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Instrucciones de seguridad

Instrucciones de seguridad

Las siguientes indicaciones se utilizan para sefalar las medidas de precaucién incluidas en
el manual. El incumplimiento de las medidas de precaucion puede originar lesiones graves,
o ser causa de muerte, y producir averias en los productos, los equipos y los sistemas corres-
pondientes.

AATENCI()N Indica precauciones que, en caso de incumplimiento, podrian ser causa de muerte
0 lesiones graves.

APRECAUCION Indica precauciones que, en caso de incumplimiento, pueden ser causa de muerte
o lesiones graves o bien producir una averia o un funcionamiento incorrecto del
producto.

®PROHIBIDO Indica acciones que no deben realizarse.

©Yaskawa, 1999

Todos los derechos reservados. Ninguna parte de esta publicacion podra ser reproducida, almacenada en un
sistema de recuperacién de datos ni transmitida por medio alguno, bien sea mecanico, electronico, por
fotocopias, grabacion u otros medios sin la previa autorizacién por escrito de Yaskawa. En relacién con la
utilizacién de las informaciones contenidas en este documento, no se asume responsabilidad ninguna sobre
posibles patentes de terceros. Ademas, y dado que Yaskawa desarrolla continuamente productos de alta
calidad, se reserva el derecho de adaptar las informaciones contenidas en este manual sin advertencia previa
ninguna. Este manual se ha redactado y publicado con sumo cuidado. Sin embargo, Yaskawa no asume
ninguna responsabilidad en relacién con posibles errores u omisiones. Yaskawa rechaza toda
responsabilidad por posibles dafos derivados de la utilizaciéon de las informaciones contenidas en esta
publicacién.




Ayudas visuales

Las siguientes ayudas se utilizan para indicar ciertos tipos de informacion y facilitar el proceso
de consulta.

<«EJEMPLOp Indica ejemplos de aplicaciones.

0'1!@.) Indica informaciéon complementaria.

IMPORTANTE Indica informacién importante que debe memorizarse, incluidas precauciones tales como los
avisos de alarma, a fin de evitar averias en las unidades.

Indica definiciones o términos complejos no explicados anteriormente en el manual.
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Resumen

Resumen

Bl Acerca del manual

En este manual se incluye la siguiente informacién sobre los servoaccionamientos
SGM[IH/SGDH de la serie =-I1.

Procedimientos para la instalacion y el cableado del servomotor y servopack.
Procedimientos para el servicio de prueba del servoaccionamiento.

Procedimientos para el uso de las funciones y para el ajuste de los servoaccionamientos.
Procedimientos para el uso de la unidad digital de manejo integrada del panel y la unidad
digital de manejo portatil.

Caracteristicas y especificaciones de los modelos estandar.

Procedimientos para el mantenimiento y la inspeccién

Bl Manuales relacionados

Para obtener mas informacién, consulte los siguientes manuales.

Lea este manual con atencién para garantizar un uso correcto de los servoaccionanamien-
tode la serie =-11. Conserve el manual en un lugar seguro para poder consultarlo siempre que

sea necesario.

Nombre del manual Numero de manual Indice

SGMITH/SGDH serie 2-11 SIE-S800-32.1 Describe el procedimiento utilizado para

User’s Manual seleccionar servoaccionamientos de la

Seleccién del servo y hojas serie =-1l y la potencia correspondiente.

de datos

Manual de funcionamiento del | SIE-S800-35 Describe las aplicaciones y el funciona-

software de vigilancia por or- miento del software de los dispositivos

denador personal del servo- de vigilancia de |los servoaccionamientos

pack de la serie 2-1I de la serie X-II utilizado en ordenadores
personales.

SGMLIH/SGDM serie =-11 TOE-S800-34 Ofrece informacién detallada sobre el

Unidad digital de manejo funcionamiento de la unidad digital de

Manual de funcionamiento manejo JUSP-OP02A-2, que es un acce-
sorio opcional.
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Uso del manual

B Usuarios
El manual esta dirigido a los usuarios siguientes.

® A los disenadores de los sistemas de los servoaccionamientos de la serie >-I.

® A los responsables de la instalacion o cableados de los servoaccionamientos de la
serie Z-Il.

® Alos responsables de realizar el servicio de prueba o los ajustes de los servoaccionamien-
tos de la serie Z-II.

® A los encargados del mantenimiento o la inspeccion de los servoaccionamientos de la
serie Z-Il.

H Descripcion de los términos técnicos
En este manual, los siguientes términos se definen como se indica a continuacién:
e Servomotor =  SGMAH, SGMPH, SGMGH, SGMSH, SGMDH serie >-11 o
Servomotor SGMUH.
® Servopack = Servopack SGDH serie =-11.
e Servoaccionamiento = Unidad que incluye un servomotor y un servoamplificador.

e Servosistema = Sistema de servocontrol que combina un servoaccionamiento con un or-
denador principal y varios dispositivos periféricos.

H Indicacion de senales inversas

En este manual, los nombres de las sefales inversas (sefales validas a nivel bajo) se indican
con una barra (/) antes del nombre de la senal, como se muestra en los siguientes ejemplos:

e /S-ON
e /P-CON

Xii



Medidas de seguridad

Medidas de seguridad

Las siguientes medidas de seguridad hacen referencia a la revision de los productos en el
momento de la entrega, a la instalacion, el cableado, el funcionamiento, el mantenimiento y
las inspecciones.

M Revision de los productos en el momento de la entrega

/A PRECAUCION

e Utilice siempre el servomotor y el servopack en una de las combinaciones especificadas.

En caso contrario, puede producirse un incendio o una averia.

H Instalacion

/A PRECAUCION

® Nunca utilice los productos en un entorno con agua, gases corrosivos, gases inflamables ni
combustibles.

En caso contrario, puede producirse una descarga eléctrica o un incendio.

Hl Cableado

A ATENCION

e Conecte el borne de tierra a los codigos eléctricos (resistencia de tierra: 100 Q 0 menos).

Una puesta a tierra incorrecta puede producir una descarga eléctrica o un incendio.

/A PRECAUCION

® No conecte una fuente de alimentacién trifasica a los bornes de salida U, Vy W.

Ello podria ser causa de lesiones o incendio.

e Apriete con fuerza los tornillos del borne de la fuente de alimentacién y los tornillos del
borne de salida del motor.

En caso contrario, podria producirse un incendio.
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Bl Funcionamiento

A ATENCION

e Nunca toque ninguna de las piezas giratorias del motor mientras éste se encuentre en
funcionamiento.

Ello podria ser causa de lesiones.

/\ PRECAUCION

® Realice un servicio de prueba del servomotor con el arbol del motor desconectado de la
magquina a fin de evitar accidentes inesperados.

El incumplimiento de esta precaucién podria ser causa de lesiones.

e Antes de la puesta en marcha con una maquina conectada, modifique la configuracién para
gue coincida con las constantes de usuario de la maquina.

En caso de no coincidir los pardmetros de configuracién en la puesta en marcha, la maquina puede
quedar fuera de control o presentar alguna averia.

e Antes de la puesta en marcha con una maquina conectada, compruebe que puede aplicarse
una parada de emergencia en cualquier momento.

El incumplimiento de esta precaucién podria ser causa de lesiones.

® No deben tocarse los disipadores de calor durante el funcionamiento.

En caso de incumplirse esta precaucion, pueden sufrirse quemaduras debido alas altas temperatu-
ras.

H Mantenimiento e inspeccién

A ATENCION

® No debe tocarse el interior del servopack.
Ello puede producir una descarga eléctrica.

® No retire la cubierta del panel con la alimentacion CONECTADA.
Ello puede producir una descarga eléctrica.

e No deben tocarse los bornes durante los cinco minutos siguientes a la desconexién de la
alimentacion.

La tension residual puede originar una descarga eléctrica.

/N PRECAUCION

e No desmonte el servomotor.
Ello puede originar una descarga eléctrica o un incendio.

e No intente cambiar el cableado con la alimentacién CONECTADA.
Ello puede originar una descarga eléctrica o un incendio.
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Estandares y certificacién de servopacks SGDH

H Precauciones generales

Recuerde las siguientes precauciones para
garantizar una aplicacion segura.

¢ Los planos presentados en el manual pueden no incluir en ocasiones las cubiertas o las
barras de proteccién. Cambie la cubierta o la barra de proteccién y utilice los productos
segln se indica en el manual.

* Los planos presentados en este manual son ejemplos estandar que pueden no coincidir
con el producto que se le ha suministrado.

+ Este manual estd sujeto a cambios sin previo aviso originados por la mejora de los
productos, la modificacién de las especificaciones o la ampliacién del manual. Una vez
revisado el manual, se actualizan los codigos del mismo y se publica la nueva edicion.
El nimero de edicién aparece en la cubierta frontal y posterior.

+ En caso de necesitar el manual por una pérdida o averia, péngase en contacto con su
representante Yaskawa mas préximo o con una de las oficinas que figuran en la parte
posterior del manual.

» Yaskawa no se responsabiliza del resultado de las modificaciones no autorizadas que se
realicen en el producto. Yaskawa no se responsabiliza de ninguna de las averias ni de los
problemas causados por una modificacion no autorizada.

Estandares y certificacion de servopacks SGDH

Los servopacks SGDH se ajustan a los siguientes estandares:

e EN55011-grupo 1-categoria A
e EN50082-2

Sin embargo, debido a que el producto es de tipo integrado, es necesaria una nueva confirma-
cion una vez instalado el producto final.
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COMPROBACION DE REFERENCIAS DE
COMPONENTES Y PRODUCTOS

En este capitulo se describe el procedimiento de comprobacién de pro-

ductos en el momento de la entregay de las referencias de componen-
tes del producto.

1.1 Comprobacién de los productos de la

serie -1l en el momento de la entrega .. .. 2
1.1.1 Servomotores

1.1.2 Servopacks
1.2 Referencias de componentes del
producto .......... ...

1.2.1 Servomotores

1.2.2 Servopacks



COMPROBACION DE REFERENCIAS DE COMPONENTES Y PRODUCTOS

1.1.1 Servomotores

1.1 Comprobacion de los productos de la serie =-II en el

momento de la entrega

El siguiente procedimiento sirve para comprobar los productos de la serie =-l1l en el momento
de la entrega. Al entregarse los productos de la serie =-Il deben comprobarse los articulos

siguientes.

Compruebe los articulos

Comentarios

¢Son los productos entregados los
mismos que se especificaban en el
pedido?

Compruebe los nimeros de modelo que se indican
en las placas de caracteristicas del servomotor y
del servopack. (Consulte las descripciones de los
ndmeros de modelo que aparecen en las paginas
siguientes)

¢Gira con suavidad el arbol del servo-
motor?

El arbol del servomotor esta en condiciones norma-
les si éste se puede girar suavemente con las ma-
nos. No obstante, los servomotores con frenos no
se pueden girar manualmente.

¢Ha sufrido algun dafo el producto?

Compruebe el aspecto general del producto y re-
vise los dafos o deterioros que puedan haberse
producido durante el transporte.

¢Hay algun tornillo flojo?

Con un destornillador, compruebe que los tornillos
no estén flojos.

Si alguno de los articulos anteriores es defectuoso o incorrecto, péngase en contacto con su
representante de ventas de Yaskawa o con el proveedor que le haya proporcionado el pro-

ducto.

1.1.1 Servomotores

Bl Aspecto externo y ejemplos de placas de caracteristicas

Servomotor de la serie S-lI

L » 1000 W|3.18 Nm (3000 r/min 4

Corriente de salida nominal

Velocidad nominal del moto
Modelo de servomotor

AC SERVO MOTOR V= CE
TYPE SGMSH-10ACA21

57 A|200 V CONT|insF
O/N 9WO0774 002A -039
S/N BB2 — 753000039 [DATE 00024
ylllYASKAWA ELECTRIC MADE IN JAPAN

L

Numero de serie
Fecha de fabrication




1.1 Comprobacién de los productos de la serie =-11 en el momento de la entrega

B Numeros de modelo

Servomotores estandar

SGMPH-01AAA2S

\— 8) Especificaciones del retén de aceite
y del freno

Nombre del servomotor de la serie 2-lI ‘

SGMAH
SGMPH 1. Sin freno ni retén de aceite
SGMGH S: Con retén de aceite
ggmgn B: Con freno de 90V CC

C: Confi de24VCC
SGMUH (sélo para 400 V) D: ST Breno ©

E S+C

1) Potencia del servomotor (véase la tabla 1.1).

2) Tension de alimentacion
A: 200V

D: 400V *2

B: 100V *1
* 1. Sdlo para los tipos de servomotor SGMAH

y SGMPH de menos de 0,2 kW.

(véase la tabla1.3)

7) Especificacién de extremo de éarbol

4) Orden de revisién de diseno

A: SGMAH
SGMPH

SGMGH (1500 rpm)

* 2. Solo para los tipos de servomotor SGMGH SGMSH
(1500 rpm), SMGSH, y SGMUH. v
B SGMGH (1000 rpm) o
3) Especificaciones de encoder serie (véase la tabla 1.2). —— 8 mggﬂ:ggg:z gz g:gg g:zg:z:gg ggmg: gggg :gm;
E: SGMPH (especificacién de impermeabilidad 1P67)
Tabla 1.1 Potencia del servomotor (en kW)
Simbolo | SGMAH | SGMPH SGMGH SGMSH | SGMDH | SGMUH | Simbolo | SGMAH | SGMPH SGMGH SGMSH | SGMDH | SGMUH
3000 | 3000 (1500 1000 | 3000 | 2000 | 6000 3000 | 3000 (1500 1000 | 3000 | 2000 | 6000
rpm rpm | rpm | rpm | rpm rpm rpm rpm | rpm | rpm | rpm | rpm | rpm | rpm
A3 0,03 - - - - - - 15 - 1,5 - - 1,5 - 1,5
A5 0,05 — — — — — — 20 — — 1,8 | 20 2,0 — —
01 0,1 0,1 — — — — — 22 — - - - 2,2 -
02 0,2 0,2 - - - - - 30 - - 29 | 30 3,0 - 3,0
03 - - - 0,3 - - — 32 — — — — — 3,2 —
04 0,4 0,4 - - - - - 40 - - 4,0 4,0 4,0 4,0
05 - - 0,45 — — — — 44 - - 44 - - - -
06 - - - 0,6 - - - 50 - - - - 5,0 - -
08 0,75 0,75 - - - - - 55 - - 55 | 55 - - -
09 - - 0,85 | 0,9 - - - 75 - - 7,5 - - - -
10 — — — — 1,0 — 1,0 1A — — 11 - - - -
12 - - - 1,2 - - - 1E - - 15 - - - -
13 - - 1,3 - - - -
Tabla1.2 Encoders serie
Cadigo Especificacion SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH SGMDH SGMUH
1 Encoder absoluto de 16 bits Estandar Estandar — — — —
2 Encoder absoluto de 17 bits - - Estandar Estandar Estandar -
A Encoder incremental de 13 bits | Estandar Estandar - - - -
B Encoder incremental de 16 bits | Opcional Opcional - - - -
(o] Encoder incremental de 17 bits - - Estandar Estandar Estandar Estandar
Tabla1.3 Especificaciones de extremo de arbol (recto)
Cadigo Especificacion SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH SGMDH SGMUH
2 Recto sin chaveta Estandar Estandar Estandar Estandar Estandar Estandar
3 Conico 1/10, con chaveta - - Opcional Opcional - Opcional
paralela
4 Recto con chaveta Opcional Opcional - - - -
5 Cénico 1/10, con chaveta de - - Opcional* - - -
media luna
6 Recto con chaveta y mufidn Opcional Opcional Opcional Opcional Opcional Opcional
8 Recto con mufidn Opcional Opcional - - - -

* En funcién de la potencia del motor.




COMPROBACION DE REFERENCIAS DE COMPONENTES Y PRODUCTOS

1.1.1 Servomotores

Nombre del servomotor de la J

serie -l

SGMAH
SGMPH
SGMGH
SGMSH

1) Potencia del servomotor (véase la tabla 1.4.).

Servomotores con engranajes

SGMPH-01AAAG12B

2) Tensién de alimentacién

A 200V
B: 100V *

* Sélo para los tipos de servomotor SGMAH
y SGMPH de menos de 0,2 kW.

1: Sin freno

B: Con freno de 90V CC
C: Con freno de 24V CC

L 8) Especificaciones de freno

7) Especificaciones de extremo de

arbol

(véase la tabla 1.8).

6) Relacién de transmision
(véase la tabla 1.7).

(En funcién del tipo de engranaje)

5) Tipo de engranaje (véase la tabla

1.6).
3) Especificaciones de encoder serie (véase la tabla 1.5). !
4) Orden de revisién de disefio
SovisH e
B: SGMGH (1000 rpm)
E: SGMPH (especificacion de impermeabilidad |P67)
Tabla1.4  Potencia del servomotor (en kW)

Simbolo | SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH | Simbolo | SGMAH SGMPH SGMGH SGMSH
3000 3000 1500 1000 3000 3000 3000 1500 1000 3000
rpm rpm rpm rpm rpm rpm rpm rpm rpm rpm

A3 0,03 - - - - 15 - 1,5 - - 1,5
A5 0,05 - - - - 20 - - 1,8 2,0 2,0
01 0,1 0,1 - - - 22 - - - - -
02 0,2 0,2 - - - 30 - - 29 3,0 3,0
03 - - - 0,3 — 32 — — — — —
04 0,4 0,4 - - - 40 - - - 4,0 4,0
05 - - 0,45 - - 44 - - 4,4 - -
06 - - - 0,6 - 50 - — — — 50
08 0,75 0,75 — — — 55 — — 55 55 —
09 - - 0,85 0,9 - 75 - - 7,5 - -
10 - - - - 1,0
12 — — — 1,2 —
13 - - 1,3 - -
Tabla1.5 Encoders serie
Cadig Especificacion SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH

o

1 Encoder absoluto de 16 bits Estandar | Estandar - -

2 Encoder absoluto de 17 bits — — Estandar | Estandar

A Encoder incremental de 13 bits Estandar | Estandar - -

B Encoder incremental de 16 bits Opcional | Opcional - -

C Encoder incremental de 17 bits - - Estandar | Estandar




1.1 Comprobacién de los productos de la serie =-11 en el momento de la entrega

Tabla1.6 Tipo de engranaje
Cadigo Especificacion SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH
G Engranaje planetario HDS de Estandar | Estandar
huelgo reducido
J Engranaje de huelgo estandar Estandar | Estandar
S Con pie Estandar
T Montado sobre bridas Estandar
L Engranaje planetario IMT de Estandar | Estandar
huelgo reducido
Tabla1.7 Relacion de transmision (en funcién del tipo de engranaje).
Cadigo Especificacion SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH
A 1/6 S, T*
B 1/11 6 1/11.13 G G S, T
C 1/21 G, J G,J S, T
1 1/5 G J G, J L L
2 1/9 G L L
3 1/1061/10,3 J J
5 1/20 L* L
7 1/29 6 1/33 G,J G,J L, S, T* L*
8 1/45 L* L*

* No estan disponibles todos los modelos admitidos.

Tabla1.8 Especificacion de extremo de arbol (en funcion del tipo de engranaje).
Cédigo Especificacion SGMAH | SGMPH | SGMGH | SGMSH

0 Sin arbol G G

2 Recto sin chaveta G, J G,J

4 Recto con chaveta G G L L

6 Recto con chaveta y muidn G, J G,J S, T

8 Recto con mufdn G G




COMPROBACION DE REFERENCIAS DE COMPONENTES Y PRODUCTOS

1.1.2 Servopacks

1.1.2 Servopacks

Bl Aspecto externo y ejemplos de placas de caracteristicas

Modelo de servopack

(—
SERVOPACK
MODEL SGDH-30AE
AC- INPUT AC-QUTPUT
VOLTS 200-230|VOLTS 0-230
Hz B80/860 PHASE 3
PHASE 3 AMPS 248 al
AMPS  18.6 Ku(KP) 3.0 (4.0)
S/N 412808-16-1

YASKAWA ELECTRIC
MADE | N JAPAN

Numero de serie

Potencia admitida ——

Servopack SGDH de la Tensién de alimentacién admitida
serie -l

HB Numeros de modelo

SGDH: 10AE [
Servopack SGDH de la J

serie -S-I|

Potencia maxima admitida del servomotor
(véase la tabla 1.9.).

Tensién de alimentacién
A: 200V D: 400V *2
B: 100 V *1
*1. Solo paralos tipos de servomotor SGMAH y SGMPH de
menos de 0,2 kW.

* 2. Solo para servomotores de 0,5 a 15 kW.

Tipo
E: Para control de posicién, velocidad y par (para unidad de

posicionamiento)
Opciones

Omitido: Montado sobre la base
R: Montado en bastidor (5 kW o menos)
P: Con ventilacién por conductos (s6lo de 6 kW a 15 kW)

S: Sélo para servomotores SGMPH y SGMAH de 0,75 kW y 1,5 kW con tension de alimentacion
de 200 V monofésica.



1.1 Comprobacién de los productos de la serie =-11 en el momento de la entrega

Tabla 1.9
Simbolo de potencia Potencia Simbolo de potencia Potencia
maxima admitida del (en kW) maxima admitida del (en kW)
servomotor servomotor

A3 0,03 15 1,5
A5 0,05 20 2,0
o1 0,10 30 3,0
02 0,20 50 5,0
04 0,40 60 6,0
05 0,45 75 7,5
08 0,75 1A 11
10 1,0 1E 15




COMPROBACION DE REFERENCIAS DE COMPONENTES Y PRODUCTOS

1.2.1 Servomotores

1.2 Referencias de componentes del producto

En este apartado se describen las referencias de los componentes del producto.

1.2.1 Servomotores

En la figura siguiente aparecen las referencias de componentes de los servomotores con
frenos y sin frenos.

Encoder Bastidor Brida

Arbol de salida




1.2 Referencias de componentes del producto

1.2.2 Servopacks

En la figura siguiente aparecen las referencias de componentes de servopacks.

Soporte de la bateria
Se utiliza para alojar la bateria de seguridad
para un encoder absoluto.

Conector de indicador analégico de
vigilancia CN5
Se utiliza para supervisar la velocidad del motor,

el valor nominal de par y otros valores a través
i i de un cable especial.

— Conector de bateria CN8

M @ i Se utiliza para la conexién a la bateria de
seguridad para un encoder absoluto.

|l e e g @:7/—Indicadores del panel

5-digitos, 7-LED de segmentos utilizados

E E E E E { para visualizar el estado del servo, estado de

alarma y otros valores al introducir las

constantes del usuario.

Teclas del panel
Se utilizan para configurar las constantes de

WODE/SET A v DATA/

usuario
Ocuaree pOWER (O—|

I Indicador de encendido
” E Se enciende cuando la fuente de
W SSERGV% alimentacion de control esta conectada.

N Indicador de carga

KAWA . . L.
Se enciende cuando la fuente de alimentacion

del circuito principal esta conectada y

@ @ @ permanece encendido mientras el condensador

@ % @ de alimentacién del circuito principal esta

pE/SEL 143 [

oo cargado. Por consiguiente, no debe tocarse el

N servopack mientras el indicador esta encendido,

g aun cuando la fuente de alimentacion esté

VAS

A

desconectada.

Conector CN10 para unidad opcional
N Conecta las unidades opcionales para la funcién de
N expansion.

o Conector CN3 para la vigilancia con PC

I Se utiliza para la comunicacion con un PC o para la

%/ y 7] ST | conexién a una unidad digital de manejo.

v A% % \ ~

é/ v )l Conector de senales de E/S CN1
@\ Se utiliza para senales de entrada de valores

nominales y para sefales de E/S en secuencia.

