funkcje od strony nap edu RS232 od strony PC
PIN PIN

4-pin modular jack

O
9

RS 232

RXD 1 | Odbiornik szeregowych danych 3 |TXD
TXD 2 | Transmisja szeregowa danych 2 |RXD
3 | Nie podigczac

GND 4 |GND 5 |GND
Typ / Kod Dlugo $¢ | Rodzaj zt acza
Kn PC 637f/631-03.0 | 3m Strona - PC, Sub D 09-gniazdo
Kn PC 637f/631-05.0 | 5m Strona napedu, 4-pin RJ 10-wtyk

Uwaga:

Interfejs RS232 nie jest galwanicznie odizolowany od sterowania napedu nalezy zapewni¢ pewne
potaczenie!

Komputer nalezy pewnie potaczy¢ do serwonapedu i catos¢ uziemié.
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2 Podtaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa

2.6.2 Ztgcze komunikacyjne - COM2
Opcje modutéw SUB D09 Gniazdo

Mozliwos$¢ zastosowania roznego typu moduty komunikacyjnych pozwala na wybranie odpowiedniego
standardu komunikaciji.

Rozmieszczenie - patrz rozdziat 1.2.3

Przegl ad:
Oznaczenie modutu Standard Izolacja galwaniczna wykonanie | zigcze
RP 232 RS 232 - A A
RP 422 Y | RS 422/485 - A A
RP 485 Y | RS 422/485 X A A
RP CAN CAN X A A
RP PDP Profibus DP X B B
RP SUC SUCOnet K X B B
RP IBS ? |interbus S X B B
RP DEV DeviceNet X B B
RP 2CA ¥ | CAN1/CAN2 X B Blub C
RP 2C8 ¥ | CAN1/CAN2 X B BlubC
Y petny - duplex (4-wire)
2 dodatkowy wtyk Interbus Rem. IN (SUB D)
¥ dodatkowy wtyk COM 3 (B)
2.6.2.1 Dodatkowe Wej $cia/Wyj scia
Oznaczenie modutu Wejscia Wyjscia Potaczone przez | wykonanie ztacze
RP EA5 4 5 2 COM2 B B
RP EAE 14 10 X200 C C
RP 2C8 4 4 X120 B/C B BlubC

) brak komunikacji

Ostrze znie!
Ztagcza COM2 lub COM3 B/C i X30 sg dostepne przez gniazdo SUB D09.
Uzytkownik musi zagwarantowac¢ aby nie bytlo mozliwosci zamiany!

Nalezy wykonac¢ zworki z lutowia JP2.8, 2.3, 2.7, 2.2 musza by¢ zrobione odpowiednio do zastosowanego
modutu.
Patrz rozdziat 7.1 (nastawy producenta)

2.6.2.2 Dodatkowy CAN-BUS2
(Zastosuj w kombinacji z innymi modutami)

Oznaczenie modutu standard Izolacja galwaniczna wykonanie ztacze
RP 2CA CAN2 X C C
RP 2C8 ¥ | CAN2 X C C

% dodatkowy wtyk COM 3 (B)
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Podtaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa
2.6.2.3 Wykonania modutéw

Q0000000000000 00O00O0

Design A

2.6.2.4 Opis pinéw dla RS232
modut RP 232

Wykonanie B

Design B
rapme

coding —_— s
|
0000000000000 0000C0O0O0O

(~]
o
(%}
o
| O
<]
[}
| ©
(<}
(<
o
)
+-0

Pin Opis RS232
1 -
2 RXD
3 TXD
4 -
5 GND
6 -
7 -
8 -
9 -

2.6.2.5 Opis pinéw dla RS422/485
modut RP 422, bez izolacji galwanicznej
modut RP 485, z izolacj g galwaniczn a

Pin

Opis RS422/485

Dane wejsciowe

GND

Dane wejsciowe, odwrdcone

Dane wyjsciowe, odwrécone

Dane wyj$ciowe

OO |INO|O|RIWIN|F-

lgg ¢ Wi
0000000000000 0000O0

Réwnolegle ména pohczy¢ do 16 serwonagalow.

3, 0000000000 900000000

Wykonanie C

ccoom

Q0000000000000 0000O0O0O

Design A

coding —_—,
-
0000000000000 000000

Q0000000000000 0000O0O0O

Design A

coding —_—,
-
0000000000000 000000

shbssannen &
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2 Podiaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.6 Opis pindw dla CAN/DeviceNet
modut RP CAN / RP DEV / RP 2CA/ RP 2C8, z izolacjg galwaniczng

Pin | opis oznaczenie 00000000000000000000 |

1 N N Design A

2 Sygnat CAN_L CAN_L coding ——_ 8
(dominujacy niski) 000060000000000000000]

3 Masa GND Design B

2 - -

5 - -

6 Masa dodatkowa GND

7 Sygnat CAN_H CAN_H
(dominujacy wysoki)

8 - -

9 - -

2.6.2.7 Opis pinéw dla Profibus DP
modut RP PDP, z izolacj g galwaniczn g

Pin | opis oznaczenie o b ®
3!!32’(';’ g _: o
1 - - ;irooé‘oooooc“oocobbo'qo %e
2 _ . Sons - °
3 L|n|a B B : ocl)ggoo.oooooc)o"c'::
4 Zadanie wystania RTS B o
po A
5 Masa GND 6060 " e 1]
E o 0
6 Napiecie +5V +5V ) § e
7 |- : E
8688
8 Linia A A 8885
| 65801
g - - g g;

2.6.2.8 Opis pin6w dla SUCOnet K
modut RP SUC, z izolacj g galwaniczn g

Pin opis oznaczanie

Design B
IWERE K

3, 00000000500 000000000

eoocon

Linia danych + TA/RA ’ ocl)ggoo.ooooooé'c'::oc; .

vV r

o,
2,

Masa SGND

Linia danych - TB/RB

Ol |IN|ojO || WIN|F

o
P
0}
0
0
o
/.0
(
(*]
o
| 0
o
(<]
o
_©
1“0
‘0
3
o

©00000000000000000. &

©00000000000000000
00000000000000000]
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Podtaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.9 Opis pindw dla Interbus S
modut RP IBS, z izolacj q galwaniczn a

Wyjscie zewn etrzne (COM2)
Wyjscie zewnetrzne (SUB D09 gniazdo)

PIN

com 2 | ©PiS oznaczenie

1 Wyjéciowa linia danych, wysytanych | DO2
(btad napiecia A)

2 Wejéciowa linia danych, powrotna DI2
(btad napiecia A)

3 Potencjat odniesienia GND |

4 - -

5 VCCI +5V

6 Wyijsciowa linia danych, wysytanych | /DO2
(btad napiecia B)

7 Wejsciowa linia danych, powrotna /DI2
(btad napiecia B)

8 - -

9 Wejscie kontrolne* RBST

00000500 000000000° 3@

4
o
."
(O
0
©
o
o
0
0
o
)
o
o
| o
)
**o
)
L&
+-0

©00000000000000000. &
©00000000000000000,
00000000000000000]

* do transmisji Interbus-S

Wejscie zewn etrzne (COM3 B)
Wejscie zewnetrzne (SUB D09 wtyk)

O dodatkowy wtyk
PIN Design B
Wejscie | opis oznaczenie smpEE K .
zewnetrz ; ootféoooococoocobbo'qo
1 Wejsciowa linia danych, wysytanych | DO1
(btad napiecia A) ’
2 Wyijsciowa linia danych, powrotna DI1 TN
(btad napiecia A) e
3 Potencjat odniesienia GND | 05004
4 |- - geect
E : et
6 Wejsciowa linia danych, wysytanych | /DO1 | 8885
(btad napiecia B) | 6335
7 Wyjsciowa linia danych, powrotna /DI1 e
(btad napiecia B)
8 - -
9 - -

Uwaga: wymagany jest inny panel czotowy !
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2 Podiaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.10 Opis pindw dla I/O
modut RP EAS5, z izolacj g galwaniczn g

Cyfrowe I/O
COM2 SUB D09 gniazdo

PIN oznaczenie komentarz status seion B
Com 2 o0 [ i3 -iue
oooooooococoocooco'qo—
1 BIAS wejscie 101 standard wejscie
2 BIAS wejscie 102 standard wejscie
3 BIAS wejscie 107 standard wejscie . ’
4 BIAS wejscie 108 standard wejscie ff‘gggg
0000
5 0VSPS Masa odniesienie B §§§§
OVSPS | 8303
| $588
6 BIAS wejscie 106 standard wejscie ‘ §§§§
L10000
7 BIAS wyjscie 109 standard wyjécie _o=oo
8 BIAS wyjscie 110 standard wyjscie
9 +24VSPS Zasilanie zew. +24V uB

Uwaga !
Wejscia o wewnetrznym adresie 107 i 108 musza by¢ podtaczone do pinow 3 i 4.
Wyijscia o wewnetrznym adresie 109 i 110 musza by¢ podtgczone do pinéw 7 i 8.
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Podtaczenia i funkcje 2

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.11 Opis pinéw dla I/O
modut RP EAE, z izolacj g galwaniczn g

Cyfrowe I/O
X200 SUB D26 wtyk duzej gestosci

PIN oznaczenie komentarz status
X200
1 Bias wejscie 201 standard wejscie
2 Bias wejscie 202 standard wejscie
3 Bias wejscie 203 standard wejscie
4 Bias wejscie 204 standard wejscie
5 Bias wejscie 205 standard wejscie
6 Bias wejscie 206 standard wejscie
7 Bias wejscie 207 standard wejscie
8 Bias wejscie 208 standard wejscie
9 Bias wyjscie 209 standard wyjscie
10 Bias wyjscie 210 standard wyjscie
11 Bias wejscie 211 standard wejscie
12 Bias wejscie 212 standard wejscie
13 Bias wejscie 213 standard wejscie
14 Bias wejscie 214 standard wejscie
15 Bias wejscie 215 standard wejscie
16 Bias wejscie 216 standard wejscie
17 Bias wyjscie 217 standard wyjscie
18 Bias wyjscie 218 standard wyjscie
19 |Bias wyjscie 219 standard wyjscie
20 |Bias wyjscie 220 standard wyjscie
21 |Bias wyjscie 221 standard wyjscie
22 | Bias wyjscie 222 standard wyjscie
23 | Bias wyjscie 223 standard wyjscie
24 Bias wyjscie 224 standard wyjscie
25 +24 V SPS Zasilacz zew. +24 V Ub
26 |0V SPS Masa 0V SPS B
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2 Podiaczenia i funkcje

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.12 Opis pinéw dla I/O
modut RP 2C8, z izolacj g galwaniczn g

Cyfrowe I/O
X120B lub X120C Listwa sprezynowa 10 zaciskéw
(min./max. przekrdj przewodu: 0,08mmz2/ 1,5mm?2)

PIN | oznaczenie komentarz status Design B
X120 N R TR
Funkcja 0 Funkcja 1 11/90906000056 000000050+ £ 4
1 wejscie 121 BIAS Reset napedu wejscie
2 |wejscie 122 |BIAS tacznik kranc. + wejscie
3 |wejscie 123 |BIAS tacznik kranc. - wejscie
4 |wejscie 124 |BIAS tacznik bazowy wejscie
5 |wyjscie 125 |BIAS Cam 1 wyjscie
6 |wyjscie126 |BIAS Cam 2 wyjscie
7 |wyjscie 127  |BIAS Cam 3 wyjscie | IR
8 |wyjscie 128 |BIAS Cam 4 wyjscie
9 +24 V SPS Zasilacz zewnetrzny +24 V Ub
10 |OVSPS Masa 0V SPS B

Stany sygnatéw I/O sa wyswietlane na diodach LED 2mm na przedniej czesci obudowy.

Ztacze COM3 B — patrz rozdziat 2.6.2.6

LED swieci I/O = wysoki
LED nie $wieci I/O = niski

o
-
o~
-
~
v
=4

X120
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—22> Podtaczenia i funkcje 2

Komunikacja cyfrowa

2.6.2.12.1 Nastawa mikro tacznika DIL dla modutu RP2CA i RP 2C8,
z izolacjg galwaniczng

Ustawienie mikro tacznika DIL CAN

mevnuneef?

Domysinie = wszystkie wylaczone

1h1n
mm

2°2°2°
000 0 20 kBaud
00l 1 50 kBaud
Numer sieci Szybkos¢ 010 2 100 kBaud
0-127 transmisji oll 3 125 kBaud
100 4 250 kBaud
101 5 500 kBaud
110 6 800 kBaud
1 7 1000 kBaud (1MBaud)

Przyktad: numer sieci 5; 1IMBaud

Ustawienie mikro tacznika DIL wybierajacego ktére t gcze bedzie aktywne

COomM2 COM3 Domyslinie COM2/COM3
| || s— || s— | | s |} — | m— |

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc Podrecznik obstugi Typ: 637f 43



550

2 Podtgczenia i funkcje

2.7 Modut RP SBT
2.7.1 Bezpieczny Stop
Oznaczenie listwy zaciskowej X290:

szlglo Oznaczenie Komentarz status
1 Wejscie aktywacji Y lopPTO Wejscie ]
2 Punkt odniesienia OPTO Wejscie
dla wejscia aktywacji
3 Start wytaczenia napedu Przekaznik Wejscie
4 Punkt odniesienia dla Przekaznik Wejscie
Startu wytgczenia napedu
5 Potwierdzenie wylaczenia Wolny styk Styk hamulca
6 Potwierdzenie wylaczenia Wolny styk Styk hamulca

Uwaga:
D Jesli zastosujesz modut module RP SBT nastepuje zmiana powigzania funkcji “AKTIV” z pinem

X10.22 na X290.1! Wejscie X10.22 moze by¢ zaprogramowane | wykorzystane do innego celu.