Placa de caracteristicas
Indica las caracteristicas y el modelo de
servopack

Conector de encoder CN2
Conecta el encoder con el servomotor.

Borne de puesta a tierra
Debe conectarse para proteger el aparato de
descargas eléctricas.

Borne de alimentacion del circuito principal
Se utiliza para la entrada de la fuente de alimentacion
del circuito principal.

Borne de alimentacién de control
Conecta la fuente de alimentacién de control y una
resistencia de regeneracion montada externamente.

Borne del servomotor

Conecta el servomotor a la linea de alimentacién.



COMPROBACION DE REFERENCIAS DE COMPONENTES Y PRODUCTOS

1.2.2 Servopacks
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INSTALACION

En este capitulo se describen las precauciones que deben tomarse
para la instalacién del servopack y el servomotor de la serie Z-II.

2.1 Servomotores ........ ... ... 12
2.1.1 Temperaturade almacenaje...................... 12
2.1.2 Sitiode instalacidon ...l 13
213 Alineacidon ... 13
214 Orientacion ........... i 13
2.1.5 Cargas de arbol permitidas  ..................... 14
2.1.6 Operaciones con aceiteyagua .................. 16
2.1.7 Tracciéndeloscables ..................cc. ... 16
2.2 Servopacks ... 17
2.2.1 Condiciones de almacenaje ..................... 17
2.2.2 Condiciones operativas ......................... 17
2.2.3 Sitiodeinstalacion ... 18
224 Orientacion ........ ... 18
225 Instalacidon . ... 19
2.2.6 Test deresistenciaalatension ................... 20
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INSTALACION

2.1.1 Temperatura de almacenaje

2.1 Servomotores

Los servomotores SGM[JH pueden instalarse en horizontal y en vertical.

Si el servomotor se instala de formaincorrecta o en una ubicacién inapropiada, la vida de ser-
vicio del servomotor disminuira o se experimentaran problemas inesperados. Ténganse siem-
pre en cuenta las instrucciones siguientes de instalacién.

A PRECAUCION

e No conecte el servomotor directamente a una linea de
alimentacion de lared industrial. De lo contrario, danaria
el servomotor.

El servomotor no funcionaré sin el servopack adecuado.

IMPORTANTE Antes de la instalacion
El extremo del arbol del motor est4 cubierto con una capa anticorrosiva. Antes de iniciar la
instalacién, debe eliminar esta capa aplicando un pafio himedo con disolvente.

Mientras esté limpiando el arbol, no aplique el disolvente en los otros componentes del servomotor.

2.1.1 Temperatura de almacenaje

El servomotor debe almacenarse dentro del intervalo de temperatura siguiente, siempre
que el cable de alimentacion esté desconectado.

de 20 a 60°C

12



2.1 Servomotores

2.1.2 Sitio de instalacion

Los servomotores SGM[JH estén disefiados para una ubicacién en interiores. Instale el
servomotor en ambientes que cumplan las condiciones siguientes.

® Fuera del alcance de gases inflamables o corrosivos.

® Con buena ventilacién y alejado del polvo y la humedad.

® Temperatura ambiente de 0 a 40°C.

Humedad relativa del 20 al 80 % sin condensacion.

Estas medidas facilitan las operaciones de inspeccién y limpieza del aparato.

2.1.3 Alineacion

Alinee el arbol del servomotor con el arbol del equipo y, a continuacion, acople los arboles.
Instale el servomotor de modo que la precision de la alineacion se encuentre dentro del
rango siguiente.

Mida la distancia en cuatro posiciones distintas de la circunferencia. La diferencia entre las
mediciones méxima y minima debe ser igual o inferior a 0,03 mm (Gire los arboles con el acopla-

miento).
= -
S e
! 1
,;' N4
L.
!
| —t—
f——
. =
i ]
Lo | LSS
Mida la distancia en cuatro posiciones distintas de la circunferencia. La
diferencia entre las mediciones méxima y minima debe ser igual o inferior a
0,03 mm (Gire los arboles con el acoplamiento).
IMPORTANTE « Silos arboles no estén alineados correctamente, se produce una vibraciéon que puede dafar los

cojinetes.

* Nodebe permitirse ninginimpacto directo alos arboles al instalar el acoplamiento. De lo contrario,
pueden producirse dafos en el encoder montado en el extremo opuesto del arbol.

2.1.4 Orientacion

Los servomotores SGM[JH pueden instalarse en horizontal y en vertical.

13



INSTALACION

2.1.5 Cargas de arbol permitidas

2.1.5 Cargas de arbol permitidas

Disene el sistema mecéanico de modo que la carga radial y axial aplicadas durante la ope-
racion al extremo del &rbol del servomotor se encuentren en el intervalo que aparece en

la tabla 2.1.

La carga radial permitida en la tabla corresponde a la carga maxima permitida en el ex-
tremo del arbol de salida.

Tabla2.1 Cargas axial y radial permitidas para el servomotor

Modelo de Carga radial Carga axial LR Diagrama de
servomotor permitida * permitida mm referencia
Fr (N) Fs (N)

SGMAH- A3 68 54 20
A5 68 54
01 78 54
02 245 74 25
04 245 74
08 392 147 35

SGMPH- 01 78 49 20
02 245 68 25
04 245 68
08 392 147 35
15 490 147

SGMGH- O05A[ 1A 490 98 58
05DA LR
09A[ 1A 490 98 |‘_’{
09DA H Fr
13AA 686 343 o fi
13DA
20A1A 1176 490 79
20DA
30ALIA 1470 490
30DA
44A[ 1A 1470 490
44DLIA
55A 1A 1764 588 113
55D[1A
75A1A 1764 588
75DIA
1AALIA 1764 588 113
1ADLIA
1EALIA 4998 2156 116
1EDLIA

14




2.1 Servomotores

Modelo de Carga radial Carga axial LR Diagrama de
servomotor permitida * permitida mm referencia
Fr (N) Fs (N)
SGMGH- 03A[IB 490 98 58
06A[ 1B 490 98
09A[ 1B 686 343
12A[1B 1176 490 79
20A(1B 1470 490
30A[1B 1470 490
40A[ 1B 1764 588 113
55A[1B 1764 588
SGMSH- 10A, 686 196 45
10D
15A, 686 196 L

15D |‘—R'1

20A, 686 196 Fr

20D Fs
30A, 980 392 63 "] —
30D

40A, 1176 392

40D
50A, 1176 392
50D
SGMDH- 22A 1176 490 55
32A 1176 490
40A 1176 490 65
SGMUH- 10D 490 98 45
15D 490 98
30D 686 196 60
40D 686 196
Cargas radial y axial Fr
Carga axial (Fs): La carga del extremo del arbol -aplicada en paralelo a la ‘
. linea central del &rbol. ’ . Servo- :I Fs
Carga radial (Fr): La carga del extremo del arbol -aplicada | motor
perpendicularmente a la linea central del arbol. Extremo del

arbol

15



INSTALACION

2.1.7 Traccién de los cables

2.1.6 Operaciones con aceite y agua

Si el servomotor se utiliza en una ubicacién en la que puede empanarse de aceite o de
agua, deberda colocar una cubierta protectora encima del servomotor. Utilice también un
servomotor con un retén de aceite para aislar la seccion transversal del arbol .

Debe instalar el servomotor con el conector boca abajo.

Seccion transversal del arbol

2.1.7 Traccion de los cables

Asegurese de que las lineas de alimentacion no estén tensadas ni dobladas.

Debe instalar los cables de alimentacion de sefales cuidadosamente, de modo que no
lleguen a tensarse, ya que los cables centrales son muy estrechos (de 0,2 a 0,3 mm).

¢ Secciones transversales del arbol

Corresponde al espacio en el que el arbol sobresale desde el extermo del motor.

16



2.2 Servopacks

2.2 Servopacks

Los servopacks SGDM son servoamplificadores montados sobre la base. Si se instalan de
forma incorrecta, se produciran problemas. Ténganse siempre en cuenta las instrucciones si-
guientes de instalacion.

2.2.1 Condiciones de almacenaje

El servomotor debe almacenarse dentro del intervalo de temperatura siguiente, siempre
que el cable de alimentacién esté desconectado.

de 20 a 85°C

Si

Servopack SGDH de la serie -l
2.2.2 Condiciones operativas

El servopack SGDH debe utilizarse con las condiciones siguientes:

e Categoria de instalacién (categoria de sobretension) * : |l
e Nivel de contaminacion *: 2

e Categoria de proteccién * : 1X

e Altitud : 1.000 m max.

* De acuerdo con los siguientes estdndares:
EN55011 grupo 1 categoria A
EN50082-2

17



INSTALACION

2.2.4 Orientacion

2.2.3 Sitio de instalacion

En el sitio de instalacién debe tomar las precauciones siguientes:

Situacion

Precaucion de instalacion

Instalacién en un panel
de control

Disponga el tamano del panel de control, el disefio de la unidad y
el método de refrigeracién de modo que la temperatura alrededor
del servopack no sobrepase los 55°C.

Instalacién en la proxi-
midad de una unidad ca-
lefactora

Minimice el calor irradiado por la unidad calefactora asi como tam-
bién cualquier subida de la temperatura causada por conveccién
natural, de modo que la temperatura alrededor del servopack no
sobrepase los 55°C.

Instalacion en la proxi-
midad de una fuente de
vibraciones

Instale un aislador de vibraciones debajo del servopack para evi-
tar que las vibraciones puedan afectarlo.

Instalacion en un sitio
expuesto a gases coro-
sivos

Los gases corrosivos no producen un efecto inmediato en el ser-
vopack, pero pueden propiciar anomalias en el funcionamiento de
los componentes electrénicos y los dispositivos relacionados con
el contactor. Tome las medidas necesarias para evitar los gases
COrrosivos.

Otras situaciones

No instale el servopack en ubicaciones himedas y expuestas a
altas temperaturas ni en ubicaciones en las que se acumule de-
masiado polvo o particulas de hierro en el aire.

2.2.4 Orientacion

Instale el servopack perpendicularmente a la pared, como se muestra en la figura. El ser-
vopack debe orientarse de este modo porque esta disehado para ventilarse por convec-
cién natural o con ventilador de refrigeracion.

Asegure el servopack utilizando de 2 a 4 agujeros para el montaje. El nimero de agujeros

depende de la potencia.

|

Pared

é

A A

Ventilacion
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2.2 Servopacks

2.2.5 Instalacion

Siga el procedimiento que aparece a continuacién para instalar varios servopacks conti-
guamente en un panel de control.

A

Ventilador de refrigeracién  Ventilador de re/friggacién‘
¥ N ) ¥ 4 50 mm minimo

H
|

0| Y
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B Orientacion del servopack

Instale el servopack perpendicularmente a la pared de modo que el panel frontal que con-
tiene los conectores esté situado hacia afuera.

B Refrigeracion

Como se muestra en la figura siguiente, alrededor de cada servopack debe haber el espa-
cio suficiente para permitir la refrigeracién con ventiladores o por conveccion natural.

B Instalacion contigua

Al instalar servopacks de forma contigua, como se muestra en la figura, debe dejarse una
distancia de separacion de al menos 10 mmy de al menos 50 mm por encimay por debajo
de cada servopack. Siinstala los ventiladores de refrigeracion encima de los servopacks,
evitara subidas excesivas de la temperatura y podra mantener una temperatura estable
dentro del panel de control.

B Condiciones ambientales del panel de control

® Temperatura ambiente: de 0 a55°C
e Humedad: Humedad relativa de 90% o menos
® Vibracién: 0,5 G (4,9 m/s?)

e Condensacion y congelacion:  Ninguna

e Temperatura ambiente para fiabilidad a largo plazo:
45°C maximo.
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2.2.6 Test de resistencia a la tension

2.2.6 Test de resistencia a la tension

A ATENCION

e Una vez realizado el test de resistencia a la tension, espere como minimo cinco minutos antes de
utilizar el producto.

Si no se tienen en cuenta estas medidas de precaucién, pueden sufrirse descargas eléctricas.

Realice los tests de resistencia a la tension con las siguientes condiciones:

® Tension: 1.500 V CA rms durante un minuto
e Intensidad para frenado: 30 mA o0 mas

® Frecuencia: 50 6 60 Hz

® Puntos de aplicacion de la tension

Servopacks SGDH-JCJAE :  Entre la conexién a tierra de bastidor y el punto de
conexion de los bornes L1, L2, L3, L1C, L2C, U, Vy W.

Servopacks SGDH-JCJAE :  Entre la conexién a tierra de bastidor neutra y el punto
de conexién de los bornes L1, L2, L3, U, Vy W.
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En este capitulo se describe el procedimiento para conectar los pro-
ductos de la serie -1l a los dispositivos periféricos y aparecen ejemplos
comunes de cableado del circuito principal asi como de conexiones de
sefales de E/S.
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2.1 Conexién con dispositivos periféricos

2.1 Conexion con dispositivos periféricos

En este apartado aparecen ejemplos de conexiones del producto estandar de la serie =-Il con
dispositivos periféricos.

También se explica brevemente cémo se conecta cada uno de los dispositivos periféricos.
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CABLEADO

2.1.1 Especificaciones de circuito principal monofésico (100 V o 200 V)

2.1.1 Especificaciones de circuito principal monofasico (100 V o 200 V)

Conecte el servopack SGDH a un coh
[contrOIador trolador principal de Yaskawa o de otro

fabricante.

principal

MEMOCON GL120, GL130, MP920
con un médulo de movimiento

Tat /
7 Interruptor automatico "\ oo do.ai . Y \-
f uente de alimentacion
en caja moldeada 200 V CA monofasica , /
RST 7
Protege la linea /
de alimentacion /
desconectando el /
circuito cuando se i 72 /
detecta una so- % /
brecorriente. /

tomético en

J
caja moldeada
\

: /
YASKAWA 200
SERVOFACK v
Interruptor au-
T

Filtro de ruidos

Se utiliza para eliminar ruidos
externos de la linea de alimen-
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CX XX
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oie | L
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|- ——————— === —====A

Contactor magnético

Lo

Serie HI / s oldv

7/
Conecta (ON) y ———t @
desconecta —_—— ®® |~
(OFF) el servo.
Instale un supre- I Dcontactor \ N
sor de sobrecar- l l magnético \
gas en el,comac- | i Contactor —
tor magnético. 1 N " @

magnético

_/

rFuente de alimentacién\

©
/A Linea a tieer
de fuente de

VY
Resistencia de
regeneracion

I|
¥
Iy
|
A
1
Il
I
|

Resistencia de regeneracion

Conecte una resistencia de regene-
racién a los bornes B1y B2 sila

capacidad de regeneracion es insu-
ficiente.
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l |~ —

alimentacign &\ ==
del freno " Cabd/ |
verde/amarillo
Se utiliza para los servomotores 1] Fuente de
con freno. i tacion L2C m———
B1 B2
11
v ]

Unidad digital de manejo \

JUSP-OP02A-2

Permite establecer las
constantes del usuario
y valores nominales de
servicio, y permite vi-
sualizar el estado ope-
rativo o de alarma.
También permite la co-
municacion con un PC.

Cable de en-
coder

Conector de
encoder

= ——




2.1 Conexién con dispositivos periféricos

2.1.2 Especificaciones de circuito principal trifasico (200 V)

' Interruptor autométicﬁ
en caja moldeada
(MCCB)

,,’,’r 2

LR

Protege la linea
de alimentacién
desconectando el
circuito cuando se
detecta una so-
brecorriente.

_/
(. )

Filtro de ruidos

Se utiliza para eliminar ruidos
externos de la linea de alimen-
tacion.

[

Contactor
magnético

\

Serie HI

Conecta (ON) y
desconecta
(OFF) el servo.
Instale un supre-
sor de sobrecar-
gas en el contac-

tor magnético.

(Fuente de alimentaciém
del freno

Se utiliza para los servomotores
con freno.

Fuente de alimentacion
200 V CA, trifésica

RST

/
7
Interruptor au- 4

tomético en

caja moldeada

MEMOCON GL120, GL130, MP920
con un médulo de movimiento

( Conecte el servopack SGDH a un com
Controlador trolador principal de Yaskawa o de otro

principal fabricante.
== =
L
= 0

J

Filtro de
ruidos ﬂ
AN
v
/ v
YA
—— /
! IContactor _
| 'magnético ~=||Fj[y| Contactor
! ~— magnético
Linea a
tierra de
fuente de
i
| | Fuente de
1 alimenta-
I | ciondel
Z7R frena

Resistencia de regeneracion

Si la capacidad de la resistencia de regeneracion es
insuficiente, retire el cable entre B2 y B3 y conecte
una resistencia de regeneracién a los bornes B1y B2

Con servopacks con una capacidad de 6,0 kW o su-
perior, conecte una resistencia de regeneracién ex-

terna entre los bornes B1 y B2 (en estos servopacks
o hay borne B3).

25

YASKAWA
SERVOPACK

SGDH-

200V

[ g [ )

verde/amarillo
L1L2L3

B I EIE

L1C L2C

Resistencia d
regeneracié
"~ __ (opciona)) | |

o

[

Unidad digital de manejo

Ordenador personal

\

JUSP-OP02A-2

Permite establecer las
constantes del usuario
y valores nominales de
servicio, y permite vi-
sualizar el estado ope-
rativo o de alarma.
También permite la co-
municacién con un PC.

Cable de en-
coder

Conector de
encoder




CABLEADO

2.1.3 Especificaciones de circuito principal trifasico (400 V)

2.1.3 Especificaciones de circuito principal trifasico (400 V)

para el freno

Tension de 100 V CA 0 200 V CA.
Tension de 24 V CC para
servomotores con freno de

24V CC.

J

7~ Interruptor automatico
en caja moldeada

Protege la linea
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desconectando el
circuito cuando se
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brecorriente.
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tomético en
caja moldeada
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magnético
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Serie HI

Conecta (ON) y
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(OFF) el servo.
Instale un supre-
sor de sobrecar-
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tor magnético.
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del freno

Se utiliza para los servomotores
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-

Conecte el servopack SGDH a un ccm
[Cc_mtl:olador trolador principal de Yaskawa o de otro
principal fabricante.

1

MEMOCON GL120, GL130, MP920 con un médulo
de movimiento

| 0 0

J

YASKAWA
SERVOPACK

200V

SGDH-

( Unidad digital de manejo \

JUSP-OP02A-2

Permite establecer las
constantes del usuario
y valores nominales de
servicio, y permite vi-
sualizar el estado ope-
rativo o de alarma.
También permite la co-
municacion con un PC.

Cable de en-

coder

Cable
verde/amarillo

o hay

Resistencia de regeneracion

Si la capacidad de la resistencia de regeneracion es
insuficiente, retire el cable entre B2 y B3 y conecte
una resistencia de regeneracién a los bornes B1y B2

Con servopacks con una capacidad de 6,0 kW o su-
perior, conecte una resistencia de regeneracién ex-
terna entre los bornes B1 y B2 (en estos servopacks

borne B3).

alimentacion oV
} del freno

h
= h
J ¥
¥

I Fuente de = |
I alimentacién de CC + [ J|™ | |

S~
L§\~\ (24 V CC) 7 ||
S~ ~ Resistencia dﬁ I
- -~ regeneracién

-~ "~ « opcional) | |
|
d

26

-
~
S~

\\\J
\\~\

Conector de
encoder




2.2 Diagramas de bloques internos del servopack

2.2 Diagramas de bloques internos del servopack

En los siguientes apartados aparecen varios diagramas de bloques internos de los servo-
packs.

2.2.1 Modelos de 30 a400 W y200V,yde30a200Wy 100V

Monofasico .
de 200 a 230 V*'7*

-15% -_— - — - — - — - — - — - — - -—_——- Y — = — - —

(50/60 Hz) s @1 BT |B2 ,Oi_,mm '
s |
-3 RYA I
®2 &
PMI-1 S~ SN D2 D3 D4 |
Filtro de ! P1 | P2 | Servomotor de CA
ruidos | | - R7 L ]
= I FU1 i [crarcE A D1 4 " R7_
H—orr "k T~ —N Y
C1 == 1 ]
1MC I XX1 o \ =
'
—t TLz ~ T i |-| I%Tm -| W
1
|
N2 | 4
| N1 : T v
-T- L 1 Protector d
T [ | [ sensorde|l [ unidad de sobrecomenteds [ || |
L @ X ntoderelé | | tension :’ PG
Sensor de| !
- —_ | 'S
e :
'
_____________________________ L_J |
' T y
i 1 Sensor de
L1C + ———> 45V : Para conlectar
# ~ _E‘ Con- > 115V : las baterias
12C - T, versor e ____1!
| - CC-CC i ASIC
| —:—b +5V (control de PWM, etc.)
! —— a2V Salida de PG
ol
" Tensién de  Apjerto durante alarma H Entrada de impulsos
Tension de alimentacion g, 1R de val o |
alimentacion CONEGTAD e servo (1RY) | @@@E@ — e valor nominal
DESGONECTADA ONECTADA — — ™ 1MC | analogicol Entrada de par
‘——Q-I-Q't:_ | @ @ @ @ igital motor/velocidad
- nominales
mc Supresor de ' Pantalla de monitor . CPU
sobrecargas (célculo de velocidad/posicion, etc.)
| Conversor de E/S Secuencia de E/S
H tension analogico
CN10 CN5 CN3
—_———— S S g S —

Conector Salida de Ordenador personal

para unidad  indicador para unidad digital

opcional analogico de de manejo
vigilancia

* Latension de la fuente de alimentacion es de 100 a 115V *}%  (50/60 Hz) para los
modelos de 30 a 200 Wy 100 V.
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2.2.3 Modelos de 2,0 kW a 5,0 kW y 200 V

2.2.2 Modelos de 0,5 kW a 1,5 kW y 200 V

M
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DESCONECTADA  _L oo ! - nominales de par
eley _; = :r@ | [e [0 [© [ VoV CPU gpglolgalco motor y velocidad
- — - [POWER] igital
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'
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opcional vigilancia
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2.2 Diagramas de bloques internos del servopack

2.2.4 Modelos de 6,0 kW a 15,0 kW y 200 V

Resistencia de regeneracion (opcional)

Trifésico, o
de200a230V._,, r’i’i’i’i’i’i’i’i’i’i’m T Te2 T I IEST T TEaNt !
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l L2C % ( = Con-
T ~ o — | versor ASIC
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DESCONECTADA 1 | . 4_‘:|<7 Entrada de los valores
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T d
‘ «eﬁ?@s&n’w © ‘_’ Secuencia de E/S
ON10 CN3 T
- —- - 1
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para unidad indicador personal para
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2.2.5

Modelos de 0,5 kW a 3,0 kW y 400 V

Trifasico 10% e
ey L TEe 1
Z
( ) LS b 2 J FAN1 !
FU1
Filtro de i P == T P T X_Q_)\ ! Servomotor de CA
ruidos 1 i+  —
L WO Ly o L I, x -H;} y L
| HT < R [ T- < 1 —N
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Ll le= S s * l * e T T \% =
'\ a=F 2
Ly }—T T TT [% 4 W I
! N | N, Lt
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T corriente de unidad
T = - de entrad; D1 | D2 D3
o 2 ‘ —
‘ | =
Accionamient | [ Sensor d [
Alimentacién de ! oderelé nsign | | omiaga |
control +24 V CC ‘ + I
(no suministrado con el L > !
producto) ‘o | Interfaz '
I
[T 1 ‘
e L
I
| 2a FY2 > +75 V | Sensor _ y )
,,_\fz > T, Con- > .15 V(x4 cirouitos) ! D Para conexioén de baterias
‘ ov f'l T+ versor ' ASIC CN8 .
‘ = 00 sy [ ' (control de PWM, etc.) le——
‘ > sl2v CN1
l | ) >‘ Salida de PG
'
——— e — Fo---mmm—m—-—-- —— 45 V Entrada de impulsos de
Tensién de alimentacion de CA| EEEEE valor nominal
Tension e alimentacion A‘b‘e’“’:“'a"'e ‘F:}QDAZ,QQJ{) - 7 <—‘:|<7 Entrada de los valores
almentacién  CONECTADA alarma de servo (1RY) @ [¢ [© [ [o] CPU oqi nominales de par motor y
DESCONECTADA s (ool 2RY ’ T | (célculo de velocidad/posicion, etc.) 3%?&9'00/ velocidad
el T ! ] 1 [ indicador de vigilancia | g
b ;
2RY Diodode & ] 7 — — i
alta velocidad “L#:? 1MC! Somversorde o[ - ’@4 > || Secuencia de E/S
| Y S .. >
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d = — — ——-
sobrecargas Conector Salida de Ordenador personal
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opcional analdgico de manejo
vigilancia
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2.2.7 Modelos de 6,0 kWy 7,5 kW a 400 V

2.2.6 Modelos de 5,0 kW y 400 V

Trifasico +10%
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2.2.7 Modelos de 6,0 kWy 7,5 kW a 400 V
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(50/60 Hzi Ny B1 B2 H
I |
Vrore) FAN1
©2 '
FU1 |
Filtro de P P .12V ' Servomotor de CA
ruido: o
= | C1 -l u f— u
cT2 Vv
— v K
Wi
c2
R e
N 1 N, a |
' T A V1 [ i L
Protector d et =
| T Lo P e ||| B |
N —9- unidad de entrada =
= | @ = "Y1 ' DB I
' i s RIY2 |
| Accionami-| [ Tension | [Unidad de 1 (=-mm=e
Alimentacién de 1 entodereld | Sensor | |entrada ! !
control +24 V CC Tonsion ! ! [ PG
(no suministrado w Interf H
con el producto) 1 | mertaz 1
s© Relé_ !
I S U SO agcionamiento | _ | |
' v
A ! 475V H 3
Lic FU2 > 7 | Tensin
" Con- f— 415V (4 circuitos): Eneor Para conexion de baterias
S versor :
J-_Jccc [ : Asic
» =12V : (control de PWM, etc.)
! 1
| ! Salida de PG
ST T —— - —— - — [Tttt o .
it I I = 5¢ Vo nommal
Tensién d | I
A EhEke -E"- Entrada de los
CONECTADA alarma de servo (1RY); — valores nominales de
S o o 2RY: @ | CPU analbgico/ par y velocidad
Tonsién de 5 :-—;——" g o ! Indicador de viglancia (célculo de velocidad/posicién, etc. digital
alimentacion i
DESCONECTADA lodo de altazg |

velocidad

Supresor de
sobrecargas

Conversor de

tension analdgico!

Secuencia de E/S

CN10 CN3 |
Conector para Salida de Ordenador
unidad indicador personal para
opcional analdgico de unidad digital de
vigilancia manejo
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2.2 Diagramas de bloques internos del servopack

2.2.8 Modelos de 11,0 kW y 15,0 kW a 400 V

Resistencia de regeneracién (opcional)
Trifasico =3

+10% e — e e — e

de 380a480V_,g, r‘%
D 1

N

(50/60 Hz) 7)o l@ 5 J N FANT

s
i
c1
—
— - |-“%
- Ny o SCR1

— A4 - +—4 X A
Lo Protector de R =
sobrecorrientes de »+
X S unidad de entrada - +
= 1

l
Bi [B2 |
|
1 Servomotor de CA

DT T
s < c
)
'j@ s |< |c

—

i

RY1

Accionami-|

ento de rel¢| | Sensor

Alimentacion de : | G
control +24V CC 1 P!
(no suministrado _\ :
con el producto) | Interfaz !
o Puerta de entrada | !
accionamiento ! T

[ ]

!
+ |- ; '
ric FU2 > 75V | Para conexion
1. Con- —— .15 v (x4 circuitos) : de baterias
%‘ Jece! i ASIC
= T !
2y ) (control de PWM, etc.)
> |
! -
' Salida de PG
' Entrada de impul
ntrada de impulsos
Fuente de ali i | n de valor nominal
de CA (100/200 I

Tlens\én de  Abierto durante ,(......., A ' 8 B 8 H lj Entrada de los
alimentacion : lores nominales

alarma de servo (1RY) ' — val €
CONECTADA f— 2RY ! @ BEEE CPU ginsintlglglco/ de par y velocidad

Tension de ) R Indicador de vigilancia (célculo de velocidad/posicion, etc.) 9
limentacior iodo de alta )
DESCONECTADA Ee‘wdad ' Conversor de _ RN Secuencia de E/S
tension analogico
Supresor de | ONT1o ON3 |
sobrecargas - T s e e
Conector para ~ Salida de Ordenador personal
unidad opcional indicador para unidad digital de
analégico de  manejo
vigilancia
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3.3 Cableado del circuito principal

En este apartado aparecen ejemplos comunes de cableado del circuito principal para los ser-
vos de la serie 2-ll, las funciones de los bornes del circuito principal y la secuencia de encen-
dido.

Al colocar los cables, debe tomar las siguientes precauciones.

/N PRECAUCION

® No mezcle ni agrupe los cables de alimentacion con los cables de sefales en el mismo conducto.
Dispéngalos separados a una distancia de al menos 30 cm.

e Ultilice cables de partrenzado o cables multifilares de par blindado para las lineas de realimentacién
de sefales y del encoder (PG).

La longitud méaxima para lineas de entrada de valor nominal es de 3 my para lineas de realimenta-
cién (PG) es de 20 m.

e Notoque los bornes de alimentacion durante los 5 minutos siguientes a la desconexién de la alimen-
tacion, ya que podria haber aln corriente de alta tensién en el servopack.

Asegurese de que el indicador no esté encendido antes de iniciar una comprobacién en el aparato.

® Procure no conectar y desconectar el aparato con demasiada frecuencia. No debe conectarlo o de-
sconectarlo mas de una vez por minuto.

Al disponer el servopack de un condensador en la fuente de alimentacién, cuando se conecta la
alimentacién, se genera una corriente de alta tensién durante 0,2 segundos. Si se conecta y desco-
necta la alimentacion con cierta frecuencia, los dispositivos principales de alimentacién, como los
condensadores y los fusibles, se deterioran y pueden producirse problemas inesperados.
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3.3 Cableado del circuito principal

3.3.1 Nombres y descripciones de los bornes del circuito principal

En latabla 3.1 aparecen los nombres y descripciones de los bornes del circuito principal.

Tabla3.1 Nombres y descripcidon del circuito principal
Nombre Simbolo | Tension del | Potencia maxima ad- Descripcion
de borne circuito mitida del servomotor
principal [kw]
vl
Borne de entrada | L1, L2 100 de0,03a 0,2 |Monofasico, de 100 a 115V CA *+10% —15% (50/60 Hz)
de CA del circuito 200 de 0,032 0,4 Monofésico, de 200 a 230 V CA +10% —15% (50/60 Hz)
principal L1, L2, 200 de0,5a150 | Trifasico, de 200 a 230 V CA +10% —15% (50/60 Hz)
L3* 400 de0,5a15,0 |Trifasico, de 380 a 480 V CA +10% —15% (50/60 Hz)
Borne de conexiéon |U,V, W - - Establece una conexidn con el servomotor
del servomotor
Borne de entrada | L1C L2C 100 de 0,03a0,2 Monofésico, de 100 a 115 V CA t10% —15% (50/60 Hz)
de alimentacién de 200 de 0,03a15,0 |Monofasico, de 200 a 230 V CA +10% —15% (50/60 Hz)
control 24V, 0V 400 de05a150 |24V CC (x15%)
Borne de puesta a @ - - Conecta con los bornes de tierra de la fuente de ali-
tierra mentacién y el borne de puesta a tierra del motor.
Borne de resisten- |B1, B2 100 de 0,03a0,2 Normalmente no se conecta.
cia de regenera- . . s .
cién externa Conecte una lje3|sten0|a de regeneramon (prgpormo-
200 de 0,03a0,4 | nada por el cliente) entre B1 y B2 si la capacidad de
regeneracion es insuficiente.
B1, B2, 200 de 0,5a5,0 Normalmente se realiza un cortocircuito entre B2 y B3
B3 (para una resistencia de regeneracién interna).
Retire el cable entre B2 y B3 y conecte una resistencia
400 de0,5a5,0 de regeneracion externa (proporcionada por el
cliente) entre B1 y B2, si la capacidad de la resistencia
de regeneracién interna es insuficiente.
B1, B2 200 de 6,0a15,0 Conecte una resistencia de regeneracién (proporcio-
nada por el cliente) entre los bornes B1 y B2. Si desea
400 de 6,0a 15,0 obtener mas informacién, consulte 5.6 Seleccién de la
resistencia de regeneracion.
Conexion de lare- |1, &2 100 de 0,03a0,2 Normalmente se realiza un cortocircuito entre 1 y §2
actancia de CC . . . -
la contrame- 200 de 0,03a5,0 Sies ngcesarla una contramedllda para ondas armonics
p:ara mentacién, conecte la reactancia de CC entre H1y P2
dida de onda
armonica de la 400 de 0,5a15,0
flf’ente de alimenta- 200 6,0 0 mas Estos bornes no existen.
cion.
&) 200 6,0 o mas Normalmente no se conecta.
Bo.rne + d?l cir- Nota: Este borne solamente se encuentra en los servop
cuito principal de 6 KW o més.
Borne - del circuito | & - - Normalmente no se conecta.
principal

* Los servopacks SGDH-08AE-S (para servomotor SGMAH-08A, SGMPH-08A) y los SGDH-15AE-S (para servomotor
SGMPH-15A) tienen fuente de alimentacién monofasica de 200 V. Conecte la fuente de alimentacion siguiente entre L1 y L3.
Monofasica de 220 a 230 V CA *+10%, —15% (50/60 Hz)
Cuando se utiliza una fuente de alimentacién con tensién igual o inferior a 187 V (—15% de 220 V), puede dispararse la alarma
41, que indica los fallos de tension, al acelerar a la velocidad méxima con el par del servomotor al maximo.
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3.3.3 Dispositivos periféricos y especificaciones de cables

3.3.2 Ejemplo de cableado de circuito principal

En la figura siguiente aparece un ejemplo de cableado de circuito principal (trifasico,
200 V).

RJ) S T Servopa_ck
>—>—9 1 MCCB SGDH-CITAE |

|
VO
FIL Wi
|
L g L1C ©
L2C
|
1MC
| L1
1
1 i_o L2 |
— I }—‘{3 L3 CN1
(para el indicador de alarma del servo) a1 +24
@)
1Ry
o o @ | 4
0.
Fuente de alimen- ALM-SG 32 1D 24
tacién principal | ® X
CONECTADA 1Ry T J

Fuente de allmen
tacién principal

DESCONECTADA  1MC 1SUP

1 MCCB: Interruptor automatico en caja moldeada 1Ry: Relé

(para el variador) 1PL: Luz indicadora

FIL: Filtro de ruidos 1SUP: Supresor de sobrecargas

1MC: Contactor magnético 1D: Diodo compensador

Hl Diseno de una secuencia de encendido

Al disefar una secuencia de encendido, deben tenerse en cuenta los aspectos siguientes.

® | asecuenciadebe disefiarse de modo que la alimentacién esté desconectada cuando

se recibe una senal de alarma del servo. (Vea la figura del circuito mostrada anterior-
mente.)

e Mantenga pulsado el botdn de encendido durante al menos dos segundos. El servo-
pack emitird una sefal de alarma durante como méaximo dos segundos cuando se co-
necte la alimentacion. Este paso es necesario para inicializar el servopack.

Fuente de alimentacion ‘ 2.0 s max.

Senfal de salida de I—

alarma del servo (ALM)

3.3.3 Dispositivos periféricos y especificaciones de cables

Consulte el Manual del usuario para SGM[H/SGDH: Seleccidén del servo y hojas de datos
(Nimero de manual: SIE-S800-32.1).
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3.3 Cableado del circuito principal

3.3.4 Pérdidas de tension del servopack

En la tabla 3.2 aparecen las pérdidas de tensién del servopack en la corriente de salida

nominal.
Tabla 3.2 Pérdidas de tension del servopack en la corriente de salida nominal
Fuente de Potencia Modelo de Corriente | Pérdida Pérdida de Pérdida Total de
alimenta- | maxima ad- servopack de salida | de tension | tension de la | de tension |pérdida de
cion del mitida del (valor del resistencia del tension
circuito servomotor eficaz) circuito de circuito de [W]
principal [kW] [A] principal | regeneracion control
(w] (w] (w]
Mono- 0,03 SGDH-A3BE 0,66 3,5 16,5
fasica, 005 | SGDH-ASBE 095 5,2 18.2
100 V 1 13
0,10 SGDH-01BE 2,4 12 25
0,20 SGDH-02BE 3,0 16,4 29,4
Mono- 0,03 SGDH-ASAE 0,44 3,1 16,1
fasica, 0,05 | SGDH-ASAE 0,64 46 17,6
200V 0,10 SGDH-01AE 0,91 6,7 —*1 13 19,7
0,20 SGDH-02AE 2,1 13,3 26,3
0,40 SGDH-04AE 2,8 20 33
0,75 SGDH-08AE-S 4,4 47 122 74
1,50 SGDH-15AE-S 7,5 60 142 1o 89
Trifasica, 0,45 SGDH-05AE 3,8 27 54
200V 0,75 SGDH-08AE 57 41 12*2 68
1,0 SGDH-10AE 7,6 55 82
1,5 SGDH-15AE 11,6 92 14*2 15 121
2,0 SGDH-20AE 18,5 120 og*2 163
3,0 SGDH-30AE 24,8 155 198
5,0 SGDH-50AE 32,9 240 562 311
6,0 SGDH-60AE 46,9 290 o7 317
7,5 SGDH-75AE 54,7 330 a3 357
11,0 SGDH-1AAE 58,6 360 390
15,0 SGDH-1EAE 78,0 490 %0 520
Trifasica, 0,45 SGDH-05DE 1,9 19 48
400 v 1,0 SGDH-10DE 3,5 35 1472 64
1,5 SGDH-15DE 5,4 53 82
2,0 SGDH-20DE 8,4 83 08" 126
3,0 SGDH-30DE 11,9 118 161
5,0 SGDH-50DE 16,5 192 36 1 243
6,0 SGDH-60DE 20,8 232 247
7,5 SGDH-75DE 25,4 264 x5 279
11,0 SGDH-1ADE 28,1 288 303
15,0 SGDH-1EDE 37,2 392 407

* 1. Losservopacks conuna potencia de 30a400 W no disponen de resistencias de regeneracion integradas. Silaenergia
de regeneracién sobrepasa el valor especificado, conecte al servopack una resistencia regenerativa externa. Con-
sulte 5.6.2 Calculo de la capacidad necesaria de las resistencias de regeneracion.
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3.3.5 Conexion de bloques de bornes del circuito principal

* 2. Las pérdidas de tension de la resistencia de regeneracion son pérdidas permisibles. Si se sobrepasa el valor, realice
la accién siguiente:
- Retire el cable de la resistencia de regeneracion interna del servopack.
- Instale una resistencia de regeneracién externa.

* 3. Laresistencia de regeneracion externa debe conectarse a los servopacks con una potencia igual o superior a 6,0 kW.
Con este obijetivo se proporcionan las siguientes unidades de resistencia de regeneracion:
Para el SGDH-60AE: JUSP-RA04 (pérdida permitida: 180 W)
Para los SGDH-60DE y 75DE: JUSP-RA18 (pérdida permitida: 180 W)
Del SGDH-75AE al1EAE: JUSP-RA05 (pérdida permitida: 350 W)
Para los SGDH-1ADE y 1EDE: JUSP-RA19 (pérdida permitida: 350 W)

Nota: Las unidades de resistencia de regeneracién externas son opcionales. Si desea obtener méas informacion,
consulte 5.6 Seleccién de la resistencia de regeneracion.

3.3.5 Conexion de bloques de bornes del circuito principal

Al colocar los cables de los bloques de bornes del circuito principal, deben tenerse en
cuenta las precauciones siguientes:

/N PRECAUCION

® Antes de colocar los cables, debe retirar el bloque de bornes del servopack.

e En el bloque de bornes, inserte solamente un cable por borne.

® Asegurese de que el cable conductor no esta conectado en cortocircuito a los cables conductores
adyacentes.

® Vuelva a conectar todos los cables que accidentalmente pudieran haberse desconectado.

Los servopacks con una capacidad inferior a 1,5 kW tienen bloques de bornes de tipo co-
nector para los bornes del circuito principal. Cuando realice la conexién con el bloque de
bornes, siga el procedimiento siguiente.

B Procedimiento de conexion

1. Raspe el extremo del cable.

(L7

<>

de 8a9 mm

2. Abra el terminal del cable en el alojamiento del bloque de bornes (conector macho)
con la herramienta siguiendo el procedimiento que aparece en las figuras Ay B.

* Inserte en la ranura el extremo en forma de gancho de la herramienta proporcio-
nada, como se muestra en la figura A.
Pulse el extremo de la palanca para abrir el borne del cable.

» Utilice un destornillador de hoja plana (ancho de hoja de 3,0 a 3,5 mm). Ponga la
hoja en la ranura, como se muestra en la figura B, y presione con firmeza para abrir
el borne del cable.

Ambos procedimientos, los mostrados en las figuras A y B, son vélidos para abrir el
borne del cable.
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3.3 Cableado del circuito principal

Fig. A = Fig. B

3. Inserte el cable en la aberturay, a continuacién, cierre la abertura liberando la palanca
0 bien retirando el destornillador.

B Preparacion del extremo del cable.

Puede utilizarse el cable simplemente raspando el revestimiento exterior. A continuacion,
se enumeran los tamafos de cable admitidos.

e Cablesencillo ...... de 0,5 a @1,6 mm
e Cable trenzado ..... de AWG28 a AWG12

OE\’ El bloque de bornes para el servopack SGDH-IDE para 400 V, 50 W hasta 1,5 kW, esta indicado
— para “300V, 15 A”. Se trata de un reconocimiento de especificaciones de la autorizacién UL, lo que
significa que los bloques de bornes estan autorizados con “un valor establecido para uso industrial”
y admitido para hasta 600 V. Por consiguiente, estos bloques de bornes son compatibles con servo-

packs de 400 V.
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3.4.1 Ejemplos de conexiones de senales de E/S

3.4 Senales de E/S

En este apartado se describen las senales de E/S para el servopack SGDH.

3.4.1 Ejemplos de conexiones de senales de E/S

En el diagrama siguiente aparece un ejemplo comudn de conexiones de senales de E/S.

Servopack SGDH
V-REF |5 2 37
Velocidad nominal  —= T LPF|— -r, ALO1 Sallde.llde codlg.o de élérma
+2a=10 V/velocidad/—|2—l I sG 6 38 ALG Tension operativa maxima:
nominal del motor J7 *2) AD 2 2r 30V CC
T-REF |9 @_ 39 Corriente operativa
Par nominal e 7 ALO3|  maxima: 20 mA CC
10 -Ia
+1 a =10 V/par T SG
motor nominal 1. $ v
( PULS PuLS|, P
CW ‘P — ' A 4 :
AQ 1 /PULS [8 TN
Tm--= 33 N
SIGN SIGN |11 —| >———= PAO
CCw 'P — ; -E c\—:-”“'xx /PAO
BO /SIGN [12 TN
- 35 Salida de relacién de division de PG
ngegas;?gilgn< CLR . CLR }i5 — ==--1 I/\ti 36 ' PBO> Receptor de linea admitido
i F,/CLR - 4 ! //PBO| SN75175 0 MC3486 fabricado por
. 4 = __L i T/l 0 equivalente
—| C: PCO
Valor nominal 1KQ 12V 20
de alimentacion pLq 48 f /PCO)
del colector pLo 413 a8
abierto bLs 418 (*4) ¥ PSO  Cantidad de rotaciones de la fase
4 *4
g pso S
BAT (+) ] Salida de datos serie
g:tgrlsaadz g‘i%‘;”dad T fr 2 I SG  Receptor de linea admitido
’ ’ T ¢BATG) 4o, SN75175 o MC3486 fabricado por
SEN T/l o equivalente
+5 V7 4
Entrada de senales P SG
SEN *3 0 v 2
v i
+24VIN |47 sska
" -
+24 VJ‘ : ~ < :
Servo conectado —|_55/S-ON 140 3 !
(el servo esta conectado R,
cuando la sefal esta activada) “ 1l < ,
Control P 5o /P-CON g1 »s Deteccién de coincidencia de vel
(Control P con senal activada) ST TR ¢ \-CMP+ _Z eé:mon tt_a cglnm enccjmaI e veI o-
3 1y K Yoo/ (COINS) cidades (activada cuando las veloci-
Giro a izquierdas no admitido $—aaN-OT ¥ - | 26 | dades coinciden)
(con senal desactivada) === T /N-CMP- Posicionamiento completado (ac-
4 'y < I (/COIN-) tivada cuando se ha completado
Giro a derechas no admitido  $—a o ~9T o __: o7 el posicionamiento)
(con senal desactivada) ,:._:1———1 TR ¥ TGON+ Salida de TGON
~ K A ivad iveles por en-
___/ALM-RSTI44 ! <. | o8 (activada con niveles p
Rese’lt de ellalr mat. d =k 4 :-_—_—_—_—' :-_—_—_-_- 9] /TGON- cima de la configuracion)
(con la senal activada) — : | ! [ /S-RDY+ Salida de “servo a punto”
Limitacién de corriente a | o /N-CL |46 e 2 ! N 30 J (activada cuando esta a punto)
izquierdas ipiinint iniutetel i /S-RDY- " galida de alarma del servo
(con sefial activada) i = ] < i oA ALM+  (desactivada para una alarma)
Limitacién de corriente a L5 PCL = __h oL 824 ALM-  Salida de optoacoplado
derechas (sefial activada) Caperuza del Tensién operativa maxima: 30 V CC
= | conector Corriente operativa maxima:
50 mA CC

FG Conecte el blindaje a la
caperuza del conector
*1. |P representa los cables de par trenzado. * 3. Realice la conexion cuando utilice un encoder absoluto.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us. * 4, Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

w
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3.4 Senales de E/S

3.4.2 Lista de bornes CN1

En el diagrama siguiente se muestran el disefo y las especificaciones de los bornes CN1.