Zastosowanie funkcji bezpieczny stop

Modut RP_SBT zastosowany w serwonapedzie 637fxx-x.S5 dodaje funkcje “Bezpieczny Stop”, zabezpiecza
to przed niespodziewanym startem napedu, zgodnie z wymaganiami normy PN-EN954-1 “Kategoria 3" oraz
normy PN-EN1037.

Stop maszyny musi by¢ spowodowany i zagwarantowany przez zewnetrzng obstuge sterowania.
Szczegdlnie jest to istotne w sterowaniach pionowych osi bez hamulca lub przeciwwagi.

Jesli wystapi btad w systemie sterowania napedu w czasie fazy postoju, 0$ moze opas¢ w dot lub nawet
przyspieszyc.

Zastosowanie funkciji ,Start wylgczenia napedu” polega na wigczeniu jej w petle uktadu stycznika
sieciowego lub w petle awaryjnego stopu, do sygnalizacji mozna wykorzystac styki ztgcza X290.5/6.
Zastosowanie modutu zabezpieczajgcego przed przypadkowym zatgczeniem napedu musi zachowaé
odpowiednig izolacje galwaniczng od sieci. Po usunieciu bledu, funkcja ,Start wytgczenia napedu” moze by¢
ponownie zatgczona.

Ze wzgledow bezpieczenstwa nalezy przeprowadzi¢ analize zagrozen maszyny (zgodnie z dyrektywa
maszynowg 89/392/EWG i/lub PN-EN 292; PN-EN 954 i PN-EN 1050), producent maszyny musi
zaprojektowaé ukiad (petle) bezpieczenstwa obejmujacg wszystkie komponenty maszyny (réwniez napedy
elektryczne).

Schemat blokowy:

X290: 6371/D6R xx-x-SBT

1
AKTYWNY

M K 4 6
L= KAS
Uklad —l—/ 6 6 e
blkowania N\ e N : 4 el
4 l J s
i \

pHP

e |

-1
S
Ly

|
\

6 | 1
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Podtaczenia i funkcje 2

Modut RP SBT

2.7.2 Sterowanie hamulcem i uktad PTC
Oznaczenia listwy zaciskowej X280

PIN opis status
X280
1 Zasilacz hamulca i uktadu PTC Wejscie
2 Punkt odniesienia zasilacza Wejscia
3 Punkt odniesienia sterowania hamulca Wyjécie
4 Sterowanie hamulcem Wyjscie
przekaznika
5 PTC Wejscie
6 PTC Wejscie

Zastosowanie modutu sterowania hamulcem

Wyjscie przekaznika X290.3 przeznaczone jest do sterowania hamulcem blokujacym. Funkcjonalnie
wyjécie jest identyczne jak wyjscie na pinie X10.23.

Wyijscie X290.3 posiada dodatkowe zalety w stosunku do wyjscia na pinie X10.23:

Izolacja przez styki przekaznika - zapewnia podstawowsg izolacje od uktadéw sterowania i uktadu hamulca
(separacja zapewnia izolacje podstawowg) bez modutu z przekaznikiem, modut pozwala zachowaé izolacje
PELV (podwdjna) uktadu sterowania napedu (patrz X10 przyktadowe podiaczenie, rozdziat 2.3.2)

Hamulec jest aktywny kiedy miedzy dwoma zaciskami pojawi sie napiecie.

Wieksza obcigzalnos¢ zaciskéw listwy sterujgcej modutu.

Zastosowanie uktadu ochrony silnika PTC
Uktad PTC stuzy do monitorowania temperatury silnika. Funkcje uktadu sg identyczne jak w
porcie X30.2/6. Uktad posiada dodatkowe zalety w stosunku do X30.2/6 :

Obwad izolacji > ukfad sterowania napedu odpowiada podstawowej izolacji. Termistory PTC w
silniku tez sg wykonane w podstawowej izolacji (izolacja podstawowa), zastosowanie uktadu
pozwala na bezpieczng separacje uktadu sterowania.

Schemat blokowy podt gczenia

izolacja
Zagilacz hanmlca podstawowa

X280

2

Uldad PTC

g

SzczegOty patrz w podreczniku modutu 07-02-10-02-E-V..
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550
Tryby pracy

Ustawianie trybu pracy serwonapedu z zakresie 0...5 przedstawiono ponizej w tabeli, patrz rozdziat 3.1,
(Oprogramowanie - EASYRIDER® Windows).

Kazdy tryb dziatania pozwala na wybor r6znych funkcji wejsé lub wyjs¢ (FO..F6).

wejscie start

wybor pozycji (Nr. 0...9)

wyjsciowa pozycja osiggnieta

t1=2ms minimum

zwigzane z ustawionym
parametrem.

funkcja F2 X10.2

przesun o$ do wybranego numeru pozycji

funkcja F2 dane 2°...2*

funkcja FO X10.12

t2= 2ms minimum 1 Tt o

Tryb pracy | Zrédio odniesienia Wskazdowki do sposobu pracy
0 analogowe (X10.5/18) Przetgczanie sposobu pracy 1 i 2 przez wejscie X10.24
1 analogowe sterowanie predkoscig
2 analogowe sterowanie momentem obrotowym
3 analogowe (X10.5/18) / | Proste zastosowania wymagajq przelgczania pomiedzy
cyfrowe sterowaniem pozycjg a sterowaniem predkos$cig pozycjonowania
(wejscia X10.24) obstuga jak w trybie 4
4 cyfrowe lub analogowe Ro6zne uktady pozycjonowania. Wiecej niz 10 pozycji moze by¢

przechowywane pod odpowiednik numerem adresu i aktywowane
jak przedstawiono ponizej.

5

cyfrowe lub analogowe
Zwigzane z
oprogramowaniem lub
komunikacjg cyfrowa.

proste i ztozone uktady z zastosowaniem instrukcji
programowania BIAS

(do 1500 rozkazéw)

Funkcje PLC, wiecej informacji znajdziesz w rozdziale 13.1113.2
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Tryby pracy 3
3.1 Tryby pracy i funkcje pindw
Tryby pracy
0 1 2 3 4 5
Dostepne moment / sterowanie | sterowanie pozycja / pozycjonow sterowanie
numery sterowanie predkoscig | momentem | sterowanie anie pozycj a +
pinéw predkoscia predkoscia funkcje BIAS
wej$cie FO, F1 FO, F1 FO, F1 FO, F1,F2, | FO,F1,F2, | FO,F1, F2,F6
X10.14 F3 F3,F6
wej$cie FO, F1 FO, F1 FO, F1 FO, F1,F2, | FO,F1,F2, | FO,F1, F2,F6
X10.15 F3 F3,F6
wejscie F2,F6 FO, F2, F3,F6
X10.4 ’ o
wejscie F2 E6
1095 , FO, F2, F3,F6
wejscie F1 F1 F1 F1 F1,F2,F6
1011 F2, FO, F1, F2, F3,F6
wej$cie FO FO F1, F2,F6 F1, F2, F3,F6
X10.24 |L = moment- L = moment-
H = sterowanie H = sterowa
predkoscig nie predkosé
wej$cie — - - - FO F2 EF3
X10.2 ’
wyjscie | ro F2,F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO,F1F3, | FO,F1, F2, F3,
X10.12 F5 F4, F5
wyj scie FO,F2,F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.13 F5 F4, F5
wyjscie | po F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3, F5 | FO,F1F3, | FO,F1, F2, F3,
X10.20 F5 F4, F5
wyjscie FO,F2,F5 | FO0,F2,F5 | FO, F2, F5 | FO, F1,F3,F5 | FO, F1,F3, | FO, F1, F2, F3,
X10.23 F5 F4, F5
Opis funkcji FO..F5 przedstawiono ponizej w tabeli
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Tryby pracy

3.2 Programowane funkcje pindbw (zale znie od trybu pracy)
Funkcje wej $ciowe (zale znie od trybu pracy)
Numer funkcja funkcja funkcja funkcja funkcja funkcja funkcja
wejscia FO F1 F2 F3 F4 F5 F6”
wejscie 3) ) 1) | przesuniecie CAN
X10.14 tacznik | wybor 0 reczne + wezet
krancowy + | danych 2 20
wejscie 3) ) 1) | przesuniecie CAN
X10.15 tacznik | wybor a reczne - wezel
krancowy - | danych 2 2a
wejscie | Wejsciel rozszerzony 1) CAN
X10.4 | zatrzask zatrzask wybor wezed
danych 2b ob
wejscie |wejscie2 ) 1) CAN
X10.25 | zatrzask wybor wezel
danych 2¢ oC
wejscie | start (zbocze0-->1 3) ) 1) CAN
X10.11 |rozkaz zerowanie | Wybor d wezel
przesunicia BIAS | regulatora | danych 2 od
wejscie | wybor trybu 3) ) 1) CAN
X10.24 |pracy czujnik wybor max wezel
©0)—11lub2 danych 2 amax
(3)-1lub 4
wej$cie [start (zbocze-->1) taktowanie
X10.2 |do ustawione (zbocze 0-->1)
pozycji w trybie (4) dla ustawié
sterowania pozye BIAS
wyj $cie pozycja wyjscie poza oknem | przerzutnik brak
X10.12 osiggnieta odniesienia probki synchron- | zaktécenia -
format napedu
wyj §cie monitoring wyjscie poza oknem | przerzutnik brak
X10.13 temperatury | odniesienia prébki start offset | zakiocenia -
regulatora
wyj §cie ostrzezenie wyjscie poza oknem brak
X10.20 odniesienia probki zakloccéma -
napedu
wyj $cie aktywny ok wyjscie poza oknem brak
X10.23 (hamulec odniesienia probki zakiocenia .
silnika) napedu

Szybkie wejscie optymalne czasowo

Funkcje -BIAS, swobodnie programowalne,(w trybie 5) odpowiednio brak funkcji w trybie 0 do 4.

1) Z kazdym wierszem (od gory do dotu) w ktérym funkcja F2 jest przypisana do wejscia, wartos¢ binarna
(2™ przechodzi przez 1. (patrz przyktad)

W trybie 4: dopuszczalne nastawy numeru tylko 0 - 9!
2) mozliwy tylko z modutem RP-CAN.
3) Moduly wymienne RP 2C8 (rozdzial. 2.6.2.12), gdzie funkcje tgczenia sg tak samo zdefiniowane jak na
zlaczu X10- (wejscia sg swobodnie programowalne i uzywane przez program BIAS)
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Tryby pracy

3.3 Rysunki funkcjonalne dziatania  wejsé/wyj $¢€
Sygnal hledu / Sposoh wylaczenia awaryjnego Limit ochrony
funkeja zahezpieczenia zgodnie £ menu konfiguracji EASYRIDER (zgodnie z menu konfizuracji EASYRIDER

regulater I3
wryjinie Warndng FO) 510 20

)

wrjicie Ready X104 & Czas ostreezenia ok, Ssel A E |
it Ty i
ostroageniz 3 max. .
n,awj.rﬁm.etla-:m/ FLIMIT - F prad snantonoey hapedu
sygnat bledu na wnrdanetlacm
Ochrona silnika 1%
wrrscie Wamdng(F0 ) X 10,20 X I
/ ;
wylscle Ready X108 o Czas ostreegera ok, Ssek B =
o
Dstm#mm/ | £ Lm{rr i u . -
nawraanetlace 7 : prad snamionoany silmka
sygnal bledu na wnrhanetlacm
Zabezpieczenie modulu moecy NTC s
wjécie Warning(FO | ¥ 10,20 f [
wylicle Ready X108 /‘: oy Czas ostreesenia ok, Hsek Pl 2% %]
ostrzesenie / i3
na wyranetlacm I-LIMIT oo .
gaec
sygnal bledu na wysanetlacz _---.__-_-_---_
Tem Temp.
kt=ywra temperatury
silmilea B_NTCT FATCR B NTCE R
inik 2RTC BFTC
i = e 7] P

Ochrona silnika NTGC

wylscle Temp (FO) H10.13—

wylgezeme = B_HT C2

Zmmniejszamie jak E_HTCL

wyjicie Ready X108~

ostrzedenie -

nawnrmanetlacm

syegnat bledu na wnysanetlac=

BB X|
o

I-LIMIT

T %]
o EEEE

Ochrona silnika rTC

wylyozenie = B PTC po oZsie ostreagenia
wyjicie Temp (FO)R 10013 - I i
wyjécie Ready X103 — - bez funkeji hirnit pradn = PTC
ostrmemenis &y Czas ostreedania ok, Gsek
nawieietlacm S0
sygnat bledu na wnrdanetlacm
Funkcja opéinienia {zalecane do silnilow z hamulcem)
wrejicie 4 CTIVE X 10,22 Y
wewmetrzne zadasararie do z;er_a____—~————_ l brak zadaerania
jieie moduin rm:uri______———————F 1
wry] ¥ =
vrribcie ARTIVE -0K(F0) H10.23 (treymante Ranmlda) bty czas veakeji hanmlea

Wskazéwka: Z wmontowanym modutem SBT z r6znymi funkcjami sygnatéw zewnetrznych
(patrz dokumentacja 07-02-10-02-E..)
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4 Instalacja mechaniczna

4.1 Montaz

Serwonaped SSD powinien by¢ zamocowany tylko w pozycji pionowej tak aby zagwarantowa¢ dobrg
cyrkulacje powietrza chtodzacego radiator. Pionowa instalacja nad kasetg z innymi napedami lub nad
innymi urzadzeniami wydzielajgcymi ciepto moze doprowadzi¢ do przegrzania napedu. Serwonapedy
zaprojektowano do montazu w kasetach SSD lub jako pojedynczy naped, obudowa typu kompakt.