Hl Diseno de bornes CN1

1 [SG GND 26 | /V-CMP- |Salida de de-
(/COIN-) | teccion de co-
2 [sG GND 27 | TGON+ |Salida de sefia- l?e‘f'odc‘?gg'dae:e
les TGON
3 |PL1 Valor nominal 28 |/TGON Salida de sena-
de alimenta- les TGON
4 |SEN Entrada de cion del colec- |29 |/S-RDY+ |Salida de servo
sefiales SEN tor abierto a punto
5 |V-REF Entrada de ve- 30 |/S-RDY Salida de servo
locidad nomi- - a punto
6 |SG GND nal 31 |ALM+ Salida de
alarma del
7 |PULS Entrada de im- servo 32 |ALM Salida de
pulsos de valor alarma del
8 |/PULS Entrada de im- nominal 33 |PAO Salida dividida servo
pulsos de valor de PG
nominal 9 |T-REF Entrada de par Fase A 34 | /PAO Salida dividida
nominal de PG
10 |SG GND 35 |PBO Salida dividida Fase A
de PG
11 |SIGN Entrada de Fase B 36 |/PBO Salida dividida
senales de va- de PG
12 |/SIGN Entrada de si- lor nominal 37 |ALO1 Salida de Fase B
gno de valor cédigo de
nominal 13 |PL2 Valor nominal alarma 38 |ALO2 Salida de
de alimenta- cédigo de
14 |ICLR Entrada de fc')cr";;:'rt?'ec' 39 | ALO3 (salida de co- alarma
puesta a cero lector abierto)
15 |CLR Entrada de 40 |/S-ON Entrada de
puesta a cero servo conec-
16 - - 41 |P-CON Entrada para tado
control P
17 — — 42 |P-OT Entrada de so-
brecarrera a
18 |PL3 Valor nominal 43 |N-OT Entrada de so- derechas
de alimenta- brecarrera a iz-
cién del colec- quierdas
tor abierto 19 |PCO Salida dividida 44 | /ALM- Entrada de re-
de PG RST set de alarma
20 | /PCO Salida dividida Fase C 45 | /p-CL Entrada de ac-
de PG tivacion de limi-
Fase C tacion de cor-
21 |BAT (+) |Bateria (+) riente a dere- 46 |/N-CL Entrada de ac-
chas tivacion de limi-
tacion de cor-
- - riente a izquier-
22 |BAT (-) |Bateria (-) 47 | +24V Fuente de ali- das
-IN mentacién de
23 - - entrada externa | 48 | psQ Salida de sefia-
24| - - 49 | /PSO Salida de sefa- les de fase S
25 | \-CMP+ | Salida de de- lesdefaseS 5o | -
(/COIN+) |teccion de co-
incidencia de
velocidades
Nota: 1. No utilice relés en bornes no utilizados.

2. Conecte el blindaje del cable de senales de E/S a |la caperuza del conector.
Conecte el FG (frame ground, la conexion a tierra del bastidor) al conector en el extremo del servopack.

39




3.4.3 Nombres y funciones de senales de E/S

B Especificaciones de CN1

Especificaciones
para conectores del
servopack

Receptaculos admitidos

Tipo de soldadura

Caja

Fabricante

10250Conector ma-
cho en angulo recto
de 50 pins 52A2JL o
equivalente

10150-3000VE

10350-52A0-008

Fabricado por
Sumitomo 3M Co.

3.4.3 Nombres y funciones de senales de E/S

En el apartado siguiente se describen los nombres y funciones de sefales de E/S del ser-

vopack.5.1.3
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3.4 Senales de E/S

B Senales de entrada

Nombre de la sefial | N° de Funcién Refe-
pins rencia
Normal- |/S-ON 40 Servo conectado: Conecta el servomotor al soltarse el bloque de entrada del 552
mente inversor.
/P-CON 41 Funcién seleccionada mediante constante de usuario 521,
5.2.7
Valor nominal de funcio- | Cuando esté activada, cambia el bucle de control 5.2.1
namiento proporcional | de velocidad de control Pl (proporcional/integral) a
control Py viceversa.
Valor nominal de sen- Con la velocidad nominal interna seleccionada: 526
tido Cambia el sentido de rotacién.
Conmutacién del modo | Posicién <> velocidad Permite | i 5.2.7
ermite la conmutacion
de control Control <> par del modo de control.
Par <> velocidad
Valor nominal de blo- Control de velocidad con la funcién de bloqueo en 543
queo en cero cero Cuando esté activada, la velocidad nominal es
cero.
Bloque de impulso de | Control de posicién con detencién de impulso de 5212
valor nominal valor nominal: Cuando la funcién esta activada, de-
tiene la entrada de impulsos de valor nominal.
P-OT 42 Giro a derechas no ad- | Sobrecarrera no admitida: El servomotor se detiene | 5.1.2
N-OT 43 mitido cuando la pieza mévil se desplaza més alla del
Giro a izquierdas no ad- rango de movimiento.
mitido
/P-CL 45 * Funcién seleccionada mediante constante de usuario.
/N-CL 46 | Limitacidn de corriente | Funcién de limitacién de corriente utilizada con limi- | 5.1.3
a derechas activada taciéon activada.
Limitacion de corriente
a izquierdas activada
Conmutacién de lave- | Con la velocidad nominal interna seleccionada: 526
locidad interna Cambia la configuracion de la velocidad interna.
/ALM - 44 Reset de alarma: Desbloquea el estado de alarma del servo. 55.1
RST
+24 VIN 47 Entrada de fuente de alimentacién de control para sefales de secuencia: El 524
usuario debe procurarse la fuente de alimentacion de +24 V.
Rango de fluctuacién de la tensién permitido: de 11 a25V
SEN 4 (2) |Senfal de solicitud de datos de inicio, con un encoder absoluto. 5.2.3
BAT (+) 21 Pin de conexién para la bateria de seguridad del encoder absoluto. 523
BAT (-) 22
Velocidad |V-REF 5(6) |Entrada de velocidad nominal: +2 a +10 V/velocidad nominal del motor (la 5.2.1
amplificacién de entrada puede modificarse mediante una constante de usua-
rio).
Par T-REF 9 (10) |Entrada de par nominal: =1 a =10 V/par motor nominal (la amplificacién de 5.2.7

entrada puede modificarse mediante un parametro).
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3.4.3 Nombres y funciones de senales de E/S

Nombre de la sefial | N° de Funcién Refe-
pins rencia
Referen- PULS 7 Corresponde a la entrada de impulsos de |Modo de entrada 522
°!a_€'e po- /gllg"\? 181 valor nominal. * Cadena de impulso + cédigo
sicion /SIGN 12 Excitador de linea ¢ Impulso de sentido CW/CCW
Colector abierto * Impulso bifasico (diferencial de
fase 90°)
CLR 15 Puesta a cero de contador de errores: Pone a cero el contador de errores du- 522
/CLR 14 rante el control de posicion.
PL1 3 +12La tension de +12 V interrumpe la fuente de alimentacién cuando las 522
PL2 13 senales de valor nominal PULS, SIGN y CLR se emiten desde el colector ab-
PL3 18 ierto (la fuente de alimentacién de +12 V esta incorporada en el servopack).
Nota: 1. Las funciones asignadas a las senales de entrada /S-ON, /P-CON. P-OT, N-OT, /ALM-RST, /P-CL y /N-CL pue-
den cambiarse mediante las constantes de usuario. (Véase 5.3.3 Asignacion de sefales del circuito de en-
trada.)
2. Los numeros de pines entre paréntesis indican las conexiones a tierra de sefales.
3. El rango de la tension de entrada para la velocidad y el par es como méaximo de +12 V.
Bl Senales de salida
Nombre de la sefial | N°de Funcién Refe-
pins rencia
Comun ALM+ 31 Alarma del servo: Se desactiva al detectarse un error. 5.5.1
ALM- 32
/TGON+ 27 Deteccién durante la rotacién del servomotor: Detecta si la velocidad de ro- 555
/TGON- 28 tacién del servomotor es superior a la configuracién de la velocidad del mo-
tor. La deteccién de la velocidad del motor puede configurarse mediante las
constantes del usuario.
/S-RDY + 29 Servo a punto: La funcidn se activa cuando no existe alarma del servo y la 556
/S-RDY - 30 fuente de alimentacion del circuito principal o de control esté conectada.
PAO 33 (1) |Senaldefase A |Conversidn de sefal de salida de encoder con impulso 523
/PAO 34 - bifésico (fases Ay B) y de sefal de impulso de origen
PBO 35 Senal de fase B (fase C) RS-422 o equivalente
/PBO 36 Senal de fase C
PCO 19
/PCO 20
PSO 48 Sefal de fase S | Con un encoder absoluto: Envia datos serie que corres- 523
/PSO 49 ponden al nimero de revoluciones (RS-422 o equiva-
lente)
ALO1 37 Salida de cédigo de alarma: Envia cddigos de alarma de 3 bits. 5.5.1
ztgi 35?1) Colector abierto: 30 V y 20 mA méaximo
FG Cape- |Se conecta a la conexién a tierra del bastidor (FG) si el hilo del blindaje del
ruza |cable de sefiales de E/S esté conectado a la caperuza del conector.
Veloci- /N-CMP 25 Coincidencia de velocidades (salida en modo de control de velocidad): De- 55.4
dad + 26 tecta si la velocidad del motor esté dentro del rango de la configuracién y si
/VN-CMP coincide con el valor nominal de velocidad.
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3.4 Senales de E/S

Nombre de la sefial | N°de Funcién Refe-

pins rencia

Posicion |/COIN+ 25 Posicionamiento completado (salida en modo de control de posicidn): Se 5.5.3
/COIN— 26 activa cuando el nUmero de impulsos de error alcanza el valor configurado.

El valor configurado es el nimero de impulsos de error en unidades de valor
nominal (las unidades de los impulsos de entrada definidas por el engranaje
electrénico).

No se uti- 16 Estos bornes no se utilizan.
liza. ;; No conecte relés a estos bornes.

24

50

Nota: 1. Los nimeros de pins entre paréntesis indican las conexiones a tierra de sefiales.

2. Las funciones asignadas a /TGON, /S-RDY y /V-CMP (/COIN) pueden cambiarse mediante las constantes del
usuario. También pueden cambiarse las sefiales /CLT, /VCT, /BK, /WARN y /NEAR. (Véase 5.3.4 Asignacion de
senales del circuito de salida.)
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3.4.4 Circuitos de interfaz

3.4.4 Circuitos de interfaz

En este apartado aparecen ejemplos de conexién de sefiales de E/S del servopack al con-
trolador principal.

B Interfaz para circuitos de entrada de valor nominal

Circuito de entrada analdgica

Las senales analdgicas son sefales de velocidad o de par nominal con la siguiente impe-
dancia.

e Entrada de velocidad nominal: Alrededor de 14 kQ

® Entrada de par nominal: Alrededor de 14 kQ

La tensiébn maxima permitida para las sefales de entrada es de +12 V.

Servopack
1,8kQ (1/2 W) min,
3 V-REF o
25-HP-10B 2 T-REF

12V

2kQ

| :

ISG Alrededor de 14 kQ

!

oV

Circuito de entrada de posicion de referencia

Un circuito de salida para la sefial de puesta a cero de contador de errores y de impulsos
de valor nominal en el controlador principal puede ser una salida de excitador de linea o
de colector abierto. Estos circuitos aparecen a continuaciéon ordenados por tipo.

e Salida de excitador de linea

Extremo del controlador Extremo del servopack
principal 150 Q 4,7 kQ

¢ [} Py
> <
—
Excitador de linea admitido \_/, , i |

SN75174 fabricado por T/I
o equivalente 2,8V = (nivel alto) — (nivel bajo) = 3,7V

e Salida de colector abierto, ejemplo 1: Fuente de alimentacién proporcionada por el

usuario
Extremo del Vv
cqntrplador F%C Extremo del servopack
principal i 150 @ 47 kQ
—>  — | Py i
—
T T T VE=de1,5a1,8V

Utilice los ejemplos que aparecen a continuacion para disponer la resistencia de cone-
xién R1 de modo que la corriente de entrada, i, esté entre los 7 y 15 mA.
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3.4 Senales de E/S

Ejemplos de aplicacion

R1 = 2,2 kQ con tension de R1 = 1 kQ con tensién de R1 = 180 Q con tensién de
Ve de 24V 5% Voo de 12V 5% Vec de 5V 5%

e Salida de colector abierto, ejemplo 2: Utilizacion de la fuente de alimentacién de 12V
incorporada en el servopack

Este circuito utililza la fuente de alimentacion de 12V incorporada en el servopack. En
este caso, la entrada no esta aislada.

Extremo del Extremo del servopack
controlador

principal Bornes PL1, PL2 y PL3
+12V
1,0 kQ +

150 Q

—
 E—
Alrededor
de9mA =3
<

I 1
1,5 V méaximo, con el oV
indicador encendido

Interfaz de circuito de entrada de secuencia

La interfaz de circuito de entrada de secuencia proporciona una conexién a través de un
circuito de transistor de colector abierto o de un relé. Seleccione un relé de baja tensiéon
0, de lo contrario, puede producirse un fallo de contacto.

Servoamplificador Servoamplificador
24vCC
24vce .

50 mA minimo Jr2avin 3,3 kQ | 50 mA minimo w24 VNS kQ |
T 1
1 ¥3(i 3 K\ i
T R /S-ON, etc. i /S-ON, etc. H

O | — r |

Interfaces de circuito de salida

Puede utilizarse cualquiera de los tres tipos siguientes de circuitos de salida de servo-
pack. Cree un circuito de entrada en el controlador principal que corresponda a uno de
estos tipos.

e Conexion a un circuito de salida de excitador de linea

Los datos serie del encoder convertidos a sefales bifasicas (fases Ay B) de salida de
impulsos (PAO, /PAO, PBO, /PBO), senales de impulsos de origen (PCO, /PCO) y sena-
les de rotaciéon de fase S (PCO, /PCO) se envian a través de circuitos de salida de exci-
tador de linea que normalmente comprenden el sistema de control de posicion en el
controlador principal. Conecte el circuito de salida de excitador de linea, con un cir-
cuito receptor de linea, al controlador principal.

Consulte 3.5 Conexién a un encoder para ver ejemplos de circuitos de conexién.
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3.4.4 Circuitos de interfaz

e Conexion a un circuito de salida de colector abierto

Las sefales de cdédigo de alarma se envian desde los circuitos de salida de transistor
con colector abierto.

Conecte el circuito de salida de colector abierto mediante un optoacoplado, relé o cir-
cuito receptor de linea.

de5ai12VCC
Optoacoplado - de5a24VCC
T o Relé
Extremo del T_ v 3l<i Extremo del 56—o0
servopack L - servopack
ov
ov
— de5a12VCC
Extremo del
servopack

o Nota: La tension y la intensidad de corriente maxi-
jilo_T mas permitidas paralos circuitos de salidade
ik colector abierto son las siguientes:

* Tensién: 30 V CC max.
e ¢ Intensidad: 20 mA CC max.

¢ u':
24%'/3*

e Conexion a un circuito de salida de optoacoplado

Los circuitos de salida de optoacoplado se utilizan para los circuitos de alarma de
servo, de “servo a punto” y para otros circuitos de sefales de salida en secuencia.

Conecte el circuito de salida de optoacoplado mediante un relé o circuito receptor de
linea.

] de5a24VCC Relg de5a12VCC
Extremo del o—o° Extremo del
servopack Egrvopack
; v3f e FH >
I L] 3 (r' I : }[ : T

oV

Nota: La tensién y la intensidad de corriente maximas permitidas para los
circuitos de salida de optoacoplado son las siguientes:
* Tension: 30 V CC méx.
* Intensidad: 50 mA CC méx.
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3.5 Conexién de encoders

3.5 Conexion de encoders

En los apartados siguientes se describe el procedimiento para conectar un servopack al enco-
der.

3.5.1 Conexion de un encoder (CN2) y senales de salida del servopack
(CN1)

En los diagramas siguientes se muestra el cableado para encoders absolutos e incremen-
tales.

Hl Encoders incrementales

Servopack

CNA (Nota)
Fase A___p1-83 PAO //P\\I
. 1-34
Encoder incremental pao | L =i>_
(Nota) | p 1
- FaseB__ . 135 PRQ |
I/ \| CN 136 L peo | [ | °i>_
cEy Az | P 25 FaseC___ 119 | poo I P |
D (6f]Blanco/azil I | o6 120 %, pog : T °i>
| I
. . ! |
| | Excitador de linea de salida |
@ | : SN75ALS194 fabricado por : : ?f;:‘;‘;’r;ﬂ;o
. T/ o equivalente | | | sn75178
H(), Rojol ! 2-1
G egrof | t 2'2 » PG5 | | | fabricado por
= —t : > GO I 1 |To
\/ | | \Y \\‘// equivalente
| | 1-1 SG
0,33 mm2 : ov ov
{ | Caperuza del
J N/ conector
A
(Caperuza) Cables con blindaje Caperuza
J_ del conector
(Control de usuario)

Hl Encoders absolutos

Servopack (Nota)
CN1 =]
FaseA . 133 | pao /PO
"""" '/\‘\1 34 ], /PAO i 3i>—
_FaseB _ 1-35 PBO P
N AT °i>_
CN2 5
2.5 _FaseC 119 PCO
25 ’4\\1 2077, ppco ' T o|>—
faseS 148} pso I D
] ] J1-49 pso | T °i>_
Excitador de linea de salida

Receptor de
linea admitido
SN75175

SN75ALS194 fabricado por
Tél 10 equivalente

4 - J-ad - — — — 1 ||+ -}

- > PG 5 fabricgdcln pct)r TN
»PG O 0 equivalente
v P
1-4 |, SEN _ 45V
T ﬁ 1-2 | SG I ov
1-11,SG |
v
ov
T @)l Naranjal P 9.3 1-21 |, BAT (+) .
s (fBlanco/ T 1 2.4 1-227 BAT (-) \ 1P| T Bateria
naranja : N -
\ Caperuza del
J N conector
o Caperuza
Blind P
(Caperuza) Indaje J_ del conector
(Control de usuario)

,-F;\‘ €
Nota: : l i P indica los cables de par trenzado.

Se-
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3.5.2 Tipos y disefio de bornes de conector de encoder CN2

3.5.2 Tipos y diseno de bornes de conector de encoder CN2

En las tablas siguientes se describen los tipos y el disefio de bornes de conector CN2.

Hl Diseno de bornes de conector CN2

1 |PG5V |Fuente de alimentaciSn de PG |2 |[PG OV |Fuente de alimentacién de PG
+5V oV

3 |BAT (+) |Bateria (+) 4 |BAT (-) |Bateria(-)
(Para un encoder absoluto) (Para un encoder absoluto)

5 |PS Entrada de senales serie de PG | 6 |/PS Entrada de sefales serie de PG

HB Modelos de conector CN2

Conectores de Conector macho (o hembra) compatible
servopack
Conector macho de | Conector macho de Fabricante
relé soldado relé soldado
(connector de (connector de
servopack) servomotor)
53460-0611 55100-0600 54280-0600 Molex Japan Co., Ltd.

Nota: 1. FA1394 es la referencia del producto para el juego de conector macho para el
extremo del servopack y conector hembra para el extremo del servomotor de

Molex Japan Co., Ltd.

2. El conector hembra de relé para el extremo del servomotor se conecta al conec-
tor de encoder de los servomotores SGMAH y SGMPH.

3. Los conectores de encoder siguientes son para los servomotores SGMGH,
SGMSH y SGMDH.
Conector macho en L:
Recto:

Clema para cables:

MS3108B20-29S o
MS3106B20-29S
MS3057-12A

Los cables de encoder estan disponibles en Yaskawa. Consulte las hojas de datos que aparecen a
continuacién para obtener méas informacién acerca de los cables.

o[ nFo >

» Consulte el Manual del usuario de los SGMIJH/SGDH de la serie -/l Seleccién del servo y hojas
de datos (Nimero de manual: SIE-S800-32.1).
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6 Ejemplos de conexiones estandar

En los diagramas siguientes aparecen ejemplos de conexiones estandar del servopack por
especificaciones de tipo de control.

3.6.1 Especificaciones de fuente de alimentacién monofasica

Monofasica, de 200 a 230 V CA!%% © bien Monofésica, de 100 a 115 V CA 0%
(50/60 Hz) T

Velocidad nominal
+2 a =10 V/velocidad nominal d
Par nominal

=1 a =10 V/par motor nominal

Referencia de posicion

Bateria de seguridad de 2,8 a4,

Entrada de sefales SEN"3

Servo conectado con 1Ry activado

Control P con 2Ry activado

Giro a derechas no admitido
con P-LS abierto

Giro a izquierdas no admitido
con N-LS abierto

Reset de alarma con 3Ry activado

Limitacién de corriente a izquierdas
activada con 6Ry activado
Limitacién de corriente a derechas
activada con 7Ry activado

Tensién de alimenta-

(50/60 Hz)

Procesamiento de
alarmas

ciéon CONECTADA  ,,~ —--_22 '
1 5 -
Tensi6n de alimentacién_5— L
DESCONECTADA N | Aseglrese de conectar un supresor de sobrecargas a
1MC SUP . ) ;
la bobina de excitacién del relé y el contactor
magnético. .
O—0 |
B1 B2 '
L1 5. U o !
VO |
L2 *5 WQ '
.
@ . !
L1C ' |
L2C Servopack SGDH I .
Encoder éptico |
&1 I plee
T
= el () |
v .
e |
Asegurese de efectuar [an} \ Lo -
la conexién a tierra. fant N7 Aseglirese de preparar el ex-
tremo del cable blindado de la
forma apropiada.
el motor 374 Lo Salida de cédigo de alarma
5 Tensién operativa maxima:
38 1 AL 02 30V CC
L 39 Corriente operativa maxima:
PULS 150 0 {_4 ALO 20 mA CC
PULSL 7 .
Ccw B = !
[FaseA } Ppusl 8 T
SIGN 11
[CCW }% iESlGN — ) > 33% paO
Fase B SIGN |, 12 &”4(‘ L\ﬂ, JPAO . L, L,
- Salida de relacion de divisién de
CLRL 15 . PG
CLR ] 3
P 'y ¢ 355 PBO Receptor de linea admitido
JCLR) 14 -4 361, pRo
;;\7/ SN75175 0 MC3486 fabricado
+ ]
Valor nominal oL 31KQ 19 . por T/l o equivalente
de alimenta- pL2 13 [ ; 20 JPCO
cién del colec-  pra 18 48 Cantidad de rotaciones de la
oy
tor abierto *4. H C‘w PSO| faseS ]
BAT (+ /PSO ; Salida de datos serie
53 4 B 21 1 Receptor de linea admitido
T4 BAT (9)) 55 5 f SGJ SN75175 0 MC3486 fabricado
s SEN por T/l o equivalente
+6  SEN 4 4
\Y P
SG 2
0
24V v 24V |a7 83kQ Deteccién de coincidencia de ve-
- -~ 15T 25 /N-CMP+ locidades
/S-ON | 40 1¥ [ ~Servo CONECTaUO&N ! g ] (/COIN4) (Activada cuando las velocidades
---- Lo b coinciden)
2Ry 5 '—D—i’ —,=~"1_ Control proporcional /N-CMP- o - )
/P-CON | 41 h ,?gf' (Gc.ontroé P) " (/COIN-) facz:stilslaczjnaazjzztdoocsoemhpalfggﬁ.
- iro a derechas e :
’_Dj | o letado el posicionamiento)
P-OT ¥y = L e 27 p p
42 J_ 2K > no admitico I C [TGON+ “salida de TGON
——-——, GiroaizquierdasT Y 28 /TGON. (activada con niveles por en-
N-OT |43 ¥ =K _r no admitido cima de la configuracion)
ALM- ——— = Recet de alarma i----= 29
{RST " FD—& =K ‘r’ Reset d’e alarma i# i /S-RDY+  gglida de servo a punto
“-—~- Lmiacionde T Y 304 ¢ phy  (activada cuando estd a punto)
P-CL i—D—&* 1, corriente a dere-
[P- 45 J_75 Mchas activada _____ 31 i
i@r’ - Limitacién de CO'& . < Uoa *  Salida de alarma de servo
/N-CL | 46 735/.7# riente a IZ%UIET- Tt ALM-  (desactivada si existe una alarma)
. las activada
ﬂ Caperuza del conector

FG
Conecte el blindaje a la caperuza del conector.

Salida de optoacoplado
Tension operativa maxima:
30V CC
Corriente operativa maxima:
50 mA CC



3.6.1 Especificaciones de fuente de alimentacién monofésica

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexién cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Los servopacks SGMH-08AE-S y SGDH-15AE-S han cambiado de especificacion de fuente de alimentacion de trifasica a monofasica. Los
bornes de conexién del circuito principal (L1, L2, L3) permanecenigual. Estos servopacks disponen de borne B3y de resistencia de regenera-
cién interna. Debe tener en cuenta los puntos siguientes:

1. Conecte la fuente de alimentacién que aparece a continuacion principal a los bornes de L1 a L3.
Monofésica, de 220 a 230 V CA +10 % a -15 %, 50/60 Hz
Cuando se utiliza una fuente de alimentacién con tension igual o inferior a 187 V (-15 % e 220 V), puede accionarse la alarma A41,
la que indica los fallos de tension, al acelerar a la velocidad maxima con el par del servomotor al maximo.
2. Realice un cortocircuito en los bornes B2 y B3 utilizando la resistencia de regeneracién interna. Si la capacidad de la resistencia
de regeneracion es insuficiente, retire el cable entre B2 y B3 y conecte una resistencia de regeneracion a los bornes B1 y B2.

* 6. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.
* 7. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demas circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 8. Utilice una fuente de alimentacién de 24 V CC con doble aislamiento.
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6.2

Trifasica, de 200 a 230 V CA :'52/%
(50/60 Hz) g

R

Tensién de alimenta-

Procesamiento de

alarmas
ion CONECTADA
cién EC e 1
olo ’s] t .
Tensién de alimentacién 50 booees '
DESCONECTADA SuP.___ |

Especificaciones de fuente de alimentacion trifasica (200 V)

Asegurese de conectar un supresor de sobrecargas a
la bobina de excitacin del relé y el contactor
magnético.

Servopack SGDH Encoder dptico
o @2 one | o @
0O *
Aseglrese [an) \ D -
de efectuar” o N Asegurese de preparar el ex-
la conexion tremo del cable blindado de la
Velocidad nominal atierra. forma apropiada.
+2 a =10 V/velocidad nominal
del motor
Par nominal 37 ALO1 Salidg de codigo de alarma
+1 a =10 V/par motor nominal 7 4 38 ALO2 Tensi(o:réoperativa maxima:
30
*4_4 39 Corriente operativa maxima:
n ALO3
i- 20mA CC
PULS pusl, 7 1502 3 <]
cwW Q IP v 4}
[ Fase A } [PULSY 8 g
SIGN SIGNL11 —
{ CCW ﬁ%zp j}; v gi PAO
Fase B SIGNZ 12 g h \34% pao Salida de relacién de divisién de
. ClRL1s . PG
Referencia de po- CLR 4% IP ? ;% 4; 4{% PBO| Receptor de linea admitido
sicion [CLRL 14 T 361 ;pRO SN75175 0 MC3486 fabricado
. Tk 12V 19 por T/l o equivalente
Valor nominal PL1 31 KQ 50 PCO
de alimenta- PL2 13 /PCO
cién del colec-  pp g k18 48 Cantidad de rotaciones de
tor abierto . 49 { PSO| lafases
BAT y IPSO Salida de datos serie
+—W&l 21 1 SG Receptor de linea admitido
; ) T ) rﬂ SN75175 o MC3486 fabricado por
Bateria de seguridad de 2,8 a 4,5V*3 - BAT 22 T/l 0 equivalente P
+5V ___SEN 4
Entrada de sefiales SEN*3 FéG 2 Deteccién de coincidencia de ve-
oV locidades
24V 24V 47 3,3KQ (Activada cuando las velocidades
w1 T - \ —eoa 251 n.cMmp4 coinciden)
y 3 ¥y = Servo conectado! § _ ¢ COIN ici i .
Servo conectado con 1Ry activado Oﬂ 40 | g2 ing ‘* L 26 (/ *) [ Posicionamiento completado:
2Ry — = L bee /N-CMP- ¢ (activada cuando se ha com-
Control P con 2Ry activado 5o /P-CON | 41 #ﬁ;gﬁ# Control proporcional (control P (/COIN-) | pletado el posicionamiento)
————, Giro aderechas
| ’
Giro a derechas no admitido P-OT |40 l# 2K _r no admitido ;’"“ 274 [TGON+ (Saqdage TGON I
f T A - v activada con niveles por en-
con P-LS abierto not |ast = W Sp L Giro alzquierdas 1,284 /TGON-  cima de la configuracion)
Giro a izquierdas no admitido J_—h_r* no admitido
con N-LS abierto /ALM- ===y  ymee-a 291 /s.RDY+ .
. 44 = \* —- ' T Salida de servo a punto
Re;et de alarma con 3Ry acti- RST F_ 3K Resetde alarma ;$~ #l 30} /s.RDY- (activada cuando esta a punto)
vado : ———— Limitacién de corfiénfe a
Limitacién de corriente a izquierdas /P-CL |45 l{i@* derechas activada 311 am Salida de alarma de servo
activada con 6Ry activado _ imitacion de cor{ T : P
y N-CL | Limitacion de ;ﬁ:i‘ 30 * (desactivada si existe una
Limitacién de corriente a derechas - 46 ¥ 3K r'egtzgi\';%lger' T ALM- alarma)
activada con 7Ry activado Salida de optoacoplado
L Caperuza del conector Tension operativa méaxima: 30 V CC

FG

Corriente operativa méaxima:
50 mA CC

Conecte el blindaje a la caperuza del conector.
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3.6.2 Especificaciones de fuente de alimentacion trifasica (200 V)

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexién cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Conecte unaresistencia de regeneracion externaalos bornes B1y B2, en los servopacks con unapotenciaigual o superiora 6,0 kW. (En estos
servopacks no hay borne B3.)

* 6. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.
* 7. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demas circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 8. Utilice una fuente de alimentacién de 24 V CC con doble aislamiento.
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6.3 Especificaciones de fuente de alimentacion trifasica (400 V)

Trifasica, de 380 a 480 V CA * 1%

(50/60 Hz)

R &} S&) T(g

1MCCB _)--2)--~ P

Filtro de ruidos

Tensién de alimentacion
DESCONECTADA

Tensién de alimenta-
cién CONECTADA alarmas
1 1MC

Q

Procesamiento de

+24V
Alimentacién de
I ov Servopack SGDH
control
D1
o P2
(0}
Aseglrese [an) \
de efectuar”
la conexion S CN1
a tierra.

Velocidad nominal
+2 a =10 V/velocidad nominal

del motor
Par nominal

+1 a =10 V/par motor nominal /;

F(’:L\J/!I_S D PULS, tal
[ Fase A } ?PULS j} 4,

Asegurese de conectar un supresor de sobrecargas a
la bobina de excitacin del relé y el contactor
magnético.

37

ALO1
£ 38

ALO2
ALO3

Asegurese de preparar el ex-
tremo del cable blindado de la
forma apropiada.

Salida de cédigo de alarma
Tensién operativa maxima:
30VCC

Corriente operativa méaxima:
20 mA CC

SIGN SIGNL11 —
CCW P i i HF% PAO
[Faseg} SIGNJ 12 | 4 _34L pro ) "
. 7/ Salida de relacion de division de
' - cwRl1s . PG
Referencia de posicién CLR IP 'y 41 —{tss PBO| Receptor de linea admitido
% [CLRL14 h % ! 361 ;pRO SN75175 0 MC3486 fabricado
12V por T/l o equivalente
Valor nominal 31KQ 19L pco
de alimenta- E::; 13 20 jpco
cién del colec- 18 Cantidad de rotaciones de la
tor abiert pLe 4. 48l PSO| faseS
oraveno 49], pso b Salida de datos serie
+—W&l 21 1 3G Receptor de linea admitido
; ) T ) o SN75175 o MC3486 fabricado por
Bateria de seguridad de 2,8 a 4,5 V™3 - BAT 22 ¢ T/l 0 equivalente P
+5V ___SEN 4
- *3 ¥
Entrada de seiales SEN oV SG 2 Deteccién de coincidencia de ve-
locidades
+24 V +24 V 47_33 KQ 25} n.oup (Activada cuando las velocidades
***** T - + coinciden
. RY 50N | 40 I¥ = [+ Servo conectado! * d ,e| (COIN4) den) ,
Servo conectado con 1Ry activado O——g—— ——=- TR 26 N-CMP Posicionamiento completado:
2Ry . '—D—l’ | : - | { (activada cuando se ha com-
Control P con 2Ry activado O [P-CON ] 41 . 7?{.7\* Control proporcional (control Y (/COIN-) pletado el posicionamiento)
————, Giro aderechas
| ’
Giro a derechas no admitido P-OT |40 l# 2K r noadmiido 17—~ 27d [TGON+ Salida de TGON
f T G izquierd }# Y 28 (activada con niveles por en-
con P-LS abierto NoT |4t "{ ;kﬂ* 'rc’; 'Z.q;'er asiT_ 1 JTGON-  cima de la configuracion)
Giro a izquierdas no admitido J_—h_r* no admitido
con N-LS abierto /ALM- -—= [ 291 /s.RpY+ Salida de servo a punto
Reset de alarma con 3Ry acti- RST 44 ﬁiggi? Ees_(tet de aI:rma #N N /S-RDY (activada cuando esté a punto)
vado R imitacion de - - -
i ' o P-CL = * ‘ i -
Limitacién de corriente a izquierdas / 45 ¥ 2L~ Eﬁg%egé‘;vaaéj:re L 31 ams Salida de alarma de servo
activada con 6Ry activado IN-CL ——-—, Limitacion de corr* s a0 (desactivada si existe una
Limitacion de corriente a derechas - 46 ‘} 3K rriente aizquier- 1Ty ALM-  zlarma)
activada con 7Ry activado T activada Salida de optoacoplado
Caperuza del conector Tension operativa méxima: 30 V CC
= Corriente operativa maxima:
FG 50 mA CC
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Conecte el blindaje a la caperuza del conector.



3.6.3 Especificaciones de fuente de alimentacion trifasica (400 V)

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexién cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Conecte unaresistencia de regeneracion externa entre los bornes B1y B2, en los servopacks con una potencia igual o superior a 6,0 kW. (En
estos servopacks no hay borne B3.)

* 6. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.
* 7. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demas circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 8. Utilice una fuente de alimentacién de 24 V CC con doble aislamiento.
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6.4 Modo de control de posic

Trifésica, de 200 230 V CA  * 19%
(50/60 Hz)
RL S T
1 MCCB 8y 2y 0y

Control de par externo/
par de alimentacién de avance *6
de =1 a =10 V/par motor nominal

Referencia de posicion

Bateria de seguridad de 28a 4,5 V"3

Entrada de sefales SEN2

Servo conectado con 1Ry
activado
Control P con 2Ry activado

Giro a derechas no admitido
con P-LS abierto

Giro a izquierdas no admitido
con N-LS abierto

Reset de alarma con 3Ry acti-
vado

Limitacién de corriente a izquierdas

activada con 6Ry activado

Limitacién de corriente a derechas
activada con 7Ry activado

Q
Tension de alimentacion
DESCONECTADA

Tensién de alimenta-
cién CONECTADA
1MC

.7

ion

R |

Procesamiento de
alarmas

Asegurese de conectar un supresor de sobrecargas a
la bobina de excitacin del relé y el contactor
magnético.

Servopack SGDH
P &2 [
OXS}
Aseglrese
de efectuar _, S
la conexiéon D Aseglrese de preparar el ex-
atierra. tremo del cable blindado de la
forma apropiada.
*2. 37 Sali o
T-REFL 9 ALO1 alida de cédigo de alarma
LPF}— A/D { 38 Tension operativa maxima:
= Ipse 10 ALOZ | a0V e
*1. % *4_4 39 Corriente operativa maxima:
150 @ s ALO3 | 20mACC
PULS PULSL 7 —™ ____.
Ccw R I/P — s H !
{ Fase A } PULS! 8 g7
SIGN SIGN 11 S
— 1 H 33
cow 1% IP vl —{ >, ¢ PAO
{ Fase B } SIGN Q,}J _84%/Pr0
CLRL1E . Salida de relacion de division de
cLR R iy v 351 pBO| PG
/CLRL14 T 36)/pBo [ Receptor de linea admitido
*1. 112V SN75175 o MC3486 fabricado
Valor nominal PLY 31KQ 19) pog|  Por T/l o equivalente
de alimenta- pLo 118 20 /PCO
ciondel colec-  p g 118 48 Cantidad de rotaciones de la
tor abierto  — C“g /F?S\?g fase S
BAT (+ Salida de datos serie
+_[_TL 21 1 Receptor de linea admitido
T I BAT (-)] 5o s SG %175175.0 IMcs486 fabricado por
+5V  SEN 4 /I o equivalente
P
SG 2
0V
+24V woay La7 33KQ 25
,,,,, | TR /COIN+ Posicionamiento completado:
/S-ON ] 40 ¥ 2K  Servo conectado;#~ g 26 (activada cuando se ha com-
- — /COIN- pletado el posicionamiento)
/P-CON ] 41 # =4¢ F»Control proporcional (control P
gy Giro a derechas
P-OT J 42 ¥ 2K I no admitido 17 271 TGoN+ Salida de TGON
- i o 1y oKl 28 (activada con niveles por en-
—] )—3* ——> Giroa |zqu|erdasL”i):, JTGON- gima de la confiquracion
N-OT |43 ¥ 3K ™ no admitido : iguracion)
JALM- T —— 29 i
— )—q | ' > /S-RDY+ Salida de servo a punto
RST 44 F 3K ™ Resetde alarma 1*. '30 (activada cuando esté a punto)
~~”” LUmitaciéonde Ll__L /S-RDY-
/p.cL |45 = & = }4 corriente a dere- 31
“-——- chasacfivada ---- ALM+  Salida de alarma de servo
7Ry N-CL |46 ¥ ot jr’ hgﬂ'::g?:qﬂifor;‘# - K1 32 ALM (desactivada si existe una
S~ - - ToLL__H -
O—— ~ T~~~ _das activada alarma)
L Caperuza del conector Salida de optoacoplado

Conecte el blindaje a la caperuza del conector.
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Tension operativa maxima:
30V CC

Corriente operativa maxima:
50 mA CC



3.6.4 Modo de control de posicion

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexién cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Conecte una resistencia de regeneracion externa entre los bornes B1 y B2, en los servopacks con una potencia igual o superior a 6,0 kW (En
estos servopacks no hay borne B3.)

* 6. Configuracion mediante constante de usuario

* 7. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.

* 8. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demas circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 9. Utilice una fuente de alimentacién de 24 V CC con doble aislamiento.
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6.5 Modo de control de velocidad

Trifasica, de 200 2230 V CA * 10%
(50/60 Hz)

R

1 MCCB

Tensién de al|memaC|on

Tension de alimenta-
cién CONECTADA

DESCONECTADA

Procesamiento de
alarmas

Asegurese de efectuar
la conexion a tierra.

Velocidad nominal
+2 a +10 V/velocidad nominal

o

V-REF

/_ZE_E IPSG

magnético.

SUPx___ | Aseglrese de conectar un supresor de sobrecargas a
la bobina de excitacién del relé y el contactor

Servomotor

Encoder éptico

Aseglrese de preparar el ex-
tremo del cable blindado de la
forma apropiada.

del motor T.REF 37) aALO7 ,Salida de codigo de alarma
Control de par externo/ P S g 38 Tension operativa maxima:
alimentacién de avance del par %5 = IPSG s ALOZ 30V CC o
de +1 a +10 V/par motor nominal *1. L 394 Ao ggmiﬂéecoperaﬂva maxima:
331 Pro
341 /ppo | Salida de relacién de division de
PG
35 PBO Receptor de linea admitido
—{@ SN75175 0 MC3486 fabricado
5/PBO [ por T/l 0 equivalente
s /PCO ) ’
Cantidad de rotaciones de la
w4 48] pgo) fase S
49 /PSO Salida de datos serie
. BAT (+) 21 ; 4 Receptor de linea admitido
Bateria de seguridad de 2,8 a 4,5 L TP . sG | SN75175 o MC3486 fabricado por
v - I BAT ()} 9o v T/ 0 equivalente
+5V__SEN 4
P
Entrada de sefales SEN"3 SG 2
124y | a7 33KQ - R
,,,,, | . N-CMP+ Det_ecmon de coincidencia de ve-
/S-ON | 40 1¥ =2 > Servo conectado* locidades
Servo conectado con 1Ry ac- ———- T /V-CMP- (Activada cuando las velocidades
gﬁﬁ:’ol P con 2Ry activado /P-CON | 41 ! 7?&}» Control proporcional (control H) coinciden)
———-, Giro aderechas .
y I > (e S
Giro a derechas no admitido POT j42 : *3*(*‘ no admitico # C [TGONs (Saﬂﬁ/aagae I;Onr?lveles por en-
con P-LS abierto noT |48 'y ;1{\» Giro a |zqu|erdas /TGON-  cima de la configuracion)
Giro a izquierdas no admitido - _ =5 T no admitido
con N-LS abierto JALM- " T3 ;1{‘ Resst de alarmal ™73 29 /S-RDY+ Salida de servo a punto
i RST J 3K > Resetae alarma; i activada cuando esta a punto
Reset de alarma con 3Ry activado =2~ |imitacién de L%,,,‘ 30 /S-RDY- ( p )
, >y | comente a dere-
Limitacion de corriente a izquierdas [P-CL )45 F 3K has o .
activada con 6Ry activado ——— ElRRagion ¢ de cor* C ALM+ (Sdaéf:cﬁ\?azlaargg?ss(zw:
Limitacién de corriente a derechas 5o IN-CL 46 =g rlzgtz;“léciger- - ALM- " alarma)

activada con 7Ry activado

Caperuza del conector

FG

Conecte el blindaje a la caperuza del conector.
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Salida de optoacoplado
Tension operativa méaxima:
30V CC

Corriente operativa maxima:
50 mA CC



3.6.5 Modo de control de velocidad

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexion cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Configuracion mediante constante de usuario

* 6. Conecte unaresistencia de regeneracion externaalos bornes B1y B2, en los servopacks con unapotenciaigual o superiora 6,0 kW. (En estos
servopacks no hay borne B3.)

* 7. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.
* 8. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demas circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 9. Utilice una fuente de alimentacién de 24 V CC con doble aislamiento.
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3.6 Ejemplos de conexiones estandar

3.6.6 Modo de control de par

Trifasica, de 200 @230 V CA * 1%
(50/60 Hz) R(g § 7
1MCCB )--2)-5 5

” . .. Procesamiento de
Tensidn de alimentacion

CONECTADA alarmas
. 1MC i '
alo o : :
Tension de alimentacién 5o boo--- !
DESCONECTADA imc  SUR—— | Asegirese de conectar un supresor de sobrecargas a
la bobina de excitacién del relé y el contactor

magnético.

:

©2
S}
Asegurese de efectuar o
la conexioén a tierra. —
S
Control de velocidad externo *5 V-REF
+2 a +10 V/velocidad nominal del motor 5 PSG
37
Par nominal T-REF f
+1 a +10 V/par motor nominal = Psg 38

Bateria de seguridad de 2,8 a 4,5 H 21

48
*,
4. HCA‘S
BAT (+
1

Aseglirese de preparar el ex-
tremo del cable blindado de la
forma apropiada.

ALO1|  salida de cédigo de alarma

ALO2 Tension operativa maxima:
30V CC

ALO3 Corriente operativa maxima:
20mA CC

PAO

[PAO Salida de relacion de division de

PBO| Receptor de linea admitido

/PBO[  SN75175 0 MC3486 fabricado
por T/l o equivalente

/PCO

PSO|
/PSO ¢ salida de datos serie

Cantidad de rotaciones de la fase
S

+ o -
P Receptor de linea admitido
V3 - Llﬂtl 22 SC ) SN75175 0 MC3486 fabricado por
+5V___SEN 4 T/l 0 equivalente
Entrada de sefales SEN"3 P
SG 2
0 W
424V 424V |47 33KQ
1Ry -- —L{ }: T NLT+ Salida de control de velocidad
—  /S-ON a0 - =K ™ Servo conectadol % *6.
Servo conectado con 1Ry [} NLT- -
activado 2Ry = Control proporcional (acllvgda durante control de
Control P con 2Ry activado 5 o/P-CON 241 L fjgj’ (control P) velocidad)
- 27
. N PLS poT |4l = ¥ 3 | Giroaderechas /TGON+ Salida de TGON
S;;OF? Eser:glr::;sono admitido oo 2: admitido q ] TGON (activada con niveles por en-
- i ———— L _e ! [
N-LS N-OT |43 1 & *Lf ! iro aizquierdas-- cima de la configuracion)
Giro a izquierdas no admitido J_Z5 T no admitido 29
con N-LS abierto IAM- ], E} *L{ Reset de alarma ‘;’”‘: 30]/5RoY+ Salitgdage servo putn,to .
Reset de alarma con 3Ry activado (>7RST — T Limit d rl‘ 'ri‘ /S-RDY- (activada cuando esta a punto)
————Limitacién de cortiente
N . o /P-CL |45 i 2K b aldéreclhas activada 31
Limitacién de corriente a izquierdas e _2hT Limit de cor T ALM+ Salida de alarma de servo
activada con 6Ry activado 7R Yo ng;:z'?:qu;ﬁor'$ < ALM (desactivada si existe una
Limitacion de corriente a derechas O& 46 =5 r’ das activada """ - alarma)
activada con 7Ry en ON Salida de optoacoplado
= Caperuza del conector Tensién operativa maxima:
30V CC
Conecte el inrI:dGa'e ala caperuza del conector. Corriente operativa maxima
! P : 50 mA CC
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3.6.6 Modo de control de par

* 1. [P representa los cables de par trenzado.

* 2. La constante de tiempo para el filtro primario es 47 us.
* 3. Realice la conexion cuando utilice un encoder absoluto.
* 4. Se utiliza solamente con un encoder absoluto.

* 5. Configuracion mediante constante de usuario

* 6. Configuracion mediante constante de usuario

* 7. Conecte unaresistencia de regeneracién externa entre los bornes B1 y B2, en los servopacks con una potencia igual o superior a 6,0 kW. (En
estos servopacks no hay borne B3.)

* 8. Estos circuitos son peligrosos y, por consiguiente, se separan mediante un separador de proteccion.
* 9. Estos circuitos son circuitos SELV y se separan de los demés circuitos mediante un doble aislamiento reforzado.
* 10. Utilice una fuente de alimentacion de 24 V CC con doble aislamiento.
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SERVICIO DE PRUEBA

En este capitulo se describe un servicio de prueba en dos pasos.
AsegUrese de completar el primer paso antes de proceder al segundo.

4.1 Servicio de prueba en dos pasos .......... 62
4.1.1 Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor
sincarga ... ..t e e 63

4.1.2 Paso 2: Servicio de prueba con el servomotor

conectadoalamaquina ...................o.... 69
4.2 Informacion suplementaria sobre el
serviciodeprueba ..................... 70
4.2.1 Servomotoresconfrenos ..., 70
4.2.2 Control de posicién con controlador principal . ... .. 71

4.3 Senales de entrada y constantes minimas

deusuario ............ i 72
4.3.1 Constantesdeusuario ...................coou... 72
4.3.2 Sefalesdeentrada ...............ciiiii.. 73
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SERVICIO DE PRUEBA

4.1 Servicio de prueba en dos pasos

Asegurese de que se ha completado la conexion del cableado antes de iniciar el servicio de
prueba.