4.2 Montaz kasety

Montaz powinien by¢ wykonany w szafie sterujgcej wolnej od kurzu, srodkéw wywotujacych korozje, gazéw
lub cieczy.

Musisz zapewni¢ warunki aby unikng¢ kondensacji pary wodnej. Jesli naped jest instalowany w miejscu
gdzie kondensacja jest prawdopodobna, musisz zainstalowa¢ odpowiednig grzatke. Podczas normalnej
pracy grzatka moze by¢ wylaczona, najlepiej jest jesli sterowanie grzatka jest automatyczne.

Napedy nie powinny by¢ dopuszczone do eksploatacji jesli nie byly sprawdzone i sklasyfikowane pod
wzgledem zagrozen, patrz rozdziat ,Certyfikacja serwonapedu”.

Upewnij sie czy masz odpowiednig przestrzen do prawidtowej wentylacji ! (patrz szkic)

powyzej

»  Tylko poziomo!

>  Przestrzen z bokéw nie jest odstep 100mm

wymagana Kaseta 0

wentvlatory

odstep 100mm

ponizej

Ogdlna zasada :

Urzadzenia wydzielajace ciepto najlepiej jest montowac¢ w obudowie nizej aby zapewni¢ dobrg wewnetrzng
konwekcje i dobre roziozenia ciepta w obudowie. Jesli niski montaz nie jest mozliwy nalezy rozwazyé
powiekszenie szafy sterujgcej lub zastosowanie wentylatoréw.

4.3 Chtodzenie

Cyfrowe serwonapedy sg zabezpieczone przed przegrzaniem. Posiadajg wbudowany czujnik temperatury
radiatora. Kiedy temperatura przekroczy prog t >95°C, naped zostanie automatycznie wytgaczony.
Ustawienie progu temperatury nie mozna zmienic.

Upewnij sie, ze dobrales szafke wtasciwych rozmiaréw i masz zapewnione wiasciwe chiodzenie.

Jesli nap ed ma pracowa ¢ w miejscu gdzie nie ma wentylacji dobierz szafk @ wedlug poni zszej
tabeli !

Oznaczenie nap edu Pojemno $¢ obudowy
637f/0D6R02...D6R10 0,12 m3
637f/0D6R16...D6R30 0,25 m3

Wieksz g ilo $¢ informaciji uzyskasz u producenta szafy steruj  acej.
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Instalacja elektryczna >

5.1 Bezpiecze Astwo

Przewody napiecia zasilania, przewody silnika, niektére czesci napedu mogg by¢ przyczyng smierci lub
porazenia pradem elektrycznym.

5.2 Niebezpiecze nstwo pora zenia pr gdem elektrycznym

Ostrze zenie !

Niebezpieczenstwo porazenia pradem wystepuje do 3 minut po wytaczaniu napedu do czasu roztadowania
kondensatoréw. Przed rozpoczeciem pracy przy napedzie roztacz wszelkie wtyki i napiecie zasilania. Czas

trzech minut jest niezbedny do catkowitego roztadowania kondensatoréw wewnetrznych. Przed uptynieciem
czasu w napedzie wystepuje niebezpieczne napiecie.

Osoby wykonujace i sprawdzajgce instalacje elektryczng musza posiada¢ odpowiednie kwalifikacje.

5.3 Zastosowanie w niebezpiecznych bran zach

Stosowanie napeddéw gdzie wystepuje regulacja predkosci moze nie spetnia¢ wymagan zgodnych z
dyrektywami dla niektorych srodowisk (grupy aparatdéw/lub klasy temperaturowe) np. silnikow
zabezpieczonych przed wybuchem. Po zakonczeniu prac nalezy przeprowadzi¢ odpowiednig klasyfikacje
ktora pozwoli nada¢ odpowiednie certyfikaty na kompletny uktad napedowy.

5.4 Uziemienie
Uziemienie musi spetnia¢ wymagania zgodne z odpowiednimi przepisami bezpieczenstwa i powinno by¢

okresowo sprawdzane przez odpowiednie stuzby.

5.4.1 Podtaczenie uziemienia

Uziemienie zalecamy wykonac¢ z dobrze przewodzacej miedzi jak najblizej kasety z uktadami napedowymi
aby zminimalizowa¢ dtugos¢ przewodow.
Zalecane wymiary:

Grubo $é: d =5 do 6 mm

Diugosc¢ Szerokos¢ d
(m) (mm) >
<0,5 20 .
05<1.0 20 1;[ STV UDIEtTia)goa
10<1,5 50

1

Prady uptywu > DC 10mA odpowiednio > AC 3,5mA zaciski PE serwonapedu muszg by¢ potaczone za
pomocg miedzianego przewodu o przekroju minimum 10mm2 do gltéwnej szyny uziemiajace;!

5.5 Zdolno $¢ zwarciowa i pr ady uptywu

Prady uptywu do PE w czasie pracy napedu mogg przekroczy¢é DC 10mA odpowiednio. AC 3,5mA.
Zasilanie uktadu napedowego powinno by¢ zdolne przenie$¢ prad symetryczny nie wigkszy niz 5000A RMS
przy maksymalnym napieciu 505V (wedtug UL508C).
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5 Instalacja elektryczna
5.6 Bezpieczniki, styczniki, filtry
Napedy kompakt 637f/ KD6R 02 | KD6R 04 | KD6R 06 | KD6R 10 | KD6R 16 | KD6R 22 | KD6R 30
.S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5 .S5
| 3| -7]3]-7|-3]-7]-3]-7 -7 -7 -7
Bezpieczniki, 4)
Styczniki
Wytaczniki RCD Nie zalecane. Wymagana nastawa: 300 mA, nie zabezpiecza przed porazeniem
Prad wejsciowy [A] | 3,5 5 | 7,5 | 12 19 26 30
Bezpieczniki zasilania | 1) | Typ T10A T10A T10A T20A T25A (T32A) 35A| (T32A) 35A
Przekaznik 2)| Typ | PKZMO-16 | PKZMO0-16 | PKZM0-16 | PKZMO0-16 | PKZMO0-25 | PKZ2/ZM32| PKZ2/ZM32
przecigzeniowy
Stycznik zasilania 2)| Typ | DIL OOM DIL 00OM DIL OOM DIL OOM DIL OM DIL OM DIL OM
Filtry zasilania 4)
ogolne Stosuj uziemienie tylko w sieciach (TN).
jednofazowe
Srodowisko przemyst Typ LNF E 1*230/012 Nie dostepne !
max. dlugosé do AC 230V !!
przewodu silnika 50m +
(PN-EN55011 A) rdzen ferrytowy
Srodowisko mieszkan Typ LNF E 1*230/012 Nie dostepne !
max. dlugosé do AC 230V !
przewodu silnika 20m +
(PN-EN55011 B) rdzen ferrytowy
3-fazowe
Srodowisko przemyst Typ LNF B 3*480/008 LNF B 3*480/018 LNF B 3*480/033
max. dtugosé + + +
przewodu silnika 50m rdzen ferrytowy FR 3 rdzen ferrytowy FR 6 rdzen ferrytowy FR 6
(PN-EN55011 A)
Srodowisko mieszkan Typ LNF B 3*480/008 LNF B 3*480/018 LNF B 3*480/033
max dtugosc + + +
przewodu silnika 20m rdzen ferrytowy FR 3 rdzen ferrytowy FR 3 rdzen ferrytowy FR 3
(PN-EN55011 B)
3-fazowy, max. 3 nap edy, zasilane przez wspélny filr
Srodowisko przemyst Typ LNF B 3*480/018; LNF B *480/033 + rdzen ferrytowy FR
max. dtugosé inne typy na zadanie
przewodu silnika 20m (odpowiednio do wielkosci 3 napeddw, zasilanych wspdlnie)
(PN-EN55011 A)
Srodowisko mieszkan Typ LNF B 3*480/018; LNF B 3*480/033 + rdzen ferrytowy FR
max dtugosc 3) inne typy na zadanie
przewodu silnika 20m (odpowiednio do wielkosci 3 napeddw, zasilanych wspdlnie)
(PN-EN55011 B)

Moduty kasetowe

637f/ D6R 02

D6R 04
S5
3|7

S5
| -3 [-7

D6R 06

3 |7

D6R 10
.S5
-3 |-7

D6R 16
S5
-3 |-7

D6R 22
S5
3|7

D6R 30

Bezpieczniki, styczniki,
filtry

4)

ogolnie Informacja: Montaz kilku serwonapeddw o roznych pradach znamionowych ktére pracujg
ze wspolng szyng DC. Zaleznie od zastosowania sumaryczny bilans zapotrzebowania na
energie z obwodu DC moze sie przyczyni¢ do zmniejszenia poboru pradu zasilania.
bezpieczniki Reguta praktyczna: jednofazowe zasilanie: 2...3 razy pradu znamionowego
Reguta praktyczna: 3-fzowe zasilanie: 1,5...2 razy prgdu znamionowego
Maksymalny pik pradowy Zalezy do typu zasilacza, wymagany jest uktad ograniczajacy (stycznik z op6znieniem)
filtry Stosuj uziemienie tylko w sieciach (TN).
Typy filtrow Informacja: Filtry typu kompakt. Inne typy: patrz odrebny podrecznik

1) wedtug wymagan UL-zalecamy: Bussmann Typ FRS-R, 600V, stosuj tylko oprawy bezpiecznikowe zgodne z UL !
2) zalecamy przyktadowo, Kléckner Moeller
3) Pomiar tylko emisji zaktécen

4) tyko do zastosowan z ciggtym obcigzeniem: patrz rozdziat 5.7
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Instalacja elektryczna

5.7 Korekcja od napi ecia zasilania

W przypadku ci agtego obci azenia:

Pojemnosciowa impedancja obwodu posredniego DC powoduje odksztatcenie pradu zasilania.
Wartosci pradu RMS sg wyzsze niz wynika to wyliczonej wartosci przebiegu sinusoidalnego.
Bezpieczniki, stycznik i filtry zasilajgce powinny by¢ dobierane odpowiednio wieksze z uwzglednieniem
powyzszych zjawisk.

W typowej instalacji serwonapedu w pracy start/stop (Praca — S3) oszacowane parametry sg raczej
wystarczajgce. W innych przypadkach wyliczone wartosci nalezy skorygowac¢ zgodnie z ponizszym
wykresem.

wspoélczynnik korekcji
24

2.2 \

2,0 \ \ zasilanie 1-faza
637f/KD6R02..10.85-3...

SN X

1,6L1 I.\\ N

1,4 zasilanie 3-fazy

1,2 \#—

10
637f/KD6R02..10.S5-7... 2,5 5 7,5 10 12,5 15
637f/KD6R16..30.S5-7 ... 5 10 15 20 25 30
637f/KD6R02..10.85-3 L 65 13 19,5 26

} obliczony prad sinus lac
przyktad [A]

Przyktad:

Typ napedu 637f/KD6R16.S5-7 zasilany przez AC 230V 3-fazy.

Moc wyjsciowa: Pout = 200V x 16A x 1,73 = 5,54 kW

Moc wyjsciowa musi by¢ generowana:

obliczony sinusoidalny prad zasilania lac = 5,54kW / (230V x 1,73) = 13,9 A
Wspotczynnik korekcji z wykresu: 1,6

Prad zasilania RMS leff =lac sinus x 1,6 = 22,3 A

Wynik :
Elementy zasilania powinny by¢ dobrane na wyliczony powyzej prad.
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5 Instalacja elektryczna

5.8 Rezystor hamowania

5.8.1 Dobdér rezystora hamowania

W uktadach pozycjonowania w czasie gwattownego zmniejszanie predkosci energia jest oddawana do
obwodu posredniego serwonapedu. Kondensatory obwodu posredniego mogg zmagazynowac niewielkg
ilos¢ energii. Nadmiar energii jest zamieniany na ciepto za pomoca rezystora duzej mocy podtgczonego do

ukfadu posredniego.

Zatgczanie i wylgczanie rezystora hamowania jest zalezne od poziomu napiecia w obwodzie posrednim.

Obcigzenie rezystora jest nadzorowane elektronicznie (EASYRIDER &).
Chwilowe obcigzenie (Pmax) oraz moc ciggta (Pd) rezystora musi wystarczajgca dla wymagan twojego

uktadu napedowego.

A obr/min Ruch
nl-

- T = ][9]

bof LTI t[s]

rad hamowania

Dane Przyktadowe wartosci

Predkos¢ przy starcid 1 = 3000 RPM

Czas hamowania tbl = 0.1 sekundy

Czas cyklu T = 2.0 sekundy
Calkowita inercja J = 0.0005 kgm?
Prad hamowania Ib =3.2A

Rezystancja silnika |rRph = 3.6 Ohm

i .