Para su seguridad, realice el servicio de prueba siguiendo el orden establecido (pasos 1y 2).
Si desea conocer mas informacién acerca del servicio de prueba, consulte 4.7.7y 4.1.2 .

Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor sin carga

Asegurese de que los cables del servomotor estan
conectados de la forma apropiada y gire el arbol antes de
conectar el servomotor al equipo.

Compruebe el
cableado

No realice ninguna conexién con el
equipo.

Paso 2: Servicio de prueba con el equipo y el servomotor conectados

Ajuste el servomotor en funcién de las caracterisitcas del

equipo, conecte el servomotor al equipo y ejecute el servicio de
prueba.

Ajuste la velocidad con el autoajuste.

+—>
Servomotor
SGMOH
SGDH | | | |
L

Realice la conexién con el equipo.
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4.1 Servicio de prueba en dos pasos

4.1.1 Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor sin carga

/A PRECAUCION

e No manipule el servomotor mientras esté conectado al equipo.

Para evitar accidentes, efectle el paso 1, en el que el servicio de prueba se realiza sin carga (con
todos los acoplamientos y correas desconectados).

En el paso 1, asegurese de que el cableado se ha dispuesto de forma apropiada, como
se muestra a continuacion. Un cableado incorrecto suele ser la causa de que los servomo-
tores no funcionen durante el servicio de prueba.

e Compruebe el cableado del circuito de alimentacion.

® Compruebe el cableado del servomotor.

® Compruebe el cableado de sefiales de E/S en CN1.

AsegUrese de que el controlador principal y el resto de ajustes se completen en la mayor
medida posible en el paso 1 (antes de conectar el servomotor al equipo).

BlBEEE ||

No realice ninguna conexién
con el equipo.

IMPORTANTE Compruebe los componentes que aparecen en las paginas siguientes en el orden indicado durante

el servicio de prueba del servomotor.
Si utiliza un servomotor con frenos, consulte 4.2.7 Servomotores con frenos.
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SERVICIO DE PRUEBA

4.1.1 Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor sin carga

1. Asegure el servomotor.

Asegure el plato de acoplamiento
del servomotor al equipo.

No conecte ningun aparato al arbol

/ (sin carga).

Asegure el plato de acoplamiento del servomotor al equipo a fin de evitar que el servo-
motor se mueva durante la operacion.

2. Compruebe el cableado.

Desconecte el conector CN1.

Desconecte el conector CN1 y compruebe el cableado del servomotor en el circuito
de alimentacién. Las sefiales de E/S de CN1 no se utilizan, de modo que debe dejar
el conector desconectado.

3. Conecte la alimentacion.

Visualizacién normal

EHERERREEEEAN
[ (] [ [ III:H_]

\ J !

Visualizacién alternativa

Ejemplo de indicacion de alarma
( D

- it 1

, 1)1 |
. 7
Conecte la alimentacién del servopack. Si el servopack se ha encendido sin inciden-
tes, el indicador de LED del panel frontal del servopack aparecera como se muestra
en el ejemplo. No se suministra alimentacién al servomotor ya que el servo esta desco-

nectado.

Siaparece una alarma en los indicacores LED, como se muestra en el ejemplo, se trata
de un error en el circuito de alimentacion, el cableado del servomotor o en el cableado
del encoder. En ese caso, desconecte la alimentacién y emprenda la actuacién apro-
piada. Véase 9.2 Localizacién de fallos.

Sise utilizaun encoder absoluto, debe configurarlo. Consulte 5.7.4 Configuracién de encoders abso-
— lutos.
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4.1 Servicio de prueba en dos pasos

4. Utilice la unidad de manejo del panel.

YASKAWA 200 V|
SERVOPACK

SGDH-

8- 'q 'q F’ F’ Unidad de manejo

del panel
Pe®® |
. CHARGE P()WE. _—

Accione el servomotor utilizando la unidad de manejo del panel. Compruebe si el ser-
vomotor funciona con normalidad.

Si desea obtener més informacién acerca de este procedimiento, consulte 7.2.2 Fun-
cionamiento con la unidad digital de manejo.

5. Conecte las lineas de senales.

FASKAWA'
SGDH-
EIEEEE
]

Conecte el conector CN1.

Aplique el procedimiento siguiente para conectar el conector CN1.
a) Desconecte la alimentacion.
b) Conecte el conector CN1.
¢) Conecte de nuevo la alimentacion.
6. Compruebe las senales de entrada.

Compruebe el cableado de senales de entrada en el modo de vigilancia utilizando la
unidad de manejo del panel. Si desea més informacién acerca de este procedimiento,
consulte 7.1.7 Funcionamiento en el modo de vigilancia.

Conecte y desconecte cada una de las lineas de sefales para comprobar si los indica-
dores LED de vigilancia del panel cambian como se muestra a continuacion.

Indicadores LED de sefiales de entrada

P-OT /P-CON
N-OT J_—/S—ON

VV[VY ) . . .
’ ,’ I I I I ’ ’ 4—Indlcadoressu,perloresencendldos (nivel
superior) con linea desconectada.
Iu I! ! ! I I ’ I “€— Indicadores inferiores encendidos
‘|: (nivel inferior) con linea conectada.
.|; /ALM-RST
/P-CL
/N-CL
—— SEN
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SERVICIO DE PRUEBA

4.1.1 Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor sin carga

Estado de seial de entrada

Indicadores LED

desconectado (nivel superior)

Indicadores LED superiores
encendidos.

encendido (nivel inferior)

Indicadores LED inferiores en-
cendidos.

IMPORTANTE El servomotor no funcionaré de la forma apropiada si las lineas de sefiales no estan conectadas cor-

rectamente. Si no van a utilizarse las lineas de sefales, pdngalas en cortocircuito. Las selecciones

de sefales de entrada (constantes de usuario de Pn50A a Pn50D) pueden utilizarse para eliminar
la necesidad de un cortocircuito externo.

Simbolo de N° de pins del Descripcion
sefal conector
P-OT CN1-42 El servomotor puede girar a derechas cuando en esta

linea de sefales la tensidn sea baja (0 V).

N-OT CN1-43 El servomotor puede girar a izquierdas cuando en
esta linea de sefales la tension sea baja (0 V).
/S-ON CN1-40 El servomotor se desconecta cuando en la linea de
sefales la tension es baja (0 V). Deje el servomotor
desconectado.
+24 VIN CN1-47 Bornes de fuente de alimentacién de control para

sefales de secuencia:

om, Si se est4 utilizando un encoder absoluto, el servo no se conectara al recibirse la sefial de servo co-
— nectado (/S-ON) a menos que la sefial de SEN esté activada.
Cuando la sefal SEN aparece en el modo de vigilancia, el LED superior del panel se encendera de-
bido a que la sefal de SEN estd en nivel alto cuando estd activada.

7. Conecte el servo.

Servopack

/S-ON
l—o o——CN1-40
oV

Conecte el servo.

Servomotor

=

Conecte el servo aplicando el procedimiento siguiente.

1. AsegUrese de que no haya entrada de sefales de valores nominales.
* Configure V-REF (CN1-5) y T-REF (CN1-9) para 0 V para el control de par y veloci-

dad.

* Configure PULS (CN1-7) y SIGN (CN1-11) como de nivel bajo para el control de

posicion.

2. Active la sefnal de servo conectado.

Visualizacién con el servo conectado.

Iy

o e—"
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4.1 Servicio de prueba en dos pasos

Configure /S-ON (CN1-40) para 0 V. En condiciones normales, el servomotor se conec-
tara y el LED del panel frontal se encendera como se muestra en el ejemplo anterior.
Si se enciende un indicador de alarma, emprenda la actuacién apropiada segun se
establezca en 9.2 Localizacién de fallos.

IMPORTANTE | Si existe ruido en la tensién nominal para el control de velocidad, es posible que se encienda el indi-

cador “—” a la izquierda de los 7 segmentos de LED.

B Funcionamiento con entrada de valores nominales

El procedimiento operativo depende de la configuracién de las constantes del usuario
(seleccidon de modo de control en el conmutador de memoria Pn000.1). Siga este procedi-
miento para realizar operaciones con el control de posicién y velocidad.

Procedimiento operativo en el modo de control de velocidad:
Configure Pn000.1 como 0

En este apartado se describe la configuracion estandar para el control de velocidad.

Servopack

Servomotor

SG cN1-6)

El servomotor gira a una velocidad propor-
cional a la tension nominal.

1. Incremente gradualemnte la tensién (V-REF, CN1-5) de entrada para la velocidad
nominal. El servomotor girara.

2. Compruebe los siguientes elementos en el modo de vigilancia. Véase 7.1.7
Funcionamiento en el modo de vigilancia.

Un000 Velocidad real del motor

Un001 Velocidad nominal

* (Se haintroducido la velocidad nominal?

* ¢(lLa velocidad del motor es la especificada?

» (Coincide la velocidad nominal con la velocidad real del motor?
* (Se detiene el servomotor cuando la velocidad nominal es 0?

3. Sielservomotor gira a una velocidad extremadamente lenta habiéndose especificado
una tensién nominal de 0V, corrija el valor offset nominal como se describe en 7.2.3
Ajuste automatico de los valores nominales de pary velocidad o en 7.2.4 Ajuste manual
de los valores offset nominales de par y velocidad.

4. Reconfigure las constantes de usuario que aparecen a continuacién para cambiar el
sentido de rotacién y la velocidad del motor.

Pn300 Establece la amplificacién de entrada de la
velocidad nominal

Véase 5.2.7 Velocidad nominal.

Pn000.0 Selecciona el sentido de rotacién.

Véase 5.1.1 Conmutacioén del sentido de ro-
tacion del servomotor.
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SERVICIO DE PRUEBA

4.1.1 Paso 1: Servicio de prueba con el servomotor sin carga

Procedimiento operativo en el modo de control de posicion:
Configure Pn000.1 como 1

1. Defina la constante de usuario Pn200.0 de modo el formato de impulso nominal sea
el mismo que el formato de salida del controlador principal.
Seleccién del formato de impulso nominal: Véase 5.2.2 Posicién de referencia.

2. Introduzca un impulso de velocidad lenta desde el controlador principal y ejecute la
operacion a velocidad lenta.

Controlador principal Servopack
Servomotor
Impulso /:lLJJII_‘SS (CN1-7)
nominal™K__ SIGN (CN1-8)
Ju JSIGN (CN1-11)
(CN1-12)

3. Compruebe los siguientes elementos en el modo de vigilancia. Véase 7.1.7
Funcionamiento en el modo de vigilancia.

Un000 Velocidad real del motor
Un007 Indicacion de velocidad de impulso nominal
Un008 Valor offset de posicion

* ¢(Se ha introducido el impulso nominal?

* ¢la velocidad del motor es la especificada?

» ¢(Coincide la velocidad nominal con la velocidad real del motor?
* (Se detiene el servomotor cuando la velocidad nominal es 0?

4. Restablezca las constantes de usuario que aparecen a continuacioén para cambiar el
sentido de rotacién y la velocidad del motor.

Pn202, Pn203 | Relacion de transmisién electrdnica

Véase 5.2.5 Uso de la funcién de transmi-
sién electronica.

Pn000.0 Selecciona el sentido de rotacion.

Véase 5.1.1 Conmutacion del sentido de ro-
tacion del servomotor.

Si se acciona una alarma o el servomotor deja de funcionar durante la operacién anterior,
esto se debe a que el cableado del conector CN1 es incorrecto o a que la configuracion
de las constantes de usuario no coinciden con las especificaciones del controlador princi-
pal. Compruebe el cableado y revise la configuracién de las constantes de usuario; a con-
tinuacion, repita el paso 1.

om, Referencia
« Lista de alarmas: Véase 9.2.3 Tabla de indicadores de alarma.

« Lista de constantes de usuario: Véase el Anexo B Lista de constantes de usuario.
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4.1 Servicio de prueba en dos pasos

4.1.2 Paso 2: Servicio de prueba con el servomotor conectado a la
maquina

A ATENCION

® Aplique el procedimiento siguiente para el paso 2 exactamente como se describe.

Los fallos que se producen después de conectar el servomotor al equipo no sélo dafian el equipo
sino que también pueden causar lesiones y accidentes mortales.

Antes de proceder con el paso 2, repita el paso 1 (servicio de prueba del servomotor sin
carga) hasta tener la total seguridad de que todos los elementos, incluidos las constantes
de usuario y el cableado, hayan pasado la prueba.

Una vez completado el paso 1, proceda con el paso 2 del servicio de prueba con el servo-
motor conectado al equipo. El objetivo del paso 2 es ajustar el servopack de acuerdo con
las caracteristicas del equipo.

® Para ajustar el servopack a las caracteristicas del equipo, utilice el autoajuste.

e Defina la velocidad y el sentido de rotacién con las especificaciones del equipo.

® Compruebe el formato de control final.

+“—>

SGDH Servomotor

Servopack I:I
| ] | ]

Conéctelo con la maquina.

Siga el procedimiento que aparece a continuacién para realizar el servicio de prueba.

1. AsegUrese de que la alimentacién esta desconectada.
2. Conecte el servomotor al equipo.

Si desea conocer mas informacién acerca de como conectar el servomotor, consulte
2.1 Servomotores.

3. Para ajustar el servopack a las caracteristicas del equipo, utilice el autoajuste.
Véase 6.3 Autoajuste.
4. Funcionamiento del servomotor por entrada nominal.

Como en el paso 1 (servicio de prueba con el servomotor sin carga), ejecute la opera-
cién por entrada nominal, como se describe en el 4.7.7 Paso 1: Servicio de prueba del
servomotor. Esta vez debe ajustarse también el controlador principal hasta que los va-
lores coincidan.

5. Defina y guarde la configuracion de usuario.

Defina las constantes de usuario seglin sea preciso y guarde la configuracién para utili-
zarla posteriormente para el mantenimiento.

(o>

El servomotor no se estabilizard completamente durante el servicio de prueba. Por consiguiente,
debe dejar el sistema funcionando por un tiempo adicional para asegurarse de que el equipo quede
suficientemente estabilizado.
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SERVICIO DE PRUEBA

4.2.1 Servomotores con frenos

4.2 Informacion suplementaria sobre el servicio de prueba

En los siguientes casos, debe consultarse siempre esta informacion antes de iniciar el servicio
de prueba.

® 4.2.1 Servomotor con frenos

® 4.2.2 Control de posicién mediante controlador principal

4.2.1 Servomotores con frenos

Utilice los servomotores con frenos para aplicaciones de arboles verticales o cuando se
aplique una fuerza externa al arbol a fin de evitar que el arbol gire por el efecto de la grave-
dad o de una fuerza externa cuando el motor pierda tension.

Al utilizar servomotores con frenos, el servopack dispone de una senal de salida de inmo-
vilizacién de freno (/BK) para controlar el funcionamiento del freno de parada.

e Arbol vertical e Arbol con aplicacién de fuerza externa

Servomotor

Freno de parada  Fyerza

Servomotor
" getema T— > ]
i Inmoviliza la rotacion —

del servomotor por I | | I

efecto de la gravedad.

Para evitar fallos en el funcionamiento por efecto de la gravedad o de una fuerza externa, aseglrese
de que el servomotor y el freno de parada funcionan con normalidad con el servomotor desconec-
tado del equipo. Si ambos funcionan con normalidad, conecte el servomotor al equipo para iniciar
el servicio de prueba.

IMPORTANTE

En la siguiente figura se muestra el cableado de un servomotor sin frenos. Si desea méas
informacién acerca del cableado, consulte 5.4.4 Uso del freno de parada.

Servomotor con frenos

L Servopack [~ = 7 T Encoder
Trifasica, 200 V SGDH

|
|
" ® L1,12,L3 [SRYAY : : :
|
.

Fuente de alimentacion

Contactor magnético

Monofasico, # I I —[>|— #
200V (90 V CC)
Relé de control de freno Fuente de alimentacién del freno
LPDE-1HO1 (entrada de 100 V)
LPSE-2H01 (entrada de 200 V)
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4.2 Informacién suplementaria sobre el servicio de prueba

4.2.2 Control de posicion mediante controlador principal

Si no se ha confirmado el control de posicién desde el controlador principal, desconecte
el servomotor del equipo y realice un servicio de prueba o, de lo contrario, el funciona-
miento del servomotor podria acabar fuera de control. Compruebe el funcionamiento del
servomotor como se describe en la tabla siguiente.

Velocidad
nominal SGDH
Controlad Servopack M
or
principal
Servicio de prueba con el
Control de servomotor sin carga
Control de velocidad
posicién
Valor nominal Compro- Método de comprobacion Revision
del controlador bacién
principal
Operacion Velocidad del | Compruebe la velocidad del | Compruebe la configuracién
paso a paso motor motor de la forma siguiente: |de las constantes de usuario

(Entrada de ve-
locidad nomi-
nal constante
del controlador
principal)

¢ Utilice el indicador de ve-
locidad (Un0Q0) de la uni-
dad de manejo del panel.

¢ Accione el servomotor a
una velocidad lenta. Intro-
duzca una velocidad no-
minal de, por ejemplo, 60
rpm para comprobar si el
servomotor realiza una
revolucién por segundo.

en Pn300 para ver si la am-
pliacién de la velocidad no-
minal es correcta.

Posiciona-
miento simple

N° de rotacio-
nes del motor

Introduzca un valor nominal
equivalente a una rotaciéon
del servomotor y com-
pruebe visualmente si el
arbol realiza una revolucién.

Compruebe la configuracién
de las constantes de usuario
en Pn201 para ver si el
numero de impulsos de divi-
sién es correcto.

Sobrecarrera

(se utilizan
P-OT y N-OT)

Compruebe si
el servomotor
deja de girar
cuando se
emiten sefa-
les P-OTy
N-OT.

Compruebe si el servomotor
se detiene cuando se emiten
sefales de P-OT y N-OT du-
rante el funcionamiento con-
tinuado del servomotor.

Si el servomotor no se de-
tiene, revise el cableado de
P-OTy N-OT.
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SERVICIO DE PRUEBA

4.3.1 Constantes de usuario

4.3 Senales de entrada y constantes de usuario minimas

En este apartado se describen las sefales de entrada y las constantes de usuario minimas
necesarias para el servicio de prueba.

4.3.1 Constantes de usuario

Si desea mas informacién sobre la configuracién de las constantes de usuario, consulte
7.1.6 Funcionamiento en el modo de configuracién de constantes de usuario.

Desconecte la tensién después de cambiar cualquier constante de usuario, excepto con
Pn300. El cambio sera valido cuando vuelva a conectarse la tensién.

Parametros basicos

Pn000.1 Conmutadores bésicos de seleccidn de funciones: Selec- Véase 5.3.5.
cién del método de control

Control de velocidad

Pn300 Ampliacion de entrada de valor nominal de velocidad Véase 5.2.1.

Pn201 Divisor de PG Véase 5.2.3.

Control de posicion

Pn200.0 Formato de impulso nominal Véase 5.2.2.
Pn202 Relacién de transmision electrénica (numerador) Véase 5.2.5.
Pn203 Relacién de transmision electrénica (denominador) Véase 5.2.5.

Cambio del sentido de rotacion del servomotor

Si el sentido de rotacién especificado es diferente al sentido de rotacién real, es posible
gue el cableado se haya dispuesto de forma incorrecta. Vuelva a comprobar el cableado
y, Si es necesario, corrija su disposicion. Utilice la siguiente constante de usuario para in-
vertir el sentido de rotacion.

Pn000.0 Conmutadores bésicos de seleccidn de funciones: Selec- Véase 5.1.17.
cién del sentido
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4.3 Senales de entrada y constantes de usuario minimas

4.3.2 Senales de entrada

Consulte la pagina correspondiente para encontrar mas informacion sobre las sefales de

entrada.

Puede utilizarse la configuracion de seleccion de sefiales de entrada mediante las con-
stantes de usuario para eliminar la necesidad de establecer cortocircuitos externos.

Nombre de la senal Numero Descripcion
de pins

/S-ON  Servo conec- CN1-40 |Sidesea més informacién sobre cdmo conectar y de-
tado sconectar el servomotor, consulte 5.5.2.

P-OT Giro a dere- CN1-42 | Si desea mas informacién acerca del conmutador de
chas no admi- limitacién de sobrecarrera, consulte 5.7.2.
tido

N-OT Giro a izquier- |CN1-43
das no admi-
tido
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4.3.2 Senales de entrada
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE
CONSTANTES DE USUARIO

En este capitulo se describe el procedimiento para configurar y aplicar
las constantes de usuario.

5.1 Configuracion segun las caracteristicas

del dispositivo .. ... 78
5.1.1  Conmutacion del sentido de rotacion

delservomotor ... 78
5.1.2  Configuracién de la funcién de limitacién

desobrecarrera ........... .. ... 79
51.3 Limitesdepar........coiiiiiiiiiiii 83

5.2 Configuracioén en funcién del

controlador principal .................... 87
5.21 Velocidad nominal ............................ 87
5.2.2 Referenciade posicién ................ ... ... 89
5.2.3 Uso de la salida de sefales del encoder ......... 95
5.2.4 SenalesdeE/Sensecuencia .................. 98
5.2.5 Uso de la funcién de transmisién electrénica . . . .. 102

5.2.6  Seleccidon de velocidad mediante entrada

porcontactos ........... . i 104
527 Usodelcontroldepar ............... ... ... 110
5.2.8 Funcidbndeavancedepar ..................... 117
5.2.9 Funcién de avance de velocidad ............... 119
5.2.10 Limites de par por tensién nominal analégica,
Funcidn 1 ... 120
5.2.11 Limites de par por tensién nominal analégica,
Funcidn 2 ... . 121
5.2.12 Funcién de inhibicién de impulso
nominal (INHIBIT) ................... ... ... .. 123
5.8 Configuracién del servopack .............. 125
5.3.1 Constantesdeusuario ................. ... ... 125
5.3.2 Velocidad pasoapaso .......coovvviniiinnnnnn 126
5.3.3 Asignacién de sefiales del circuito de entrada .... 126
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.3.4  Asignacion de sefales del circuito de salida ... .. 132
5.35 Seleccién delmododecontrol ................. 134

5.4 Configuracion de las funciones

dedetencion ............ ... .. ... ... 137

541 Ajustedevaloresoffset........................ 137

5.42 Usodelfrenodindmico........................ 138

5.4.3 Uso de lafuncién de bloqueoencero........... 139
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5.5 Creacién de una secuencia de proteccion .. 145
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5.5.2 Uso de la sefial de entrada de servo conectado .. 147
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resistencias de regeneracion ................... 162
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5.7.4  Configuracién de encoder absoluto ............. 174
5.7.5  Secuencia de recepcién de encoder absoluto .... 176
5.7.6  Configuraciéon de limites de multivuelta .......... 180
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Bl Antes de leer este capitulo

En este capitulo se describe la utilizacidon de cada una de las sefales de E/S del conector
CN1 en el servopack SGDH asi como también el procedimiento para configurar las
constantes de usuario correspondientes.

Pueden emplearse los apartados siguientes como referencia del capitulo.

o Lista de senales de E/S en CN1: Véase 3.4.3 Funciones y nombres de senales de E/S.
e Diseno de los bornes de sefiales de E/S en CN1: Véase 3.4.2 Lista de bornes de CN1.
e |ista de constantes de usuario: Anexo Anexo B Lista de constantes de usuario.

® Procedimiento de configuracion de las constantes de usuario: 7.7.6 Funcionamiento
en el modo de configuracién de constantes de usuario

El conector CN1 se utiliza para el intercambio de senales entre el controlador principal y
los circuitos externos.

Bl Configuraciones de constantes de usuario

Las constantes de usuario se distinguen por los tipos que aparecen en la tabla siguiente:
Véase el Anexo B Lista de constantes de usuario.