Rezystancja przewodurL = 0.3 Ohm

Obliczenia

Krok 1

Obliczenie mocy hamowania
(Przyblizenie. tadowanie kondensatora, tarcie i straty
napedu pominieto)

przykfad

Moc ruchu:
Pkin = 0,0055 * J * n12/tbl [W]

Pkin = 0,0055 * 0,0005 * 3000%/0,1
Pkin =247 W

Straty silnika:
Pvmot =1b2* (Ri + RL) [W]

Pvmot = 3,22* (3,6 + 0,3)
Pvmot =40 W

Moc ci agta :
Pd =0,9 * (Pkin-Pvmot) *tb1 /T
W]

Pd=0,9*(247-40)*0,1/2
Pd=9,3W

Szczyt mocy:
Pmax = (1,8 * Pkin) - Pvmot [W]

Pmax = (1,8 * 247) - 40
Pmax = 405 W

jednostki:

J  catkowita inercja [kgm?]

nl obroty przy starcie hamowania [rpm]

tbl czas hamowania [s]

T  czas cyklu [s]

Ib  prad hamowania [A]

Rph rezystancja silnika (miedzy zaciskami) [Q]
RL rezystancja przewodu silnika [Q]
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Instalacja elektryczna

Rezystor hamowania
Dobér rezystora hamowania

Krok 2 Przyktadowy naped typu

Wewnetrzny / zewnetrzny rezystor hamowania czy jest 637f/ K D6R04-7

wymagany ?

patrz dane rozdziat 1.3.3/1.3.4

W przypadku braku zdolnosci hamowania lub braku Wedtug danych z 1.3.3:

wewnetrznego rezystora mozesz dobra¢ odpowiedni typ rezystor wewnetrzny:

Z ponizszej tabeli. Moc ciggta Pd = 30W

Zewnetrzny i wewnetrzny rezystor moga byc tgczone Moc szczytowa Pmax = 1700W

réwnolegle. Przy tgczeniu rezystancje rezystorow wymagania:

sumuja sie. Pd =9,3W Pmax = 405W
Wynik: Rezystor wewn etrzny jest

niewystarczaj acy

tabela doboru Typnapedu | Ub-progzal. Pmaxzew[W] Pd zew [W] | Rb zew [Ohm] Typ SSD

ZeWnElrznego DC 375V 4260 100 33 B100/33-3
rezystora .D6R..85-3 | DC 375V 17150 300 8,2 B300/8,2-3
hamowania DC 375V 17800 560 7.9 B560/7,9-3
DC 730V 5330 100 100 B100/100-6

.D6R..S5-7 |DC 730V 16150 300 33 B300/33-6

DC 730V 20400 560 26 B560/26-6

Przecigzalnosé: okolo 5000% /0,5 Sec

5.8.2 Konfiguracja rezystora hamowania
Mozliwe konfiguracje modutu hamowania w serwonapedach.

a)

b)

c)

Wykonanie kompakt

Wszystkie serwonapedy serii 635/637/637+/637f sg wyposazone w elektroniczny modut hamowania.
Modutly KDER i KD6R sg przystosowane do montazu w obudowie typu kompakt. Wykonanie kompakt
zawiera niezbedny rezystor hamowania oraz bezpiecznik.

Wyijatek stanowi modut KD6R 16..30-7 (wymaga tylko zewnetrznego rezystora).

Wykonanie kasetowe

Kiedy stosujesz serwonapedy w kasecie, modut rozpraszania energii znajduje sie w zasilaczu NEB
(nadz6r nad rozpraszaniem energii: patrz podrecznik zasilacza NEB).

W tym przypadku elektroniczny modut hamowania jest zalgczany lub wylgczany przez parametr
konfiguracji "Ballast activate = N". Wszystkie inne parametry modutu hamowania nie sg istotne.

Regulacja modutu hamowania dla wykonania kasetoweqo:

1. Uktad hamowania aktywny:

W tym przypadku elektroniczny uktad hamowania jest aktywny. "Ballast activate = J".
2. Punkt pracy:

Punkt pracy musi by¢ ustawiony zaleznie od napiecia zasilania.

"Ucc Ballast on = 375 V" dla zasilania 230 V AC

"Ucc Ballast on = 720 V" dla zasilania 400..460 V AC

3. Warto $¢ rezystancji:

Suma zewnetrznej i wewnetrznej rezystanciji.

4. Oszacowana moc:

Wyliczona moc (moc hamowania), catkowita rezystancja musi by¢ odpowiednio dobrana.

Do poprawnego monitoringu przyjeto wstepne zatozenia, ze stosunek mocy ciggtej i mocy szczytowej
jest taki sam. SSD gwarantuje ze wystarcza to do wiekszosci zastosowan.

Moduly ..KD6R 16..30-7 nie posiadajg wewnetrznego rezystora hamowania.
Dla tych wersji odpowiednie warto$ci zewnetrznego rezystora moga by¢ dostarczone razem z
modutem.
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5 Instalacja elektryczna

Rezystor hamowania
Dobér rezystora hamowania

Przyktad:
EASYRIDER

&E Matar |E Counter | Supewisinn'

— Temperature zensor

d

Sensor bype; FTC =

Switch off at; 1640 [ Dhm
Flf achive at: I TEA0 (0

~Brake resistar
V¥ Activate brake resistor

Switch on Lo T200W
Resistance: 5 Ohm
Fated power: 130w

s

Drefauilt library |

Wartasé rezystancji wypadkowej, kiedy stosujesz rezysewrztrzny i wewretrzny.

Wewrgtrzny “Rezystor hamowania = 300 Ohm* dla ..KD6R10.
Zewrktrzny “Rezystor hamowania = 100 Ohm* dla ..KD6R10
1 1
formula: =—+
Rtotal Rint. Rext
1 1 1

= Rtotal = 75Q

= +
Rtota. 30(Q 10CQ
Ustaw warté¢ rezystancji =75 Ohm

Wartas¢ mocy wypadkowej, kiedy stosujesz rezystor zgvamy | wewrgtrzny.

Wewretrzny “Moc rezystora = 30 Watt“ dla ..KD6R10..-7
Zewretrzny “Moc rezystora = 100 Watt“ dla ..KD6R10..-7

formula: Ptotal.= Pint.+ Pext.
Ptotal.= 30W+100W = Pges=130W

Ustaw wart@¢ mocy= 130 Watt

Ostrze zenie !

Monta z rezystora hamowania

Rezystory hamowania wydzielajg ciepto !
Upewnij sie, ze w otoczeniu rezystora nie znajduja sie elementy, ktére moga by¢ uszkodzone.
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Podtaczenie elektryczne 6

6.1 Informacje ogdlne

Serwonapedy przeznaczone sg do montazu w metalowych szafach steruj acych . Aby naped pracowat
poprawnie i spetniat odpowiednie wymagania drzwi szafy sterujgcej musz g by € elektrycznie pot aczone
do gtdéwnej cz esci szafy.

6.2 Przewody steruj ace

Zalecany przekroj przewodow sterujacych 0,25 mm2. Przewody sterowania nalezy odseparowac od
przewoddéw mocy. (patrz rozdziat 6.7.1)

Przewdd rezolwera musi posiadac trzy ekranowane pary oraz musza by¢ ekranowane w catosci. Ekran
przewodu musi by¢ podiaczony do uziemienia od strony regulatora. SSD zaleca stosowanie przewodow
rezolwera typu KIR. Przewody komunikacyjne zawsze powinny by¢ ekranowane !

6.3 Przewody mocy

Nalezy zastosowaé przewody odpowiednio do zakresu pradu. Stosuj tylko miedziane przewody do pracy
przy temperaturze 75C.

6.4 Montaz kasety

Kiedy kaseta nie jest montowana na uchylnej ramie lecz bezposrednio na ptycie montazowej, zaleca sie
wykona¢ podtgczenia przewoddw do ztgcza mocy X50 przed montazem kasety. Zamontowanie kasety na
uchylne ramie wymaga od uzytkownika ostoniecia wszystkich przewoddw pod napieciem w celu ochrony
przed porazeniem elektrycznym.

6.5 Zadawanie analogowe

Wejscie zadajace jest wejsciem rdznicowym. Polaryzacje robimy zgodnie z wymaganiami uzytkownika.
Wazne: napiecie zadawania musi by¢ galwanicznie potagczone z punktem odniesienia na zlgczu sterujgcym
(wtyk X10). Jeden biegun nalezy potgczy¢ bezposrednio z GND.

6.6 Warunki bezpiecze Astwa

Ostrze zenie !

Wszystkie moduty mo zesz wsuwa ¢ / wysuwa € jesli:

Ucc (DC-BUS) jest wyt gczone, zielona dioda LED w module zasilacza nie  swieci i uptyn at czas
roztadowania t > 3 minuty.

Uzytkownik musi zabezpieczy ¢ instalacj e przed przypadkowym dotkni eciem.

6.7 Kompatybilno $¢ elektromagnetyczna (EMC)

Potwierdzenie zgodnosci z dyrektywg 89/336/EEC przeprowadzono na zestawie napedowym. Zestaw
skfadat sie z serwonapedu kompakt oraz filtra zasilania, calo§¢ zmontowano na ptycie montazowej i
potaczono z silnikiem synchronicznym AC.

Najwieksza emisja zakldcen powstaje w przewodzie silnika. Nalezy instalacje silnika poprowadzié¢
wyjatkowo solidnie.

Bardzo wazne jest rozmieszczenie uziemienia. Uziemienie musi posiada¢ bardzo niskg impedancje dla
wysokich czestotliwosci. Wszystkie czesci wymagajgce uziemienia musza by¢ podtaczone do punktu
(szyny) uziemienia.

Wykonane pomiary sg wazne dla instalacji napedéw SSD, diugosci przewoddw, ttumienie zakidcen przez
stosowanie filtréw zasilania, oraz odpowiednie wykonanie instalacji elektrycznej, patrz wskazowki ponize;.
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6.7.1

Podtaczenie elektryczne

Kompatybilno $¢ elektromagnetyczna (EMC)

Wskazéwki monta zowe

550

DRIVES

A

Wszystkie elementy nalezy montowac na
stalowej ptycie montazowej (grubos¢ 3mm)
wewnatrz szafy sterujgcej

Zalecane: pokrycie galwaniczne

Podtaczenia obudowy napedu, obudowy filtra
musi by¢ wykonane na czystej powierzchni ptyty
montazowej, bez lakieru. Wszystkie wkrety
muszg by¢ solidnie dokrecone!

Ik

Do silnika i rezolwera stosuj przewody tylko firmy
SSD lub OBRUSN.

Wszystkie przewody i kable uktadaj jesli to
mozliwe w poblizu uziemionych metalowych
powierzchni.

Odseparuj przewody mocy od przewodow
sterujgcych. Minimalna odlegto$¢: 0,3m. Jesli to
mozliwe uktadaj przewody pod katem: 90°

90°

Unikaj uktadania petli zwtaszcza pomiedzy
filtrem zasilania a serwonapedem, przewody
powinny by¢ krétkie. Jesli to mozliwe filtr
powinien by¢ umocowany obok napedu.

Usun tyko niezbedng czes$¢ ekranu z konca
przewodu (max diugos¢ 8 cm).

IR

8 cm max

Wykonaj przytacza przewodéw ekranowanych
jak pokazano na rysunku, patrz rozdziat 2.1.
Odston ekran kabli mozliwie krétko i uziemiaj na
obu koncach. Dla dlugich przewodéw wykonaj
dodatkowe potaczenia uziemiajgce wzdtuz
dtugosci kabla.

Podtacz ekrany przewodéw do dobrej jakosci
punktéw uziemiajgcych. Uzyj klamry typu U
dajacej pelny kontakt na obwodzie ekranu
przewodu.

Niewykorzystane przewody podiacz do
uziemienia.

Przewody sterujace uktadaj w poblizu
uziemionych metalowych czesci, przewody
wychodzaca poza szafe sterujacg powinny byc
ekranowane.

Wykonaj dobre uziemienie transformatora
zasilajgcego sterowanie (DC 24V). Zastosuj
transformator z dobrym zaciskiem uziemiajgcym
i pofacz go z plyta montazowa.

Wykonaj dobre uziemienie catego uktadu
sterowania wewnatrz szafy oraz pewne
potaczenia uziemiajgce miedzy szafg sterujaca
a maszyna. Jesli jest wiecej niz jedna piyta
montazowa poditacz kazdg za pomoca

miedzianego szynoprzewodu.

58

Podrecznik obstugi Typ: 637f

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc



550

Podtaczenie elektryczne 6

Kompatybilno $¢ elektromagnetyczna (EMC)
6.7.2 Przykiad monta zu

Plyta montazowa szafy sterujacej

kanat kablowy dla przewodoéw zasilania silnika

Powierzchnia przewodzaca do ekranowania
Zasilacz sterowania klamra EMC (akcesoria)
DC 24v
przewaod silnika typu KM...

na przewod zamontuj tulejke izolacyjng

A
-li;“;:./\ pierscien ferrytowy typ SSD FR jesli wymagany (patrz rozdziat 5.6)

IS

|- Wejscie zasilania AC
. O powierzchnia przewodzgca, usur farbe
Wiseis ® zacisk uziemiajgcy
COM1
< expanded view >
COM2 @\
Filtr el
zasilania | | \@ \
X10
@\ Miejsce dla przewoddw mocowanych do
Bl B metalowych czeéci i odseparowanych od
\@ \ linii zasilania.
Wejscie X30
M@[Ilﬁ %
Zaciski x40 \
zasilania |
Przewdd ptaski
tylko dla krotkich
potaczen. S S
Na wiekszg
odlegtos¢ ekranowany Powierzchnia przewodzgca
do ekranowania
Przewdd rezolwera typ KIR /

| Kanat kablowy dla przewodoéw sterowania |

Szyna uziemiajaca szafy sterujacej q
[ S S |

6.7.3 Warunki klasyfikacji

Warunki Warunki dodatkowe
Diugos¢
Srodowisko |Klasa Standard przewodu Zakres |Klasa Standard
silnika
Emisja: Przemystowe | A |PN-EN50081-2/ patrz LNF S/E | Obudowa | Pierscien
wysylana przez PN-EN55011 rozdziat5.6 | LNF B zamknieta | ferrytowy
przewody lub do Klasa A ttumienie
otoczenia >15dB
Mieszkaniowe| B |PN-EN50081-1/ patrz LNF S/E rozdziat
PN-EN55011 rozdziat 5.6 | LNF B 5.6

Klasa B

Promieniowanie | Przemystowe | A |PN-EN50082-2 - - - -
do otoczenia
fal radiowych,
odpornosé na
zakiécenia

Mieszkaniowe| B - - - -
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7 Ustawienia i programowanie

7.1 Zworki
Wszystkie zworki s g ustawione w standardowej pozycji przez producenta !

Rozmieszczenie zworek patrz: rozdziat 1.2.3

JP100,
mostek z lutowia

2i3

READY styk podtgczony do

(standard) wspolnego zasilania X10.21
1i3 READY styk nie podtgczony, wolny
JP101,

mostek z lutowia

2i3

Wejscie analogowe X10.19 bez

(standard) wewnetrznego rezystora Pull-up.

1i3 Wejscie analogowe X10.19 z
wewnetrznym rezystorem Pull-up do
+12 V (zgodne z FRR)

JP102,

mostek z lutowia

2i3

X10.23 = wyjscie, aktywny ok.

(standard)

1i3 X10.23 = wewnetrzne GND
(zgodne z FRR)

JP1, JP2 Identyfikacja zadawania !

mostek z lutowia

2i3

X10.15 = aktywny wysoki

(standard)
1i3 X10.15 = aktywny nisKi
JP3, JP4 Identyfikacja zadawania !

mostek z lutowia

2i3

X10.14 = aktywny wysoki

(standard)

1i3 X10.14 = aktywny niski

JP2.8, JP2.3

JP2.7,JP2.2

otwarty Domysinie, RP CAN, RP DEV, RP
PDP
RP 2CA, RP 2C8

zamkniety RP 232, RP 422, RP 485,
RP IBS, RP EA5, RP SUC

JP209 2-3

JP209 1-3

zamkniety Domysinie RP SBT

Ustawienie konfiguracji patrz:
Podrecznik obstugi 07-02-10-02-E-Vxxxx RP_SBT

7.2 Komunikacja cyfrowa
patrz: rozdziat 13
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Czynno $ci przed rozpocz eciem pracy 8

spowodowa& nieprzewidziany ruch napedu.

Ostrze zenie !

Btedy w podiaczeniu przewodow lub dziatanie niezgodne z zalecami, moze

Unikaj niebezpieczéstwa dla ludzi i maszyn !

Przygotowanie

Do nawigzania komunikacji komputera PC z napedem SSD zastosuj oprogramowanie

EASYRIDER® Windows. Aby rozpoczag,

proponujemytwiczenia w trybie symulacyjnym aby zapozrse z oprogramowaniem
EASYRIDER. Rozdziat dostarcza informaciji jak koragsz oprogramowania
EASYRIDER. Zalecamy: korzysta funkcji pomocy w trakcie pracy z oprogramowaniem

Ze wzgledbéw bezpieczenstwa dostep do niektorych funkcji jest zablokowany hastem. Tylko
upowaznione osoby, ktére maja odpowiednie przeszkolenie moga uzyskac dostep.

Uzytkownicy moga mie¢ dostep do parametréw pod warunkiem ze znajg zagadnienia zwigzane z
napedem i robig to na wlasng odpowiedzialnosé

Instalacja uktadu napedowego musi by¢ zgodna z wymogami bezpieczenstwa. Nalezy sprawdzié¢
calos¢ wyposazenia zwlaszcza elementdéw zabezpieczenia (przyktadowo wytacznik
przecigzeniowy).

Aby uaktywni¢ modut mocy napedu, sygnat "ACTIVE" (X10.22 z X10.9) powinny by¢ zwarte.

Wskazéwka: Po zamontowaniu modutu SBT uzyskujesz dodatkowe funkcje zewnetrznych sygnatow

(patrz podrecznik 07-02-10-02-E..)
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8 Czynno sci przed rozpocz eciem pracy

8.2 Etapy post epowania

Krok Akcja Uwagi

1 Przed zataczeniem zasilania
Sprawdz przewody zwlaszcza:
Polaryzacje filtra, zasilanie
Przewody silnika, polaryzacije silnika
Przewody rezolwera,
polaryzacje (lub inny uktad sprzezenie zwrotnego)

2 Jesli mozesz odtgcz wat silnika do pozostatej czesci Unikaj zagrozen
maszyny.

3 Podtacz PC przez RS232 do na(deu, port obstugowy
COML1 i uruchom EASYRIDER

4 Ustaw stan Wyswietlacz
NOT ACTIVE (nie aktywny) 7-segment
635/ 637/ 637+ 637 631
X10.22 z X10.9 X10.7 z X10.4

Zatacz zasilanie nap edu

5 Zalacz napiecie zasilajace sterowanie Wyswietlacz
635/ 637/ 637+/ 637 631 7-segment N
Us =24V DC Us =230V AC

Komunikacja EASYRIDER (patrz diagnostyka F9)

6 Czy parametry sg ocenione?

Tak: zataduj plik parametréw | Nie: przejdz do punktu 7
XXX.WDD.

Parametry sg
przechowywane w napedzie.
Jesli istnieje: zataduj plik
BIAS xxx.WBD do napedu.
Przejdz do punktu 10 lub 15
(ekspert)

7 Menu konfiguracji: Zredukuj moment obrotowy

Z biblioteki EASYRIDER wybierz silnik ktory bedziesz
stosowat.

Ustaw max. prad zgodny z prgdem znamionowym silnika
lub mniejszy.

8 Kiedy opuscisz menu: Potwierdz przedstawione parametry
Nastgpi strojenie i wyliczenie parametréw petli pradowe.
Zwykle, strojenie powoduje dynamiczny ruch serwo.

9 Zapisz dane do napedu.

10 | Menu: Strojenie p etli pr edko $ci

Ywskazowka: Jesli zainstalujesz modut SBT uzyskasz dodatkowe funkcje zewnetrznych sygnatéw
(patrz podrecznik 07-02-10-02-E..)
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DRIVES

Etapy post epowania

Czynno $ci przed rozpocz eciem pracy 8

Krok

Akcja

Uwagi

11

Zatgcz tacznik “ACTIVE”

Wyswietlacz
7-segment

12

Ustaw generator testowy zgodnie z wymaganiem.

Uaktywnij generator przez “START F8”.

Na ekranie pojawi sie wykres pradu i predkosci
silnika. Recznie mozesz zoptymalizowa¢ parametry
P i I w celu uzyskania optymalnego wykresu jak
obok.

)

|4

/ typowy wykres

13

Czy rezultat jest prawidtowy?

Tak: przejdz do 14 Nie: przejdz do Ul

14

Przygotowanie do sterowania pozycjonowaniem

Zalecamy odtaczy¢ wat silnika od czesci
mechanicznej przed przystgpieniem do sterowania
pozycja. Kiedy uzyskamy poprawne
funkcjonowanie mozna potaczyé mechanike z
silnikiem.

15

Wytacz zasilanie.

Potacz wat silnika z urzgdzeniem.
Przestaw urzgdzenie na wolng przestrzen
pomiedzy mechaniczne ograniczniki.
Zatacz zasilanie.

Menu: Strojenie p etli pozyciji

ograniczniki mechaniczne

<]
|

=

A

Pozycja 1

A

Pozycja 2

16

Ustaw generator testowy. Wybierz Pozycje 1 i
Pozycje 2

Wybierz malg predkosé i mate przyspieszenie,
pdzniej mozesz zwiekszyc.

Upewnij sie, ze bedziesz w stanie
natychmiast zatrzymaé naped.

Stop awaryjny

17

Zalacz tacznik “ACTIVE”". Kazda aktywacja
“START F8” przestawi naped z Pozycji 1 na
Pozycje 2, nastepna aktywacja, z Pozycji 2 na
Pozycje 1.

18

Obserwuj zachowanie ukfadu na wykresie.
Optymalizuj parametry (P-, I-i V)

19

Czy rezultat jest poprawny?

Tak: przejdz do 20 Nie: przejdz do 9

20

Podstawowe nastawy zostaly wykonane.

Dalsze funkcje (Interfejsy komunikacyjne,
synchronizacja itp. moze by¢ wykonana zgodnie z
wyposazeniem.

21

Wybierz menu “File” store parameters” i zapisz
parametry do regulatora, zabezpiecz przed utrata,
klawiszem F7

Dane zapisane
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550

Czynno sci przed rozpocz eciem pracy

Etapy post epowania

Krok

Akcja

Uwagi

ulil

Menu: Strojenie p etli pr edko sci

Stabilne parametry sg obliczane na podstawie danych
ukfadu napedowego; i mogg by¢ przywotane jako
“warto$¢ domysina”.

Czasem reczne dostrojenie moze okazac sie
konieczne.

Warto$¢ moze by¢ symulowana cyfrowo przez
wewnetrzny generator lub jako wartosé analogowa
przez

635/ 637/ 637+ 637f | 631
+- 10V pin X10.5/18 | +/- 10V pin X10.1/2

ATTENTION!
Zbyt sztywne strojenie moze powodowaé oscylacje
pradu i wieksze straty mocy.

Prad silnika, zaktécenia

t

Zbyt duze P, lub stata czasowa |
za mala

ui1.2

Niedokiadna regulacja moze by¢ przyczyng wolnej
reakcji petli predkosci, taka sytuacja moze stwarzac
problemy przy strojeniu petli pozyciji.

n
APredkoéc’ ~
_/ |

Parametr P zbyt maly lub stata czasowa |
zbyt duza

U1.3

Czy rezultat jest prawidtowy?

Tak: przejdz do 9

Nie: przejdz do U2.1

u2.1

Menu: Strojenie p etli pr agdowej

Stabilne parametry sg obliczane na podstawie danych
ukfadu napedowego; i mogg by¢ przywotane jako
“wartos¢ domysina”.

Czasem reczne dostrojenie moze okazac sie
konieczne.

Warto$¢ moze by¢ symulowana cyfrowo przez
wewnetrzny generator lub jako wartosé analogowa
przez

635/ 637/ 637+ 637f | 631
+- 10V pin X10.5/18 | +/- 10V pin X10.1/2

Wazne!

Jesli masz zamiar stroi¢ petle pradowg to tylko po
konsultacji z inzynierem OBRUSN.

Przejdz do 9
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Diagnostyka i rozwi agzywanie problemow

9.1 Woyswietlacz 7-segmentowy

Przyczyny bt edéw mog a by ¢ zdiagnozowane na wy swietlaczu.

wyswietlac
z

opis

komentarz

Wyjscie

ready

warning %

631

serwonap ed

635/637

637+

637f

Nie swieci

Brak napiecia sterujgcego? bezpieczniki ok?

wyt

wyt

|

|

system gotowy do pracy

Naped gotowy, nieaktywny

|

|

Naped gotowy do pracy!

Napiecie DC poprawne,
modut mocy aktywny, bez bledéw

wewnetrzny STOP przez tacze szeregowe

Aktywacja napedu przez tacze szeregowe

wyt

wyt

Regulator wytaczony przez interfejs!

Tylko jesli interfejs jest podtgczony

Wylaczenie przez czas op6znienia hamulca

Wylaczenie przez wejscie.

wigcz

wyt

wylaczenie przez rozkaz z komunikacji szeregow

wyt

wyt

Wejscie aktywne jest podtaczone do 24 V
napiecia sterowania

tacznik aktywny X10.xx przetgczaz 0V na 24 V

wyt

wyt

X10.7

X10.22

X10.22

X10.22

Napiecie sterowania zbyt niskie

Zasilacz zatgczony? Zasilanie zasilacza 0.k ?
wew. bezpiecznik 0.k.? napiecie sterujgce <17 V

wyt

wyt

Niskie napiecie DC-bus < Ua ponizej progu

Sprawdz zasilanie (napedu, przewodéw,
bezpieczniki), sprawdz parametr podnapieciowy

wyt

wyt

Btad sprzezenia zwrotnego (np. rezolwera)

Sprawdz przewody sprzezenia zwrotnego ?
Sprawdz zasilanie enkodera?

I2t- przecigzenie napedu

Oscylacje w petli sterowania?