Tipo N° de constante de Descripcion
usuario
Constantes de selec- De Pn000 a Pn003 Seleccionan las funciones bésicas y de aplicacién
cion de funcién como el tipo de control o el modo de detencién utili-

zados cuando se acciona una alarma.

Amplificacion de servo |De Pn100 a Pn123 Establecen valores numéricos como las ganancias

y otras constantes de bucle de posicion y de velocidad.

Constantes de control | De Pn200 a Pn208 Establecen los parametros de control de posicién
de posicion como el formato de entrada del impulso nominal y la

relacion de transmision.

Constantes de control | De Pn300 a Pn308 Establecen los parametros de control de velocidad
de velocidad como la amplificacién de entrada nominal y el tiempo
de desaceleracién de arranque suave.

Constantes de control | De Pn400 a Pn409 Establece los pardmetros de control de par como la
de par amplificacién de entrada nominal de par y los limites
de par a izquierdas y derechas.

Constantes de secuen- |De Pn500 a Pn512 Establecen las condiciones de salida para todas las
cia sefales de secuencia y los cambios de asignacién y
seleccién de sefales de E/S.

Otras De Pn600 a Pn601 Especifican la capacidad de una resistencia de rege-
neracién externa y constantes reservadas.

Ejecucion de funciones | De Fn000 a Fn014 Ejecutan funciones auxiliares como el funciona-
auxiliares miento en el modo paso a paso.
Modos de vigilancia De Un000 a Un0OOD Permiten supervisar los valores nominales del par y

la velocidad, asi como comprobar si las sefales de
E/S estan activadas o desactivadas.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.1.1 Cambio de sentido de rotacién del servomotor

5.1 Configuracidon segun las caracteristicas del dispositivo

En este apartado se describe el procedimiento para configurar las constantes de usuario en

funcién de las dimensiones y el rendimiento del equipo.

5.1.1 Cambio de sentido de rotacion del servomotor

El servopack dispone de un modo de rotacién a izquierdas con el que se invierte el sentido
de rotacién del servomotor sin necesidad de modificar el cableado. La rotacién a
derechas esta definida en la configuracion estdndar como sentido opuesto a las agujas
del reloj, en relacién a la carga.

Con el modo de rotacién a izquierdas, se puede invertir el sentido de rotacién del
servomotor sin necesidad de cambiar ningun otro componente. El sentido (+, —) del
movimiento del arbol se invierte.

Configuracion estandar

Modo de rotacion a izquierdas

Valor nominal
a derechas

Salida de encoder
del servopack

PAQO (fase A)
JTun

Gasy

Salida de encoder
del servopack

Loz

PAO (fase A)
— Junn
ik A o

PBO (fase B)

Valor nominal
a izquierdas

Salida de encoder
del servopack

o] ~— nnnn
PAO (fase A)

PBO (fase B)
XX
—_— e

e — e
PBO (fase B)

Salida de encoder
del servopack

PAO (fase A)

- e
e — o
PBO (fase B)

B Configuracion del modo de rotacion a izquierdas

Utilice las constantes de usuario Pn000.0.

Pn000.0

Seleccion del sentido

Configuraciéon |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién

0

Utilice la siguiente configuracién para seleccionar el sentido de rotacién del servomotor.

Configuracion

Descripcion

0 La rotacién a derechas se define como rota- | (Configuracién
cién en sentido opuesto a las agujas del reloj |estandar)
(CCW), en relacién a la carga.
1 La rotacién a derechas se define como rota- | (Modo de rotacién a

cién en el sentido de las agujas del reloj
(CW), en relacion a la carga.

izquierdas)

78



5.1 Configuracion segun las caracteristicas del dispositivo

5.1.2 Configuracion de la funcion de limitaciéon de sobrecarrera

La funcién de limitacién de sobrecarrera provoca la detencién de los componentes
moéviles del equipo cuando se sobrepasa el rango permitido de movimiento.

B Uso de la funcion de sobrecarrera

Para utilizar la funcidn de sobrecarrera, conecte los bornes de senales de entrada de
conmutacién de limite de sobrecarrera que aparecen a continuacién en los pines
correctos del conector CN1 del servopack.

— Entrada P-OT CN1-42 Giro a derechas no admitido Control de par/
velocidad, con-

(sobrecarrera a derechas) s
trol de posicion

— Entrada N-OT CN1-43 Giro a izquierdas no admitido Control de par/
velocidad, con-

sobrecarrera ai ierdas "
( Zqu ) trol de posicién

Conecte los conmuadores de limitacién como se muestra a continuacién para evitar que
se produzcan danos en los dispositivos durante el movimiento lineal.

Fin de rotacién a izquierdas Fin de rotacién a derechas
L
Servomotor Conmu-

Conmu- tacion de

tgc]on .C!e limitacion Servopack

limitacién
POT | oNi-a2
N-OT | ontaag

En la tabla siguiente se muestra el estado del equipo con las sefales de entrada activadas
y desactivadas.

P-OT CN1-42 en nivel bajo, |Rotacién a derechas permitida. Estado operativo
activada normal.

CN1-42 en nivel alto, | Giro a derechas no admitido (rotacion a izquierdas

desactivada permitida).
N-OT CN1-43 en nivel bajo, |Rotacién a izquierdas permitida. Estado operativo
activada normal.

CN1-43 en nivel alto, | Giro a izquierdas no admitido (rotacién a derechas
desactivada permitida).
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.1.2 Configuracién de la funcion de limitacién de sobrecarrera

B Activacion/desactivacion de senales de entrada

Establezca las siguientes constantes de usuario para especificar si se utilizan las senales

de entrada para sobrecarrera. Se utiliza la “configuracién de fabrica.”

Pn50A.3 Asignacion de senales P-OT (sefal de Configuracién | Control de par/
entrada para giro a derechas no admi- basica de velocidad, con-
tido) fabrica: trol de posicién

2

Pn50B.0 Asignacion de seiales N-OT (senal de Configuracion |Control de par/
entrada para giro a izquierdas no admi- basica de velocidad, con-
tido) fabrica: trol de posicidon

3
Servopack
CN1-42
(P-OT) El cableado de cortocircuito que aparece en la
figura puede omitirse si P-OT y N-OT no se utilizan.
CN-43
(N-OT)
\
oV
Constante de Configuracién Elemento
usuario
Pn50A.3 2 Se utiliza la sefal de entrada P-OT para bloquear la
(Configuracién basica |rotacién a derechas. (La rotacién a derechas no
de fabrica) estd permitida cuando CN1-42 esté abierto y si esta
permitida cuando CN1-42 estd a 0 V.)

8 No se utiliza la sefial de entrada P-OT para bloquear
la rotacién a derechas. (La rotacién a derechas
siempre esta permitida y tiene el mismo efecto que
un cortocircuito en CN1-42a 0 V)

Pn50B.0 3 Se utiliza la sefal de entrada N-OT para bloquear la

(Configuracién basica

de fabrica)

rotacién a izquierdas. (La rotacién a izquierdas no
estd permitida cuando CN1-43 esté abierto y si esta
permitida cuando CN1-43 estd a 0 V.)

No se utiliza la sefial de entrada N-OT para bloquear
la rotacién a izquierdas. (La rotacion a izquierdas
siempre esta permitida y tiene el mismo efecto que
un cortocircuito en CN1-43 0 V)

P-OT y N-OT

B Modo de detencion del servomotor para las sefnales de entrada

Establezca las constantes de usuario para especificar el modo de detencion del
servomotor cuando se utilicen las sefales de entrada P-OT y N-OT.

Esepcifique el modo de detencién del servomotor cuando aparezca una de las siguientes
sefales durante el funcionamiento del servomotor.

® Entrada de giro a derechas no admitido (P-OT,CN1-42)

e Entrada de giro a izquierdas no admitido (N-OT,CN1-43)
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5.1 Configuracion segun las caracteristicas del dispositivo

Pn001.1 Modo de detencion de sobrecarrera Configuracién | Control de par/

basica de velocidad, con-

fabrica: trol de posicién

0
Modo de . ) L
. Después de Configuracion
Sobrecarrera detenc.:llon la detencién de Pn001.1
Pn001.0 = 0, 1 | Detencidn por
freno dindamico
Pn001.1 =0 Estado de » 0
— | inercia

Inercia hasta

Pn001.1=162

detencion

Desaceleracion

hasta detencién

Bloqueo en cero |— 1

Estado de inercia

Para el control de par, el servomotor entrara en estado de inercia una vez se haya alcanzado la deten-
cién por desaceleracion o inercia (en funcién del modo de detencién especificado en Pn001.0), inde-
pendientemente de la configuracién de Pn001.1.

Constante de
usuario

Configuracién

Elemento

Pn001.1

Detiene el servomotor del mismo modo como si se
desconectara el servo (en funcién de Pn001.0).

Desacelera el servomotor hasta su detencién en el
par predeterminado y bloquea el servomotor en el
modo de bloqueo en cero.

Configuracién del par: Par de detencién de emer-
gencia en Pn406

Desacelera el servomotor hasta detenerlo en el par
predeterminado y deja el servomotor en el estado
de inercia.

Configuracién del par: Par de detencién de emer-
gencia en Pn406

Pn406 especifica el par de detencién

aplicado para sobrecarrera cuando se utililza la

senal de entrada para bloquear la rotacién a derechas o a izquierdas.

El limite del par se especifica como porcentaje del par nominal.

Pn406

Par de detencion de
emergencia

Uni- | Rango de | Configura- |Valida cuando
dad: | configura- | cidn basica |Pn001.1es 162
% cion: de fabrica:
(]
De 0 al par 800
maximo
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5.1.2 Configuracién de la funcion de limitacién de sobrecarrera

Modo de detencién

- I : Detencion por freno dindmico |
Entrada de giro a Q},
derechas no admitido 0——| Inercia hasta detencién |

P-OT (CN1-42) |
Entrada de giro a 7 ?——| Desaceleracion hasta detencion

izquierdas no admitido L

N-OT (CN1-43) Configuracion de par maximo para

detencién de emergencia
Pn406

Bl Seleccion de modo de detencién por servo desconectado

El servopack SGDH se desconecta al cumplirse las condiciones siguientes:
e La senal de entrada de servo conectado (/S-ON, CN1-40) se desactiva.
® Se activa una alarma de servo.

e Se desconecta la alimentacion.

Especifique el modo de detencidn si durante el funcionamiento del servo se produce
cualquiera de estos sucesos.

Pn001.0 Modo de detencién con alarma o de Configuracion | —
servo desconectado basica de
fabrica:
0
Servo de- Modo de Después de la detencién
sconectado detencioén

0 | contencion conel|  Elfreno dinamico utiliza una
freno dindmico resistencia para consumir la
energia de rotacion del servo-
motor.

1 Véase 5.4.2 Uso del freno

) dinamico.
Pn001.0-2 | Inercia hasta 1 Estado de inercia
detencion

Pn001.0=061| Detencién por
freno dindmico

Estado de inercia

Constante de Configuracién Elemento
usuario
Pn001.0 0 Utiliza el freno dindmico para detener el servomotor
(Configuracién basica |y, tras la detencién, mantiene el estado de freno de
de fabrica) dindmico.
1 Utiliza el freno dindmico para detener el servomotor

y, tras la detencién, anula el estado de freno de
dindmico para pasar al estado de inercia.

2 Desacelera el servomotor por inercia hasta la deten-
cién. El servomotor se apaga y se detiene por la
friccion con el equipo.

Nota: Si el servomotor esta detenido o gira a una velocidad muy lenta con los elemen-
tos anteriores configurados en 0 (estado de freno dindmico tras la detencion por
freno dinamico), la alimentacién del freno no se genera y el servomotor se de-
tendra del mismo modo que con el estado de inercia.
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5.1 Configuracion segun las caracteristicas del dispositivo

5.1.3 Limites de par

En el servopack SGDH los pares tienen los limites siguientes:

e Nivel 1: Limites de par de salida méaximos para proteger el equipo o pieza.

e Nivel 2: Limites de par después de que el servomotor mueva el equipo hasta una posi-
cién determinada (limites de par internos).

e Nivel 3: Limites aplicados siempre al par y no a la velocidad.
e Nivel 4: Conmutacién entre limite de par y de velocidad.

A continuacién se describe la aplicacién de los niveles 1 y 2 en la funcién de limitacién
de par:

B Configuracion del nivel 1: Limites de par internos

El par maximo estéa limitado a los valores establecidos en las siguientes constantes de

usuario:

Pn402 |Limite de par a dere- Unidad: | Rango de | Configura- | Control de par/
chas o configura- | cién basica |velocidad, con-
cioén: de fabrica: |trol de posicidn

de 0 a 800 800
Pn403 | Limite de par a izquier- | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/
das o configura- | cion basica |velocidad, con-
cion: de fabrica: |trol de posicidn

de 0 a 800 800

Esta constante de usuario establece los limites maximos para la rotacién a izquierdas y
a derechas.

Utilice esta constante de usuario cuando deba limitarse el par debido a las
condiciones del equipo.

La funcién de limitacién de par siempre supervisa el par y, cuando se alcanza el limite
establecido, envia las sehales siguientes.

Las sefales siguientes son enviadas por la funcion de limitacion de par:

e /CLT
¢ Modo de vigilancia (Un006)

Condicién para enviar una sefal /CLT:

Pn50F.0 tiene asignado un borne de salida de
SO1 a SO3.

Los limites de par se especifican como un porcentaje del par nominal.

om" Si el limite de par se define con un valor superior al par méximo del servomotor, el limite definido sera
— el nuevo par maximo del servomotor.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.1.3 Limites de par

Ejemplo de aplicacion: Proteccién del equipo

Limite de par  Si el valor de limite de par es demasiado
Velocidad Eien del motor, o par serd neutente
del motor elp

Par

Uso de la senal /CLT

En el apartado siguiente se describe la utilizacion de la sefal de salida de contacto /CLT
como senal de salida de limite de par.

Fuente de alimentacién de E/S

Servopack

-T— +24V

Salida de optoacoplado ontst | oLt
Tension operativa maxima por [7____1;)}, m_'
B P

salida: 30 VCC

Intensidad operativa maxima
por salida: 50 mA CC

CN1-*2

CLT- i
N

Salida — /CLT CN1-*1

Salida de limite de par Control de par/
velocidad, con-

trol de posicion

Esta sefal indica si el par de salida del servomotor (intensidad) tiene alguna limitacién.

Estado El circuito entre CN1-*1 y | El par de salida del servomotor tiene alguna limita-
activado *2 esta cerrado. cién.
CN1-*1 se encuentra en . .
. . (El valor nominal de par interno es mayor que el
un nivel bajo. P .
limite establecido.)
Estado El circuito entre CN1-*1 y | El par de salida del servomotor no tiene ninguna
desacti- *2 esta cerrado. limitacién.
vado CN1-*1 se encuentra en . .
Co (El valor nominal de par interno es menor que el
un nivel inferior. . .
limite establecido.)

Configuracién: Pn402 (Limite de par a derechas)

Pn403 (Limite del par a izquierdas)

Pn402 (Limite del par externo a derechas) Sélo entrada de /P-CL
Pn402 (Limite del par externo a izquierdas) Sélo entrada de /N-CL

Si se utiliza la senal /CLT, debe emplearse la siguiente constante de usuario para
seleccionar la sefal de salida.
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Pn50F Selecciones de senales de salida 2 Configuracion |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion
0000
Pn50F.0 Borne de salida
/CLT ﬁ— CN1-25, 26 (SO1)
Deteccion de o2 1 CN1-27,28 (SO2)
limite de par o3 1 CN1-29, 30 (SO3)




5.1 Configuracion segun las caracteristicas del dispositivo

Consulte la tabla siguiente para seleccionar qué borne se empleara para la salida de la
senal /CLT.

Constante de Configuracion Borne de salida (CN1-)
usuario *q *2
Pn50F.0 0 - -
1 25 26
2 27 28
3 29 30
Nota: Las varias senales asignadas al mismo circuito de salida se envian con el opera-

dor légico OR. Defina las otras sefales de salida con un valor distinto al asi-
gnado a la sefal /CLT a fin de utilizar solamente la sefal de salida /CLT. Véase
5.3.4 Asignacién de serales del circuito de salida.

Configuracion del nivel 2: Limite de par externo

Para permitir los limites de par (intensidad) establecidos previamente en las constantes
de usuario, se utiliza una sefal de entrada de contacto. Los limites de par pueden
configurarse por separado para la rotacién a izquierdas y a derechas.

Servopack
Velocidad Limite de par
i elocidad [T
notacine | derote
q cion
_[PCL | __ Par
CN1-45 T Limite de par
Velocidad Pn402 o Pn404
derota- [ (limitacién por el valor
cion mas pequefo)
Par
Limite de par
Rotacién a | Velocidad | Pn403

derechas |derota- |
cién :
/N-CL 5 Par

CN1-46] ~
7]

Limite de par
Pn403 o Pn405

(limitacién por el valor
mas pequefo)

Velocidad |
de rota-
cion

— Entrada /P-CL CN1-45 Entrada de limite de par externo a Control de par/
derechas velocidad, con-
trol de posicién

— Salida /N-CL CN1-46 Entrada de limite de par externo a iz- |Control de par/
quierdas velocidad, con-
trol de posicion

Se trata del limite de par externo (intensidad) para la rotacién a izquierdas y a derechas.

Al utilizar esta funcién, compruebe el estado de asignacion de las sefales de entrada.
(Véase 5.3.3 Asignacioén de senales del circuito de entrada.) En la tabla siguiente
aparece la configuracion de fabrica.

/P-CL CN1-45 en nivel bajo, | Utilice el limite de par a derechas. Limite:
activada Pn404
CN1-45 en nivel alto, No utilice el limite de par a derechas. -
desactivada Funcionamiento normal.

85



FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.1.3 Limites de par

/N-CL CN1-46 en nivel bajo, | Utilice el limite de par a izquierdas. Limite:
activada Pn405
CN1-46 en nivel alto, No utilice el limite de par a izquierdas. Funcio- -
desactivada namiento normal.

Las siguientes sefales de salida y métodos de vigilancia se utilizan cuando el par tiene
alguna limitacion.

e [CLT
¢ Modo de vigilancia

» Un005: Nimeros 6y 7 (con configuracion
de fabrica) (Consulte 7.1.7 Funcionamiento
en el modo de vigilancia.)

Un006: En funcién de las condiciones de
asignacién de las sefales de salida.

Condicién para enviar una sefal /CLT:

Pn50F.0 esta asignada a un borne de salida de
SO1 aSO03.

Ejemplos de aplicacion:
e Detencion forzada.

® FEl robot sujeta una pieza involucrada en el movimiento.

Pn404 | Limite de par externo a Uni- | Rango de | Configura- | Control de par/
derechas dad: | configura- | cidn basica | velocidad, con-
% cion: de fabrica: |trol de posicion
(]

de 0 a 800 100
Pn405 |Limite de par externo a Uni- Rango de | Configura- |Control de par/
izquierdas dad: | configura- | cién basica | velocidad, con-
% cion: de fabrica: |trol de posicion

de 0 a 800 100

Establezca los limites del par cuando el par esté limitado por una entrada de contactos

externa.
Entrada /P-CL (CN1-45) Limite de par de Pn404 aplicado.
Entrada /N-CL (CN1-46) Limite de par de Pn405 aplicado.

Véase 5.2.10 Uso de los limites de par por tensién nominal analégica.

Uso de las senales /P-CL y /N-CL

A continuacién, se ilustra el procedimiento para utilizar /P-CL y /N-CL como sefiales de
entrada de limite de par.

Fuente de alimentacién de E/S Servopack

- +24V

3,3kQ
+24VIN | CN1-47 % Optoacoplado
——

Controlador principal 5mA i E! 3 i
50 /P-CLLICN1-45 | <— -=p----- :
L g = g -

HI30 |
/N-CL | CN1-46 | i*: 3 3

ol

86



5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

5.2 Configuracion en funcién del controlador principal

En este apartado se describe el procedimiento para conectar un servo =-Il Series a un contro-

lador principal, junto con el procedimiento para configurar las constantes de usuario corres-
pondientes.

5.2.1 Velocidad nominal

Introduzca la velocidad nominal empleando la entrada de velocidad nominal de senales.

Altener esta sefal varias aplicaciones, debe establecerse la entrada nominal éptima para
el sistema creado.

Servopack
i 3 CN1-9 )
Entrada de par n.c3m|nal N T-REF {>Par nominal
(entrada de tension analdgica) sg ip CN1-10
Entrada de velocidad nominal ~ ~-BEE S S5 Velocidad
(entrada de tension analogica) —-SG CN1-6]  nominal
v

¢ P: Indica los cables de par trenzado.

— Entrada V-REF CN1-5 Entrada de velocidad nominal Control de velo-
cidad

— Entrada SG CN1-6 Conexion a tierra de sefales Control de velo-
cidad

Las entradas anteriores se emplean para el control de velocidad (valor nominal
analégico). (Pn000.1=0,4,7,90A)

Disponga siempre el cableado para un control de velocidad normal.

La velocidad del motor esté controlada en proporcién a la tensién de entrada entre V-REF

y SG.
Velocidad nominal del motor 17— 7%
Configuracion bésica de fabrica 1, :
12 -8 4 PR
e ,Y‘/ ~ 4 8 12
i : 'l Tension de entrada (en V)
! { Velocidad nominal del motor

El &ngulo de inclinacion se define en Pn300.
B Ejemplos de configuracion

Pn300 = 600: Esta configuracién significa que 6 V equivale a la velocidad nominal del
motor.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.1 Velocidad nominal

<«EJEMPLOp
Entrada de veloci- Sentido de Velocidad del motor Servomotor SGMAH
dad nominal rotacién

+6V Rotacién a dere- Velocidad nominal del 3000 rpm
chas motor

+1V Rotacién a dere- (1/6) velocidad nominal 500 rpm
chas del motor

3V Rotacién a izquier- | (1/2) velocidad nominal 1500 rpm
das del motor

La constante de usuario Pn300 puede emplearse para cambiar el rango de entrada
de tension.

B Ejemplo de circuito de entrada

470 Q 1/2Wmin,  Sevopack
 V-REF
+12V 2kQ yy CNi-5
I v’ CN1-6
sa| “NT-

» Utilice siempre cables de par trenzado para controlar el ruido.

Resistencia variable recomendada: Modelo 25HP-10B fabricado por Sakae
Tsushin Kogyo Co., Ltd.

Conecte V-REF y SG a los bornes de salida de la velocidad nominal del controlador
principal si utiliza un controlador principal, como un controlador programable, para el
control de posicion.

Controlador principal Servopack

Bornes de |
salida de ve- {

locidad no- a
minal

Bornes de en-
trada de im- ?
pulso de reali-{ 1
mentacion

t P: Indica los cables de par trenzado.

Defina Pn300 en funcién de las especificaciones para la tensién de salida.

Defina la amplificacién de entrada de velocidad nominal en la siguiente constante de

usuario:
Pn300 |Amplificacidn de entrada Unidad: Rango de |Control de velo-
de velocidad nominal 0,01V/velocidad confllgura- cidad
. cion:
nominal del motor
de 150 a
3000

Defina el rango de tension para la entrada de velocidad nominal V-REF en CN1-5 en
funcién del controlador principal y del formato de salida del circuito externo.

Velocidad no-

minal (en rpm) Defina el angulo de inclinacion.

Tensién no-
minal (en V)
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

La configuracion de fabrica se establece de modo que una entrada de 6 V equivalga a la
velocidad nominal del motor de todos los servomotores admitidos.