P-duze wzmocnienie, zatarta mechanika?

zbyt duze wymagania? Pojawia sie ostrzezenie
/81?

1)

1)

1) Opis btedu patrz rozdziat: Wykresy funkcjonalne wej

$6 i wyj $é.

2 Konfiguracja patrz odpowiednio rozdziat : Tryby pracy i funkcje pinéw
8 Ostrzezenie tylko na wyswietlaczu

Biad jest wyswietlany tak dlugo kiedy obecne jest napiecie sterujace (Us), takze kiedy modut mocy jest
wylgczony ze wzgledow bezpieczenstwa.
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9 Diagnostyka i rozwi azywanie problemow

Wyswietlacz 7-segmentowy

wyswietlacz opis Wyjscie serwonap ed
komentarz ready | warning? | 631 |635/637| 637+ | 637f

Przecigzenie silnika 12t D D | | | |

Oscylacje w petli sterowania?

P-duze wzmocnienie, zatarta mechanika?

zbyt duze wymagania? Pojawia sie ostrzezenie
8/?

Przekroczona temperatura modutu mocy 1) 1) M| M M M
(> 95C)

Zastosuj odpowiednie chtodzenie regulatora?
temperatura obudowy jest zbyt wysoka?

Przekroczone napiecie w obwodzie DC 1 1 M M M [

Modut hamowania ok? Odpowiedni modut
hamowania?

Zwarcie do obudowy lub innego uktadu wyt wyt M| M M M

Przewody silnika ok? nastawy petli sprzezenia
ok? zwarcie w obudowie silnika? Mata
rezystancja hamowania? Wykonaj reset!
Przekaz regulator do naprawy.

OSTRZEZENIE! Zahczo| M M| 4| 4

Przecigzenie regulatora 12t lub silnika 12t lub ny
temperatura modutu mocy wysoka. Jesli reakcja
wystepuje w granicach 3s. Sygnaty /3/, /4/ lub /5/
sg wylgczone. Ostrzezenie /8/ jest wyswietlane
kiedy zagrozenie wystepuje krotko.

Sztywna mechanika? Uszkodzone tozyska;
gesty smar? Zredukuj parametry

00| 9|07 (L T

Przekroczona temperatura silnika(NTC/PTC) wyt |Z| |Z| |Zl |Zl

AN

Sprawdz przecigzenie silnika / chtodzenie

Temperatura silnika takze wysoka wyt 1) M| ™M M ™

I

Sprawdz przecigzenie silnika / chtodzenie

-— Aktywny modut hamowania M| ™M M ™
Rozpraszanie energii hamowania
L]
ostrzezenie |2 przecigzenie modutu hamowania M| ™M M ™
l , Rezystancja hamowania >90%
L]
Wytaczony modut hamowania zalacz 1) M| ™M M ™
' ’ ony
l , Przecigzony rezystor hamowania
L]

1) Opis btedu patrz rozdziat: Wykresy funkcjonalne wej $¢ i wyj $¢.
2) Konfiguracja patrz odpowiednio rozdziat : Tryby pracy i funkcje pinéw
3) Ostrzezenie tylko na wyswietlaczu

Biad jest wyswietlany tak dtugo kiedy obecne jest napiecie sterujgce (Us), takze kiedy modut mocy jest
wytaczony ze wzgledow bezpieczenstwa.
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Diagnostyka i rozwi azywanie problemow

Wyswietlacz 7-segmentowy

wyswietlacz | opis wyj scie serwonap ed
komentarz ready | warning? | 631 [635/637| 637+ | 637f
X 300 —Brak modutu lub Zle wsuniety lub modut |  wyt wyt | | M M
’ ' uszkodzony
' , X 300 testowania
[ )
! ' X 300 — niewtasciwe nastawy O O M M
' , X 30 / X40 Test konfiguraciji licznika
| ¢ w oprogramowaniu EASYRIDER
’ 3) | Slad poza oknem M ™ | ™M
l Tylko w trybie pozycjonowania, bedzie usuniety
O przy nastepnym poleceniu
! Btedny $lad z tacznika M ™M ™M M
l Tylko trybie pozycjonowania
°
3) | kacznik krancowy + M ™ | ™
, tacznik krancowy + X10.xx na 0 Volt, X10.8 | X10.14 | X10.14 | X10.14
° z Firmware 6.16
%) | Lacznik krancowy - M ™ | ™
' tacznik krancowy - X10.xx na 0 Volt, X10.9 | X10.15 [ X10.15 | X10.15
° z Firmware 6.16
I— 3) | kacznik krancowy + / tacznik krancowy - M ™M ™M ™
o X10.8 | X10.14 | X10.14 | X10.14
L 5 taczniki X10.xx na 0 Volt, X10.9 | X10.15 | X10.15 | X10.15
z Firmware 6.16
! Btad w pamigci wyt wyt M ™M ™M ™
, Wykonaj ponowny start, zapisz parametry
e jeszcze raz
Napiecie DC spadto ponizej < 100 V M O | O
,'
1: blad oprogramowania, Watchdog M ™ M M
'-' 2: pulsuje: btad programu BIAS | | Il |
' A 1. Sprawdz wersje oprogramowania, Firmware
2: Staty btad programu Bias
1) Opis btedu patrz rozdziat: Wykresy funkcjonalne wej $¢ i wyj €.

2) Konfiguracja patrz odpowiednio rozdziat : Tryby pracy i funkcje pinéw
3) Ostrzezenie tylko na wys$wietlaczu

Biad jest wyswietlany tak dtugo kiedy obecne jest napiecie sterujgce (Us), takze kiedy modut mocy jest
wytaczony ze wzgledow bezpieczenstwa.
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Diagnostyka i rozwi gzywanie problemow

Wyswietlacz 7-segmentowy

wyswietlacz | opis wyj scie serwonap ed
komentarz ready Warning 2 631 635/637| 637+ 637f
— Uktad blokowania RP SBT | | Il M
'-'
' , Sprawdz listwe X290. 3/4
[ ]
Przekroczona maksymalna predko$é O O O ™
-
' , Sprawdz zakres predkosci lub zadawanie
® predkosci
CAN - Open 402 btad komunikacji w trybie M| O O ™
' interpolacji, tryb pozycjonowania 6.19¢ 8.19d
" -
1) Opis btedu patrz rozdziat: Wykresy funkcjonalne wej $¢ i wyj $é.

2)
3)

Konfiguracja patrz odpowiednio rozdziat : Tryby pracy i funkcje pinéw

Ostrzezenie tylko na wyswietlaczu

Biad jest wyswietlany tak dtugo kiedy obecne jest napiecie sterujgce (Us), takze kiedy modut mocy jest
wylaczony ze wzgleddw bezpieczenstwa.
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Diagnostyka i rozwi gzywanie problemow

9.2 Resetw przypadku awarii

Przed wykonaniem resetu nale zy usun gé przyczyn e awarii.

Sygnaly bledow

jo [y | ) | N I R
. LI t [ R B l'-l A A

pulsuje
(BIAS)

Naped moze by¢ resetowany przez:
1. Whaczenie i zat gczenie napi ecia sterowania.
2. Polecenie z komunikacji szeregowej “Nap  ed Reset" 0x02
Logowanie nadrzedne.
Naped musi by¢ dezaktywowany przez via polecenie komunikacji szeregowej “dezaktywacja napedu*
0x00.
3. Polecenie z magistrali “ Nap ed Reset" 0x16 (22 dziesi etnie)
Sterowanie hadrzedne musi wystac¢ polecenie 0x01 z magistrali BUS. Naped musi by¢ dezaktywowany
przez polecenie BUS “dezaktywacja napedu” 0x14.
Polecenie magistrali “Naped Reset" ze stalym powtarzaniem polecenia 0x16 bedzie wylaczony z pracy
tylko raz.
Aby wznowié proces, niezbedne jest, wystanie dowolnego stowa sterujgcego.
(np. status 0).
4. Zbocza 0 — 1 na wej $ciu X10.11
Warunki wstepne:
- wejscie X10.11 skonfigurowane z funkcjg 1 “Reset btad napedu” przez oprogramowanie
(EASYRIDER)
- Brak logowania nadrzednego.
- Wejscie aktywaciji, (X10.22) jest nieaktywne (0V) B
- Sygnat musi byé wystapi¢ min. 250 ms

Uwaga !! !_ )

Po usunieciu powstatego btedu, dezaktywacja ’—. informacji o bledzie '—-
nastapi przy nastepnej rozkazie przesuniecia.

Btad powstaly ‘==& (przed gotowoscig) moze by¢ usuniety przez dezaktywacje napedu.

Y wskazéwka: Po zamontowaniu modutu SBT zyskujesz dodatkowe funkcje sygnaty (patrz podrecznik
07-02-10-02-E..)
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DRIVES

9 Diagnostyka i rozwi agzywanie problemow

9.3

Tabela ponizej przedstawia usterki ktére moga sie pojawi¢ w czasie pracy.

Usuwanie problemoéw

Wyswietlacz:

Btad Srodki zaradcze

Brak obrotow mimo przeptywu pradu Zatarty, zablokowany silnik mechanicznie ? 1)
Czy hamulec silnika zwolniony?

Silnik pracuje niestabilnie Sprawdz przewody zadawania
sprawdz uziemienie i ekranowanie
moze wzmocnienie P- sterowania predkoscig jest
zbyt duze, zredukuj warto$¢
(ustawianie petli predkosci w EASYRIDER)
moze za mata stata czasowa | w regulatorze
predkosci?
zredukuj wartosé
(ustawienie petli predkosci z EASYRIDER)

Brak reakcji na zadawanie, pomimo Wytgcznik krancowy jest aktywny (BIAS)

momentu mechanika jest zatrzymana

Brak przeptywu pradu; Uszkodzony przewaod silnika?

brak momentu pomimo wtasciwej aktywacji | Wejscie "l extern" (X10.19) aktywne

serwonapedu (menu konfiguracyjne) i jest zaciety, zablokowany?
Wejscie tgcznika krancowego aktywne
i jest zaciety, zablokowany?

Interferencje z czestotliwoscig zasilania. Petla uziemiajaca w punkcie zadawania?
Ekran wykonany po obu stronach przewodu?
Przewody sterujace utozone w poblizu przewodow
mocy?

Silnik zajmuje pozycje po aktywacji Podtgczenie enkodera lub przewodow silnika motor 1)
zamienione miejscami?
Niepoprawnie dobrany rezolwer lub enkoder?
Niewtasciwa liczba par biegundw silnika? (menu
konfiguracyjne)

Silnik startuje zaraz po aktywacji napedu Przewody silnika lub sprzezenia zwrotnego 1)

mimo braku wartosci zadane;. zamienione ? Niepoprawnie dobrany enkoder lub
rezolwer?

Silnik osigga r6zng predkosé ruchu jatowego | Niepoprawnie dobrany rezolwer lub enkoder?

w lewo i inng prawo.

1) Wyswietlacz

=l I,

' lub l ' bardzo krotko po aktywacji; przed ostrzezeniem

]

Ll
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11 Parametry techniczne

11.1 Modut mocy

Galwaniczna separacja od ukladu sterowania zgodne z PN-EN 50178 / VDE 0160
Specyfikacja zgodna z UL 508C i cUL

Zwarcie do obudowy Min. 2000 préb

Ograniczenie nadnapieciowe D6R..-3 Max. 400V DC 5V DC
Ograniczenie nadnapieciowe D6R..-7 Max. 765V DC 10V DC
Podnapieciowe min. 15V DC; konfigurowane
Ograniczenie temperaturowe 95°C +/-5%

Czestotliwos¢ zegara 4,75 kHz

Czestotliwos¢ impulséw pradowych 9,5 kHz

11.2 Uklad sterowania

Galwaniczna separacja od czesci mocy zgodnie z PN-EN 50178 / VDE 0160

Dodatkowe informacje: patrz sposob izolacji rozdziat 1.3.1

patrz dane napedu kompakt rozdziat. 1.3.3
patrz dane modutow dodatkowych rozdziat 1.3.4

11.3 Sygnaly wej s¢€ i wyj $¢€, ztacze X10

Dodatkowa separacja czesci mocy od uktadu
sterowania.
Napiecie znamionowe dla wejs¢ i wyjs¢ 24V DC
Liczba wyjs¢ 5
sygnaty wyjsciowe transoptorowe Umax = 45V DC;
| = 0..60 mA; odporne na zwarcie, obcigzenie
rezystancyjne
Wyjscia przekaznikowe RELAY Umax = 45V DC;
| =1uA...1,2A
Zabezpieczenie stykdéw przed obcigzeniem Wewnetrzny warystor
indukcyjnym
Liczba wejs¢ 8
sygnaly wejsciowe transoptorowe L =0...7 V DC lub otwarte
H=15..30V DC
lin 24VDC: 8 mA
Najkrotszy czas trwania sygnatu akceptowany
przez sterowanie: >1ms
Zmiana sygnalu ze stanu niskiego na wysoki (0- | szybkie wejscia: zmiana stanu z niskiego
->24V): 20ps (X10.4, X10.25) |ha wysoki (0-->24V):
Reakcja na przerwanie na szybkim wejsciu 10us (X10.4, X10.25)
Zmiana sygnatu ze stanu wysokiego na niski szybkie wejscia: Zmiana stanu z
(24-->0V) 250ps (X10.4, X10.25) | Wysokiego na niski
(24-->0V)
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Parametry techniczne

11

11.4 Sygnaly wej $€ i wyj $¢€, ztacze X120B odpowiednio 120C

Dodatkowa separacja czesci mocy od uktadu
sterowania.

Napiecie znamionowe dla wejs¢ i wyjs¢

24 V DC +20% / -10%

Liczba wyjs¢
sygnaly wyjsciowe transoptorowe

4

Obcigzenie rezystancyjne Imax. = 2A
Obcigzenie indukcyjne max. 1Henr

lout - lout - lout -
1A 1A 1A
1A 1A 1A
0,33A 0,33A 0,33A
0,2A 0,2A 0,2A

Maksymalny prad zwarcia (5A),

zabezpieczenie temperaturowe
aktywne zabezpieczenie nadnapieciowe (50V);

Liczba wejsé
sygnaly wejsciowe transoptorowe

4
L =0...7 V DC lub otwarte
H=15..30V DC

lin at 24VvDC: 8 mA

Najkrotszy czas trwania sygnatu wejsciowego
akceptowany przez uklad sterowania:

>1ms

Zmiana sygnatu ze stanu niskiego na wysoki

Wejscie domysine:

(0-->24V): 200us

Zmiana sygnatu ze stanu wysokiego do stanu Wejscie domysine:
niskiego (24-->0V) 1000ps

11.5 Sterownie cyfrowe

Sterowanie pr gdem

Czas cyklu petli 105 ps

nastawy

Wedlug nastawy producenta lub danych silnika

Ograniczenie pradu, nastawa przez:

Menu sterowania pradem

Analog Input
0..10V = 0..100%:; can be normed, 10Bit

Sterowanie pr edko scia

Czas cyklu petli

105 ps

nastawy

Menu sterowania predkoscig

Réznicowe zadawanie predkosci na wejsciu
analogowym (zawiera znak)

Ugoll = 10V, standardowo; Rj = 10k

14 bit

Wejscie cyfrowego zadawania

Przez interfejs

Sterowanie pozycjonowaniem

Czas cyklu petli

105 ps

07-02-10-01-E-V0505_PL.doc
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Parametry techniczne

11.6 Komunikacja cyfrowa

RS232 — interfejs obstugi

CoM1

19200 boddw, 8 bitéw danych, 1 bit startu, 1 bit
stopu,

parzystos¢: réwna

RS232 / RS422 /| RS 485
on SUB D — gniazdo

COM2

CAN1, Profibus DP, SUCOnet K
gniazdo SUB D
Interbus S gniazdo SUB D (OUT)

Interbus S (zdalne wejscie)
CAN2

Dodatkowe gniazdo SUB D

11.7 Rezolwer, podstawowe sprz ezenie

Ogolne:
rewolwerami SSD typu R 21-T05, R15-T05

Standardowe dane odnosnie rezolwera wspotpracujgcego z modutem X300 _RD2; wspltpraca z

Czestotliwos¢ nosna ft = 4,75 kHz
Odchylenia aktualnej wartosci predkosci 2%
Rozdzielczosé pozycji na obrét 65536 / 16 bit
Dokfadnos¢ pozycji absolutnej +-07°"Y
Dokfadnos¢ pozycji wzglednej +/-0,08° Y

Y Dane sprawdzone, Realnie: Polepszona doktadnosé

11.8 Sterownik systemowy

Uktad odliczajacy czas po zalaczeniu napiecia
sterowania.

max. 6s

Pamie¢ danych / organizacja

Flash Eprom 256 KB
RAM 64 KB;
EEPROM 96 kbajtow
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11

11.9 Wyjscia analogowe

pin X10.17
Zakres napiecia -10V.....0....+10V
programowalne
rozdzielczos¢ 10 bit, niezmienna
Rezystancja wewnetrzna 1,8 kOhm
pin X10.6
Zakres napiecia -10V.....0....+10V
programowalne
rozdzielczos¢ 8 bit, niezmienna
Rezystancja wewnetrzna 1,8 kOhm
11.10 Dane temperaturowe
| Dane temperaturowe Patrz rozdziat 1.3
11.11 Dane mechanicznie
wymiary Patrz rozdziat 1.4
waga Patrz rozdziat 1.3

Wszelkie dane znajdziesz w rozdziale 1.3
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Rozporz qdzenie

Serwonaped zbudowany jest z réznych materiatow.

Tabela ponizej przedstawia, ktére materiaty podlegajg przerdbce, a ktére musza byé utylizowane

specjalnymi metodami.

materiat przerébka Specjalna metoda
Metal tak nie
Tworzywa sztuczne tak nie
Ptytki drukowane nie tak

Odpadu powinny by ¢ odpowiednio posortowane i przekazane do przerdbki
dyrektywami ochrony  $rodowiska.

zgodnie z odpowiednimi
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DRIVES

Oprogramowanie

13.1 Oprogramowanie EASYRIDER

Oprogramowanie EASYRIDER jest bardzo wygodnym narzedziem do odpowiedniego ustawienia wszystkich
funkcji serwonapedu.
W czasie programowania dostepne sg instrukcje postepowania oraz pomoc.

&' EASYRIDER - [Exp_001.wbd]
file Edit Insett Program  Commissioning | Tuning  Command  Disgnasis Options Window 2

D Sk X & 8BE & uwm

13

[_[5]x]
=18 x|

PEo 8 WL 2B

Tl tove position Move position 4+ gg‘ Speed Loop const, Position = [variable #] [ ariable ] = position MHOP
Move incremental pozition | Mave incremen ﬁﬂ n Loop anst. Speed = [variable x] [ ariable #] = speed End of program
Move datum Move datum + |__ﬁ$ Analog In- and Output ion = const. Acceleration = [variable ] [\ ariable ] = acceleration Sub-program
Move infinite positive WMerve infirite posiive + parameter | Deceleration = corst, Deceleration = [variable ] [Wariable ] = deceleration End of sub-program
Move infinite negative Move infinite negative + parameter Gear factor = const. Gear factor = [variable ] [\ariable ] = gear factor PLC-program
Move synchron Move spnchron + parameter "Pozition reached' window = const. | "Position reached”’ window = [variable ] | [Wariable %] = block number Jump const,
ove CAM-orofile Move analoa value + intearator Remaining nosition = const, Remaining position = [variable ¥ I ariable <1 = actual position ' 1Jumo [variable Xl_'ﬂ
4
: 36 36 36 36 36 3 3 36 I I I I - . 7 . 8 _?!‘5‘ ;
: 1. BIAS applic By Generall E Inputsl A Dutputs (A Mator I.Ebunterl B3 xa0r 4| ¥
3% 3636 3636 36 36 3 3 3 IE I I I IHE o _ | ot
C i ACM2n0480-4/2-6 Temperature senzar fitiva x|
s The program lead Rated current: 489 & Sensor type; PTC 'i : : : = a
e HRE A ER R R AR IR Haveirole:naie E_Ll Switch off at: 1640 Db Drive | In-/ outputs | 140 module =1 2Gb! ElaS I Mathematlcsl Intemall i
= Starting poi y T activeat; [ 4700 Gk act position 1; 6033 INKR actposticn = 0 I}
b of the EMF: I £0 [ WA1000 ; 2 D
PROC START: - Brake resigtor———————————— et
2 336366 36 I I Inductance: I 10.5 mH V' Activate brake resistor aCtua! speed: : 52 TP Ue: . 29 W
< Definition o |Resstance | 2 Ohm Swichonlse: [ 720 e s S
i a Sp;sginition 0 12t monitoring: I B2 ‘zec Resiztance: | 30 Ohm - Statu; F'_owgr stage temp.: 22 &
1 Acceleration e aiiap I—- i Rated poier l_‘30 W Dirive OFF COM 1 permitted | Ma.: 8 i
I s soal7 poka pesheroliet HC?DFK dback 0K Login COM 1
2 Deceleration i t:l '1 Xhom 8 A T patlzctndt el
B Definition o . o Default ibrary | Over curent DK Increment output
3 Position = 16 Edfchti:fe c:urrelnt mEtErDK glo':gion c:onlt.rol with
initi otor temperaiure -ERECUlon
: ****,D(,iii:iiig:*g oK, I Abbrechen | Effective current drive Ok - Option module
4 Start axis e temperature ok COM 2 : CAM bus 1
= Give start permission (set start mark) B'a,lf:'?s's,t,q'p"_‘t’“e_'DK COM 3b: CAN bus 2 %120: 140
5  Move position Re B?ata ;::m:;z Sl e
i Start of the 1st absolute positioning #300; Resolver madule
B Contral voltage OK
6 Wait for "position reached"
b Interrupt BIAS-processing up to reaching the target position
7 Wait time 1888 ms e
[ waiting time of 1068 ns. ﬂl hd
= Al M 4
Pozition laop tuning (Auth, level 3 |Type: B37 | 04 |40MHz [B374¢ 816 |COM1
Instrukcje EASYRIDER: (wyciag)
O funkcja autopilota jako podrecznik obstugi
O System identyfikacji
O edytor rozkazéw BIAS
O funkcja oscyloskopu
O narzedzia nadzoru i uruchamiania
O ustawianie parametrow, ustawianie konfiguracji
O diagnostyka, diagnostyka interfejsow, diagnostyka komunikaciji
O biblioteka silnikow
O zapisanie danych w pliku, fadowanie danych systemu z pliku
O wysylanie danych z oprogramowania do serwonapedu
O odczytywanie danych z serwonapedu do oprogramowania
Wazne:
Dane edycji w EASYRIDER sg przesytane do pamieci RAM serwonapedu, aktywacja nast epuje po
uaktywnieniu instrukcji SEND. Tylko instrukcja zapisz do EEPROM  przechowuje dane w nieulotnej
pamieci. Dane sg przechowywane réwniez po zaniku zasilania.
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13 Oprogramowanie

13.2 Jezyk programowania BIAS do serwonap edow SSD

W trybie pracy 5 — Sterowanie pozycjg w BIAS, trzy zdefiniowane programy moga by¢ wykonywane
réwnolegle. Program BIAS i program PLC.

(sekwencja kaskadowa, 1 rozkaz na probke pozycji sterownika = 844 us) tak dobrze jak program
matematyczny (cykliczne wykonywanie w wolnym czasie procesora).

Program BIAS przeznaczony jest do zarzadzania rozkazami przemieszczania. Jesli mozliwe to w aplikaciji,
mozna takze wykonywac proste obliczenia na wejsciach/wyjsciach analogowo cyfrowych, ktére mogg byé
obstugiwane w zadaniach.

Zadaniem PLC jest zarzadzanie logikg I/O, kolejnoscig sterowania, nadzorem | sterowanie komunikacjg
CAN-Bus.

Oprogramowanie matematyczne jest przeznaczone do kompleksowych obliczen, np. obliczen CAM, i
pozniej wykonany przez program BIAS. Jest takze mozliwe przechowanie tych samych zadan, jako
podstawowe zadania dla PLC, ktére moga zwiekszy¢ wydajnos¢ sterownika PLC serwonapedu 637 okoto
dwudziestu razy.

Kiedy program BIAS bedzie uaktywniony bezposrednio przez blok startowy bezposrednio po aktywacji
trybu pracy 5 , program PLC bedzie uruchomiony jako pierwszy przez rozkaz, program matematyczny
bedzie uruchomiony przez rozkaz "Mathematics program". Po osiggnieciu rozkazu "End of program" (Tryb
= 0) wskaznik wykonania instrukcji powraca do instrukcji startu.

Kolejne rozkazy w programie pogrupowano funkcjonalnie, patrz ponizej:

Polecenia sterujace przebiegiem programu
- ustawienie startu/konca programu — lub podprogramu
- warunkowe i bezwarunkowe rozkazy skoku

Rozkazy pozycjonowania
-rozkaz pozycji
-rozkaz parametru
-funkcja technologiczna >Rejestr pozyciji
>Regulator PID
>Aplikacje synchroniczne

Rozkazy logiczne
- Rozkazy logiczne dla przekaznikéw zewnetrznych lub wewnetrznych

Rozkazy zmienne
-Zapisywanie i czytanie parametrow
-Podstawowe operacje arytmetyczne z dtuga liczbg catkowitg
-konwersja dtugiej liczby catkowitej <=> podwdjna zmienna (tylko w operacjach
matematycznych)
-Podstawowe operacje arytmetyczne z podwdjng zmienng (tylko w operacjach
matematycznych)
-SIN(x),COS(x),SQRT(x) z podwadjng zmienng (tylko w operacjach
matematycznych)
-Zapisywanie i czytanie tabel synchronicznych

Rozkazy CAN-Bus
-Komunikacja z innymi napedami SSD
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DRIVES

Oprogramowanie

Jezyk programowania BIAS dla serwonap edéw SSD

Uzytkownik ma mozliwo$¢ programowania sekwencji wkasnych rozkazéw.

Dost epna przestrze n programu

Numer instrukcji

0000 -
|
| moze byé wykonana przez
| dane wej$¢ X10.xx
| maksymalnie do bloku numer 63
| itakt X10.2
|
0063 -

i.499 ostatni blok

Liste polecen oprogramowania BIAS przedstawiono na nastepnej stronie.
Mozesz skorzystaé¢ z pomocy programu EASYRIDER i przeczyta¢ opis kazdego polecenia, w edytorze
oprogramowania BIAS lub w opisie rozkazéw (10-06-05-E-VxxxXx).
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13

Oprogramowanie

13.3 Polecenia BIAS

Position =

const. [Variable X] = position

This command is

only permitted This command is only

in the BIAS- task permitted in the BIAS, PLC

and MATH-Task

BIAS-execution pointer [Variable X] =flag Y Profile value = [variable X] Save table PLC-program

This command is only This command is only This command is only This command is only This command is only permitted in
permitted in the PLC and permitted in the BIAS and PLC permitted in the MATH-Task permitted in the MATH-Task the BIAS and MATH-Task
MATH-Task -Task

0 1 2 3 9
. . . _ D Variable X] = [D Variable
L. Move position + L Position = Variable X] = _ . . _ . Table
= . TR = gX= . put X ? ' v = . [variable X[ = Y]
0 | Move position arameter Position = const. [variable X] osition Flag X = const If input X ? const ariable X] = const Mathematic program variable XT] = const. - ::ble >
Move 93 0 ' > ]
Move L= . . S [D_Variable X] =
L _ = [ 1= ? = e 2
1 incremental w Speed = const. S _eed YRRl X If flag X ? const. If output X ? const. S Silie i Deleaion [[variable X]] = D Variable Y] -
position position + variable X] —_— = [Y Variable Z D Variable Z]
arameter ) oo s | N ————————————————— S a————————
. . . . . D Variable X] =
Move datum + S Acceleration = Variable X] = _ Variable X] = Profile cycle length = [X_ Variable Y]= Table [—]—
- - . T L " [) = . . " . ! L
2 Move datum parameter Acceleration = const Variable X acceleration 0 Ul = variable Y] + const. [variable X] [variable Z]] DD V\?e?r?:l;?e 71
I infini . . _ _ _ . _ : > : > I i =
Move infinite w N Deceleration = Variable X] = Output X = Variable X] = Variable X] = W_Variable X] = D Varlg bhe 2.
3 positive positive + Deceleration = const. variable X deceleration i flag Y variable Y] — const profile _value Y_Variable Z L veuelite vl
parameter EEEEE - D _Variable Z]
4 Move infinite % Gear factor = const Gear factor = Variable X] = PLC-program Variable X] = Profile value = [X_\Variable Y] = If[D Variable X] 2
- = . - -prog : : 2
negative arameter Variable X gear factor output Y variable Y] * const. [variable X] const. [D_Variable Y]
Move Move synchron "Position reached" “Position reached" Variable X] = Flag X = [Variable X] = Variable [X]] = [D_Variable X] =
5 Jump const
synchron + parameter window = const. window =[variable X] block number =uMmp const. flag Y & flag Z [variable Y]/ const. const. SIN {[D Variable Y]}
q . o . . . _ _ . _ . >
6 Move CAM Movsa?l:]:t) e Remaining position = | Remaining position Variable X] = Jump [variable X Flag X = anable X] = Variable [X]] = [D_Variable X] =
profile integrator const. = [variable X actual position Y s b flag Y | flag Z variable Y COS {[D Variable Y]}
7 Synchronous Move speed + | Ramp filter = const., Y/EXINMEREEhE Variable X] = BIAS-Execution Flag X = V;?;g’l‘:l\e( )Ent 7 Save table Variable [X]] = [D_Variable X] =
settings 1 integrator variable X variable X analogue input Y pointer = const. flag Y ~ flag Z number S variable Y SQORT {[D_Variable Y
8 Synchronous Actual_position X = Actual position X = Variable X] = Wait for Flag X = IBT- mask number = Variable X] = V:&?&E? >
settings 2 const variable Y latch position Y position reached flag Y const. variable Y E— [variable Z]
" . _ . ariable X] =
Move PID; If actual position X Analogue output X Variable X] = e IBT- notification If [variable X] ? IV—]—
Walt ime = const. Flag X = status ¥ — : - [variable Y] 2
9 speed ? const. = [variable Y] actual speed Y Walt time = const SEERE number = const. variable Y varflobrlgtY
o ariable X]=
Move PID; Cycle length = If actual position X Variable X] = Wait time = CAN Command = IV—]—
A > PID scaling T If status X ? const. —_— variable Y] +
torque const. 2 [variable Y] latch status Y variable X — variable X [variable Z]
Set point _ . _ . _ Variable X] = : Variable X]=
= - Cycle length = Sensor window = Sensor window = = - BIAS-execution _ . . . 2
B axis no.] = variable X = const. ~varable X1 05|_t|on Y ointer = [variable X Modus X = const. IBT- data transfer variable Y] - [variable
const. lvariable X] S It 1 axis no. e Z]
i i i : _ : _ _ [Variable X]=_
c [;c(aitse]c:)ln]t: Loadsgf\;?r:eter Sensor position = Sensor position = Variable X] = Jump [Var.[X]]; length Flag X = CAN2 Command = variablzn\?ble\i;riable
jvariable X | [variable[Y]] const. Variable X value Y = const.; from variable Y variable X |
Sensor Sensor Variable X] = . . _ Variable X]=
D | Move relative adjustment 1 = adjustment 1 = axis status , Execute X commands [Vanabl:o)rf]s.tblt[Y] = variable Y] / [variable
const. variable X] axis no. Y _— Al
Sensor Sensor . .
) ey e If [Var. X]. bit Y == Teachvariable X] =
E Start axis adjustment 2 = adjustment 2 = - -
L . jump
const, [variable X] const. then jum variable Y
Stop axis . . . _
. - Axis state, axis no. X, Variable X] =
p Virtual program TV — [ ; ]
F Stop axis araﬁ ctor Update parameter PID parameter Virtual program T = e, e teachvariable Y
Grupa polece n “Move commands* Grupa polece n “Program control commands*
Grupa polece n “Parameter commands* Grupa polece n “Mathematic commands*
Grupa polece n “Variable commands" Grupa polece n “Output commands"*
Grupa polece n “Flag commands" Grupa polece n “CAN- Commands*
Grupa polece n “Conditional jump commands* Grupa polece n “637f commands"
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VDE Priif- und Zertifizierungsinstitut
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MARKS LICENCE

S5D Drives GmbH
Im Sand 14
76669 Bad Schinborn-Langenbricken
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Certyfikaty

VDE Priif- und Zertifizierungsinstitut fusweis tir. | Blatt /
Zeichengenehmigung 108336 2

Name und Sitz des Genehmigungs-Inhabers / Name and registered seat of the Licence holder
SSD Drives GmbH, Im Sand 14, 76669 Bad Schénborn-Langenbricken

Aktenzeichen / File ref. letzte Anderung / updated Datum / Date
1923500-3990-0003 / 19496 / FG13 / EN 2004-11-12 1998-07-02

Dieses Blatt gilt nur in Verbindung mit Blatt 1 des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is only valid in conjunction with page 1 of the Licence No. 108336.

Gerat, sonstiges
Other appliance
Kompakt-Servoregler

Typlen) / Typef(s):

637/K D6R02.S3-3
637/K D6R02.S3-7
637/K D6R04.53-3
637/K D6R04.S3-7

Anms mAmAN oA

637/K D6R06.S3-3
637/K D6R06.S3-7
637/K D6R10.53-3
637/K D6R10.S3-7
637/K D6R16.S3-3
637/K D6R16.S3-7
637/K D6R22.S3-3
637/K D6R22.S3-7
637/K D6R30.S3-3
637/K D6R30.83-7

Nennspannung 1/N/PE 230 V oder 3PE AC 230 V;
Nominal Voltage 50/60 Hz (S3-3 Typen)
3/PE AC 460 V; 50/60 Hz (S3-7 Typen)

Nennstrom siehe Anlage Nr. 1
Rated current see Appendix No. 1

zuldssige Umgebungstemperatur 0...40°C
Ambiant temperature

SchutzmaRnahme Schutzklasse |
Protection against electric Class |
shock

Fortsetzung siehe Blatt 3 /

continued on page 3 &
VDE Testing and Certification Institute * Institut VDE d’'Essais et de Certification

Merianstrasse 28, D-63069 Offenbach Telefon +49 {0) 69 83 06-0
Telefax +49 (0) 69 83 06-555
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VDE Priif- und Zertifizierungsinstitut

Certyfikaty

Ausweis-Nr. /  Blatt /
Licence No. page

Zeichengenehmigung 108336 3

Name und Sitz des Genehmigungs-Inhabers / Name and registered seat of the Licence holder

SSD Drives GmbH, Im Sand 14, 76669 Bad Schoénborn-Langenbriicken

Aktenzeichen / File ref.

1923500-3990-0003 / 19496 / FG13 / EN

letzte Anderung / updated Datum / Date
2004-11-12 1998-07-02

Dieses Blatt gilt nur in Verbindung mit Blatt 1 des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is only valid in conjunction with page 1 of the Licence No. 7108336.

Schutzart

Degree of protection

Uberspannungskategorie
overvoitage category

Kurzschlussfestigkeit
Short circuit protection

Transformator
Transformer

Weitere Angaben
Further information

Beim Einbau

Built-in

Einbaugerat, die Servoregler sind aus-

schlie3lich zur Speisung von Eurotherm {(oder

von Eurotherm freigegeben) Servomotoren
bestimmt.

Built in devise, the servo controller are used
only for Eurotherm servo motors or released from
Eurotherm if others.

bedingt kurzschluRfest
conditionally short-circuit-proof

Fa. J. Lasslop, Typ TIV2DER
Az.: 19235-3990-0002

Fa. Pulse FEE Typ MTA 12358
Fa. J. Lasslop, Typ T1 TEX-E Vb

vergleiche Anlagen Nr. 1 und 2.
see Appendix No. 1 and 2.

des genehmigten Erzeugnisses, der entsprechend
der zugehorigen Installations-

anleitung zu erfolgen hat, ist darauf zu achten,

daR alle Anforderungen gemaR der oben genannten
Bestimmung(en) eingehalten sind.

When the certified product is build in,

installation must be in accordance to the provided
installation instructions and requirements of the
referenced standards must be assured

Fortsetzung siehe Blatt 4 /

continued on page 4 &
VDE Testing and Certification Institute * Institut VDE d'Essais et de Certification

Merianstrasse 28, D-63069 Offenbach Telefon +49 (0) 69 83 06-0

Telefax +49 (0} 69 83 06-555
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Certyfikaty

VDE Priif- und Zertifizierungsinstitut B !
Zeichengenehmigung 108336 4

Name und Sitz des Genehmigungs-Inhabers / Name and registered seat of the Licence holder

SSD Drives GmbH, Im Sand 14, 76669 Bad Schoénborn-Langenbriicken

Aktenzeichen / File ref. letzte Anderung / updated Datum / Date
1923500-3990-0003 / 19496 / FG13 / EN 2004-11-12 1998-07-02

Dieses Blatt gilt nur in Verbindung mit Blatt 1 des Zeichengenehmigungsausweises Nr. 108336.
This supplement is only valid in conjunction with page 1 of the Licence No. 708336.

Dieser Zeichengenehmigungs-Ausweis bildet die Grundlage fur die EG-Konformitétserkldrung und
CE-Kennzeichnung durch den Hersteller oder dessen Bevollméchtigten und bescheinigt die Konformitat
mit den genannten Normen im Sinne der EG-Niederspannungsrichtlinie 73/23/EWG mit ihren
Anderungen.

This Marks Licence is the basis for the EC Declaration of Conformity and the CE Marking by the
manufacturer or his agent and shows the conformity with the said standards as defined by the EC
Low-Voltage Directive 73/23/EEC including amendments.

VDE Prif- und Zertifizierungsinstitut
VDE Testing and Certification Institute
Zertifizierungsstelle

Certification

<

D

VDE Testing and Certification Institute * Institut VDE d’Essais et de Certification

Merianstrasse 28, D-63069 Offenbach Telefon +49 (0) 69 83 06-0
Telefax +49 (0) 69 83 06-555
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Certyfikaty

EC Declaration of Conformity

Issuer’s name and address:
SSD Drives GmbH
Im Sand 14
76669 Bad Schénborn-Langenbricken

Product: Cther appliance

Type designation: 637/K D6R02.S3-3; 637/K D6R02.S3-7; 637/K
D6R04.53-3; 637/K D6R04.S3-7; 637/K D6R06.S3-3;
637/K D6R06.53-7; 637/K D6R10.53-3; 637/K
D6R10.S3-7; 637/K D6R16.S3-3; 637/K D6R16.S3-7;
637/K D6R22.S3-3; 637/K D6R22.S3-7; 637/K
D6R30.53-3; 637/K D6R30.S3-7

The designated product is in conformity with the European Directive:

73/23/EEC
including amendments

"Council Directive of 19 February 1973 on the harmonization of the laws of the
Member States relating to electrical equipment designed for use within certain
voltage limits".

Full compliance with the standards listed below proves the conformity of the designated product
with the provisions of the above-mentioned EC Directive:

DIN EN 50178 (VDE 0160):1998-04; EN 50178:1997

The VDE Testing and Certification Institute (EU Identification No. 0366), Merianstr. 28, D-63069
Offenbach, has tested and certified the product granting the VDE Licence for the mark(s) as

displayed.
|
Licence No. 108336
File Reference 1923500-3990-0003 / 19496 FG13 / EN

Bad Sshvnbon

22, /11.2% Jha . %%

(Place, Date} {Legally binding signature of the issuer)
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