La tensién méxima permitida para la entrada de velocidad nominal (entre CN1-5y 6) es + 12V CC.

Uso de la senal /P-CON

— Entrada /P-CON CN1-41 Valor nominal de control Control de velo-
proporcional cidad, control
de posicion

La senal de entrada /P-CON permite cambiar el modo de control de velocidad de PI
(proporcional-integral) a P (proporcional) a fin de reducir la rotacidn del servomotor y las
vibraciones por minuto que se producen por efecto del desplazamiento de la entrada de
la velocidad nominal. El uso de esta sefal puede variar segun las aplicaciones, ya que la
rigidez del servomotor (fuerza de contencién) disminuye cuando el servomotor esta
detenido.

5.2.2 Referencia de posicion:

Las entradas de impulso nominal, cédigo de referencia y entradas de puesta a cero se
utilizan para la referencia de posicién. Al tener esta senal varias aplicaciones, debe
establecerse la entrada nominal éptima para el sistema creado.

Referencia por entrada de impulso

El posicionamiento se controla mediante la introducciéon de un impulso nominal de
movimiento.

Servopack
Optoacoplado
PULS CNi-z_ ...,
Entrada de impulso { —Thl,:
nominal [PULS ¢P CN1-8 T lj+§ :
SIGN CN1-11 ..,
Entrada de codigo { /SIGN tp CN1i-12 :I: |:]=|;§ :
de referencia ™ -
CLR CN1-15 ...,
Entrada de puesta { 210
acero /CLR ¢P CN1-14 T |j+§ :

i P: Indica los cables de par trenzado.
Todos estos formatos pueden utilizarse como referencia de posicién:

e Salida de excitador de linea
e Salida de colector abierto de +12V

e Salida de colector abierto de +5V

Ejemplo de conexion 1: Salida de excitador de linea

Excitador de linea admitido: SN75174 fabricado por Texas Instruments Inc., MC3487 o
equivalente
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5.2.2 Referencia de posicion:

Controlador principal

Servopack

Optoacoplado

Excitador de PULS |CN1-7150Q
linea £ — A
P b ::;}Hl .
v /PULS ICN1-8 fpe-d

SIGN [CN1-11
PPy Jont12 :l& K

CN1-15 77

CLR
¢P/CLR CN1-14 % %ﬁ

Ejemplo de conexion 2: Salida de colector abierto

Coloque la resistencia de limitacién R1 de modo que la intensidad de entrada, i, esté
dentro del rango siguiente:

Controlador principal

VCC
ER1

Servopack

Optoacoplado

LT

—> PULS|CN1-71502
A

T v /PULS [CN1-8 N AR
R1 0 SIGNJCN1-11 . ...
IF’ /SIGN | CN1-12 —’le H.|
i R1F CLR CN1-E|_ _____
! IP JCLR |CN1-14 ==—:!§|dl

AKl

Intensidad de entrada i: de 7 a 15 mA

I P: Indica los cables de par trenzado.

<4EJEMPLOp ® Con unatension de +12V CC: R1 = 1 kQ

e Cuando latensibn esde +5V CC: R1 =180 Q

Nota: En la tabla siguiente se muestra la l6gica de sefales para una salida de colector

abierto.

Cuando Tr1 esta conectado Equivalente a una entrada de nivel

alto

Cuando Tr1 esta desconectado Equivalente a una entrada de nivel

bajo

Este circuito utiliza la fuente de alimentacién de 12 V incorporada en el servopack. La
entrada no esta aislada.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Controlador principal Servopack
PL1 _[CN1-31KQ4-4+12V

9mA puLsICNT7 —¢ o Optoacoplado
aprox. L i da
T % s Joni 0 ® T é: ”:Id
—5 Ir -
CN1-13__ ¢
g:‘éN [ICNi-11 R
ACTIVADA: 1,5V max. [SIGN |CN1-12 ¥ ﬁ:%ﬁ '
F e
CN1-18
ztfq |:CN1-15E'_?-
/CLR _ |CN1-14 ;ﬁ%’ld :
=Y I CN1-1 T
3

I P: Indica los cables de par trenzado.

IMPORTANTE El limite de ruido de la sefal de entrada decrecerd si el impulso nominal se proporciona mediante
unasalidade colector abierto. Establezcala constante Pn200.3 en 1 si el desplazamiento de posicién
genera ruido.

Bl Seleccion de un formato de impulso nominal

Utilice cualquiera de las constantes de usuario siguientes para seleccionar el formato de
impulso nominal empleado.

— Entrada PULS CN1-7 Entrada de impulso nominal Control de posi-
cién

— Entrada /PULS CN1-8 Entrada de impulso nominal Control de posi-
cion

— Entrada SIGN CN1-11 Entrada de cédigo de referencia Control de posi-
cién

— Entrada /SIGN CN1-12 Entrada de cddigo de referencia Control de posi-
cion

El servomotor sélo gira en un angulo proporcional al impulso de entrada.

Pn200.0 Formato de impulso nominal Configuraciéon | Control de posi-
bésica de cién
fabrica:
0

Establezca la entrada de formato de impulso nominal en el servopack desde el
controlador principal.

Controlador Impulso de

principal  referenciade  ooroRack
posicion
LN PULS
»| CN1-7
CNA-11
SIGN

Al poderse seleccionar el formato de impulso nominal entre los de la lista que aparece a
continuacion, establezca uno enfuncién de las especificaciones del controlador principal.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.2 Referencia de posicion:

Constante Formato de Multiplica- | Opera- | Valor nominal de rotacion a Valor nominal de rotacion a
de usuario impulso dor de im- dor derechas izquierdas
nominal ulsos de | ldgico
Pn200.0 P 9
entrada
i - era- PULS PULS
0 .Secuen0|a.de cjOp a ) _jn A
impulsos signo or sGN I nvelato SIGN Nivel bajo
+ l6gico (CN1-11) CNiy L
pOSitiVO PULS PULS
1 Impglso en el - (CNt.7) 1 Nivel bajo (CN1-7) n_rn.n
sentido del re- SIGN SIGN o
loj + impulso ent-n—J LT T (ON1-11) | Nivel bajo
en el sentido
opuesto al reloj
2 Secuencia de x1 ——90° —He—90°
. PULS PULS
impulsos ontyy — LI 1 conty —
3 bifasica con di- x2 SIGN sen LI LIL
. N1-11
ferencial de ( ) (CN1-11)
4 fase 90° x4
i _ - PULS PULS
5 .Secuenma.de Opera e U U foNt7)
impulsos signo dor SIGN Nivel bajo SIGN  — Nwelato
+ légico (CN1-11) (CN1-11)
negativo
— PULS PULS _U_U_U_
6 Impglso en el ©N1-7) _| Nwvelato (CN1-7)
selntlollo del re- s U SIGN Nivel alto
loj + impulso (CN1-11) (CN1-11)
en el sentido
opuesto al reloj
7 Secuencia de x1 —H— — %
. PULS PULS
impulsos (CN1-7) (CN1-7)
8 bifasica con di- x2 SIGN SIGN
ferencial de (CNt-11) (et
9 fase 90° x4

Multiplicador de impulsos de entrada

Numero de impul- §
sos de movimiento 6

del servomotor

PULS
(CN1-7)

mp

ulso nominal de entrada

L
sen LT

La funcién de multiplicador de impulsos de entrada puede utilizarse si el formato nominal
es una secuencia de impulsos bifasica con un diferencial de fase 90°. La funcién de
transmision electrénica también puede utilizarse para convertir impulsos de entrada.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Ejemplo de sincronizacion de generacion de senales de E/S

Servo conectado ON
1 " A L
' Liberacién '
' t1 = 30ms
Baseblock Bems oll t2—Hf—  2=6ms
' H (con constante de usua-
! rio Pn506 en 0)
CN1-1 t3 = 40 ms
. |
Secuencia de [ 1 T H .
impulsos signo CN1- —EUUUUUUUUUI——]UUUUUUI—H———
+ 7 H
H
: L 1 t4t5t6 < 2ms
PAG . H \ ti t7 2 20 us
Impulso ! L ,——l m |——| [—| '
de PG PBO i '
. ts G
COIN . BT g =] —e— 16
| ON ON
CLR
=l
Nota: 1. Elintervalo de tiempo desde la activacién de la sefal de conexién del servo hasta la en-

trada de unimpulso nominal debe ser de al menos 40 ms. De lo contrario, es posible que
el impulso nominal no tenga validez.

2. Lasenal de puesta a cero del contador de errores debe estar activada durante al menos
20 us.

Sincronizacion de senales de entrada de impulsos

Formato de impulso

Especificaciones eléctricas Observaciones

nominal
Entrada de secuencia de SIGN t|11t2 11,12 = 0,1 us Sefal (SIGN)
impulsos signo + (sefales 13 || < 7 .
7 =0,1us H = Valor nominal
SIGN + PULS) PULS— e « [\ SEOTE derecha;ls a
\ \ .—T.| t5 |H ._.|te 14,15,16 > 3 us
Frecuencia nominal ._J .
L, . L = Valor nominal a
maxima: 500 kpps p T=10us izquierdas
. . Valor nominal a ) Valor nominal a q
(Salida de colector abierto derechas izquierdas (t/T) x 100 = 50 %
de 200 kpps)
Impulso en el sentido del t1 ; t1,t2 = 0,1 ps -
reloj e impulso en el sen- r_| 3 > 3us
tido contrario al reloj cew "
t2 [
. - . T=10us
Frecuencia maxima nomi- cw

nal: 500 kpps

(Salida de colector abierto
de 200 kpps)

(t/T) x 100 <50 %

Valor nominal a
izquierdas

Valor nominal a
derechas
CCW (sentido opuesto al reloj)
CD (sentido del reloj)

Secuencia de impulsos
bifasica con diferencial de
fase 90° (fase A + fase B)

Frecuencia maxima nomi-
nalx 1: 500 kpps

Valor nominal a
derechas

Valor nominal a
izquierdas

(Salida de colector abierto
de 200 kpps)

x2: 400 kpps
x4: 200 kpps

La fase B precede 1

alafase A conun
retardo de 90°

'y

La fase B sigue a la

fase A con un re-
tardo de 90°

t1,12 = 0,1 us
T=10us
(t/T) x 100 =50 %

La constante de
usuario Pn200.0 se
utiliza para cambiar
el modo de multipli-
cacién de impulsos
de entrada.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.2 Referencia de posicion:

B Entrada de puesta a cero de contador de errores

A continuacién se expone el procedimiento para poner a cero el contador de errores.

— Entrada CLR CN1-15

— Entrada /CLR CN1-14

Al establecer la sefial de CLR a un nivel alto, se produce lo siguiente:

CLR

Entrada de puesta a cero

Control de posi-
cién

Entrada de puesta a cero

Control de posi-
cion

Servopack

l Puesta a cero

Contador de erro-
res de bucle de
posicion

e El contador de errores dentro del Servopack se pone a 0.

e El control de bucles de posicidn no estéa permitido.

Utilice esta sefal para poner a cero el contador de errores del controlador principal o
seleccionar la siguiente operacién de borrado mediante la constante de usuario Pn200.1.

Pn200.1

Formato de senal de puesta a cero del
contador de errores

Configuracion
basica de
fabrica:

0

Control de posi-
cion

Seleccione el formato de impulso para la sefal de puesta a cero del contador de
errores CLR (CN1-15).

Configuracion

Descripcion

Sincronizacion de puesta a cero

alto.

Los impulsos de error no se acumu-
lan en tanto que la senal permanece
en el nivel alto.

de Pn200.1
0 Pone a cero el contador de errores
~ ) CLR _I Nivel alto
cuando la sefal CLR pasa al nivel (CN1-15)

Estado de puesta a cero

Pone a cero el contador de errores
en el momento en que aparece la
sefal CLR.

Pone a cero el contador de errores
solamente una vez en el momento en
que aparece la sefial CLR.

CLR —I Nivel alto

(CN1-15) A

En este punto sélo se pone a

Cero una vez.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Configuracion

Descripcion

Sincronizacion de puesta a cero

sefial CLR.

Pone a cero el contador de errores
solamente una vez en el momento en
que desaparece la sefal CLR.

de Pn200.1

2 Pone a cero el contador de errores _ _
cuando la sefal CLR pasa al nivel Cé-rm ] Nivel bajo
bajo_ ( -15) | Estado de puesta a cero
Los impulsos de error no se acumu-
lan en tanto que la senal permanece
en el nivel bajo.

3 Pone a cero el contador de errores CLR Nivel baio
en el momento en que desaparece la (CN1-15) 1

En este punto sélo se pone a
cero una vez.

5.2.3 Uso de la salida de senales del encoder

Las senales de salida divididas dentro del servopack pueden enviarse externamente.
Estas sefiales pueden emplearse para crear un bucle de control de posicién en el
controlador principal.

(Servomotor)
Encoder

A continuacién
se explican di-
chas salidas.

Controlador

Servopack

principal

CN2 CN1

Fase A
Circuito de

division de

Datos serie
PG )

frecuencia

El circuito de salida es para la salida de excitador de linea. Conecte las lineas de sefales
de acuerdo con el siguiente diagrama del circuito.

Division

TERMINOS

Por divisién se entiende la conversién de una secuencia de impulsos de entrada desde el encoder
montado en el servomotor de acuerdo con la densidad de impulsos predeterminada y la salida de los
impulsos convertidos. Las unidades son impulsos por revolucién.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.3 Uso de la salida de sefales del encoder

Servopack Controlador principal
. Receptor de linea
CN1-33 ot
Fase A PAO . . R 3
- 2 — Fase
CN1-34 I/PAO : ipj [ D 1 A
Fase B CN1-35 | pgg : R
5 g 6 RN Fase
onas [pg LI [0 8
0o . ”
Fase C CN1-19 : :
PCO L R 10 11
. — Fase
CN1-20 I/PCO I [ El 0 ¢
. X Bobina de
N : 8 ._(‘:'_‘ 16 reactancia
s ov + 5V, +5V
CN1-1 : X 1’ !
: : ov
‘e - Condensador
ovVv — de filtrado
Caperuza de contactor Blindaje

i P: Indica los cables de par trenzado. Receptor de linea admitido: SN75174 fabricado por Texas
Instruments Inc., MC3486 o equivalente

R (terminador): De 220 a 470 Q
C (condensador de desconexién): 0,1 uF

B Senales de E/S

A continuacién se describen las senales de E/S.

Salida — PAO CN1-33 Salida de encoder en fase A Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién
Salida — /PAO CN1-34 Salida de encoder en fase /A Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion
Salida — PBO CN1-35 Salida de encoder en fase B Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién
Salida — /PBO CN1-36 Salida de encoder en fase /B Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién
Salida — PCO CN1-19 Salida de encoder en fase C Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion
Salida — /PCO CN1-20 Salida de encoder en fase /C Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

Se envian sefales de encoder divididas.

Conecte siempre estos bornes de senales cuando en el controlador principal se haya
creado un bucle de posicién para el control de posicién.

Establezca una relacion de divisién para la siguiente constante de usuario:

Relacién de division de PG \ Pn201

La configuracion de la relacion de division no esta relacionada con la configuracion de
relacion de transmision (Pn202 y 203) para la funcién de transmision electrénica del
servopack durante el control de posicién.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Formato de fase de salida

Rotacién a _,|‘ 90° Botqcic’)n a 90°

derechas |<_ izquierdas |<_
Fase A Fase A

Fase B Fsos - L L
Fase C —I_l— Fase C _l_l_

>t »1

— Entrada SEN CN1-4 Entrada de sefales SEN Control de par/
velocidad

— Entrada SG CN1-2 Conexion a tierra de sefiales Control de par/
velocidad

Salida — PSO CN1-48 Salida de encoder en fase S Control de par/

velocidad, con-
trol de posicion
Salida — /PSO CN1-49 Salida de encoder en fase /S Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion
— Entrada BAT (+) CN1-21 Bateria (+) Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién
— Entrada BAT (-) CN1-22 Bateria (-) Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Utilice las sefales de SEN a BAT (-) para encoders absolutos. Si desea obtener més
informacién, consulte 5.7 Encoder absoluto.

Salida — SG CN1-1 Masa de la senal Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

SG: Realice una conexién a 0 V en el controlador principal.

IMPORTANTE

Alemplear lasefal de impulso de fase C del servopack paravolver al origen de lamaquina, gire siem-

pre el servomotor como minimo dos veces antes de iniciar la operacién de vuelta a origen. Si la confi-
guracion del sistema mecénico no permite girar el servomotor antes de realizar la operacién de
vuelta a origen, realice la operacion de vuelta a origen con el servomotor a una velocidad igual o infe-
rior a 600 rpm. Si el servomotor gira a una velocidad superior a 600 rpm, es posible que la sefal de
impulso de fase C no se haya enviado correctamente.

B Configuracion de divisor de impulsos

Establezca una relacién de divisién de impulsos para la siguiente constante de usuario:

Pn201 |Divisor de PG Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
imp/rev configura- | cién basica |velocidad, con-
P cion: de fabrica: |trol de posicion
de 16 a 16384
16384

Establezca el nimero de impulsos para las sefiales de salida PG (PAO, /PAO, PBO, /PBO)
enviadas externamente.
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5.2.4 Senales de E/S en secuencia

Bornes de salida: PAO (CN1-33)
/PAO (CN1-34)

Servopack
Encoder del PBO (CN1-35)
servomotor — /PBO (CN1-36)
Divisién de
@ »| frecuencia Fage A Salida
Fase B
Datos serie

Los impulsos del encoder del servomotor (PG) se dividen por el nimero predeterminado
de impulsos antes de enviarse a la salida.

El nimero de impulsos de salida por revolucién se configura con esta constante de
usuario. Establezca el valor a partir de las unidades del valor nominal del equipo o del
controlador que se utilice.

El rango de la configuracion varia seguin el encoder utilizado.

Ejemplo de Valor predeterminado: 16
configuracion PAOJ LML UL
PBOM LML LU rnns
! 1 revolucién !
Especificaciones de Resolucion | Numero de impulsos de | Rango de configuracion
encoder y modelo de (en bits) encoder por revolucion
servomotor (en imp/rev)
A 13 2048 imp/rev de 16 a 2048
B, 1 16 16384 imp/rev de 16 a 16384
C, 2 17

om, 1. Desconecte la alimentacion y vuelva a conectarla una vez cambiada la constante de usuario.
2. El encoder de13 bits funcionard a 2048 imp/rev aun cuando la configuracién de Pn201 esté
establecida en més de 2049.

5.2.4 Senales de E/S en secuencia

Las senales de E/S en secuencia sirven para controlar el funcionamiento del servopack.
Conecte estos bornes de sefales segln sea necesario.

Bl Circuito receptor y circuito proveedor

Para el circuito de E/S del servopack se utiliza un optoacoplado de dos vias. Conecte el
circuito receptor o el circuito proveedor seglin sea necesario.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Circuito receptor Circuito proveedor
Alimentacién Alimentacion
de E/S de E/S
de 24V Entrada del servopack de 24V Entrada del servopack
-F —_— + —

ll

19
[P

2 K
A RIS
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5.2.4 Senales de E/S en secuencia

Alimentacipn Alimentacign
. de E/S de E
Salida del servo- e E/S
pack de24V Salida del servo- de 24V
= + pack - +

S -
BRI REEAN

n
a2

Hl Conexiones de senales de entrada

Conecte las senales de entrada de secuencia como se indica a continuacion.

Servopack
Fuente de alimen-
tacién de E/S
T +24V
Controlador s5ka
inci +24VIN | CN1-47 i Optoacoplado
principal — -
—>
/S-ON | CN1-40 EZ_ =K
) b
X B | —
——" /P-CON | CN1-41 ¥ 3 _K_I
) |
’_\L p-OT | CN1-42 ! = |
1 —_————
) bl
q N-OT | CN1-43 ! = |
’_\L | S
—>
— JALM-RST | CN1-44 ! =<4l
»—D—@— -
—>
— /P-CL [ CN1-45 ¥ 3R
b /N-CL | CN1-46 | __::__'
[ - .i_ =49
vov

IMPORTANTE

Debe procurarse una fuente de alimentacion para entrada externa; el servopack no dispone de

fuente de alimentacion interna de 24 V.
 Especificaciones para fuentes de alimentacién externas: 24 =1 V CC, 50 mA min.

Yaskawa recomienda utilizar la misma fuente de alimentacién externa que se utilice para los circuitos
de salida. El rango de tensién admitido parala fuente de alimentacion de 24 V del circuito de entrada
de secuencia es de 11 a 25 V. Aunque puede emplearse también una fuente de alimentacién de 12
V, una tension baja puede propiciar fallos de contacto en relés y otros contactos mecanicos.
Compruebe las caracteristicas de los relés u otros contactos mecanicos antes de utilizar una fuente
de alimentacién de 12 V.

Puede cambiarse la asignacion de funciones para los circuitos de sefales de entrada de
secuencia.

Si desea mas informacién, consulte 5.3.3 Asignacién de senales del circuito de entrada.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

— Entrada +24 V IN CN1-47

E/S externa

Entrada de fuente de alimentacion de

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

El borne de entrada de fuente de alimentacién externa es un elemento comun en las
sefales de entrada en secuencia.

Servopack

Fuente de alimen-
tacion de E/S
T +24V

+24VIN
P CN1-47

Conecte una fuente de alimentacién de E/S externa.

Senales de entrada de contacto: /S-ON (CN1-40)

/P-CON (CN1-41)
P-OT (CN1-42)
N-OT (CN1-43)
JALM-RST (CN1-44)
/P-CL (CN1-45)
/N-CL (CN1-46)

Conexiones de senales de salida

Conecte las sefiales de salida de secuencia como se muestra en la figura siguiente.

Las sefales de salida de se-
cuencia sirven para indicar el
estado operativo del servo-
pack.

Salida de optoacoplado
por salida

Tensidn operativa
méxima: 30V CC

Intensidad operativa
maxima: 50 mA CC

Salida de colector ab-
ierto
por salida

Fuente de alimen-

Servopack tacién de E/S
—+24Vp ov
Optoacoplado m
T 31 ALM+ ~n
| T —
|*~ 4 150 MA méax.
(LI J 32 Al M-
P 2
I
:*~ | 58 mA max.
| J 264 /V-CMP—

—Y A 270 TGON:+ |
| 1 I o—
1y~ £
I * < I 28/ /TGON-
croos 29| /S-RDY+ A
|
1y ~K1
|* i‘( 30! /S-RDY-—

L -=---
[endl
37/ ALO1

Y

i
i

A

Tension operativa
maxima: 30 V CC

Intensidad operativa
maxima: 20 mA CC

38l ALO2 ,1:
39\ALO3 E >
*e 118G Ccl)ntrolador
$ principal
Vov I oV

IMPORTANTE

que se utilice para los circuitos de entrada.

Debe procurarse una fuente de alimentacién de E/S externa; el servopack no dispone de fuente de
alimentacién interna de 24 V. Yaskawa recomienda utilizar la misma fuente de alimentacién externa

Puede cambiarse la asignacion de funciones para los circuitos de sefales de salida de

secuencia.

Si desea mas informacién, consulte 5.3.4 Asignacién de senales del circuito de salida.
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5.2.5 Uso de la funcion de transmisién electrénica

5.2.5 Uso de la funcion de transmision electronica

La funcién de transmision electrénica activa la distancia de trayecto del servomotor por
impulso nominal de entrada, que puede definirse con cualquier valor. También permite
que el controlador principal genere impulsos para utilizarlos en el control, sin necesidad
de tener en cuenta la relacién de transmisién del equipo o el nimero de impulsos del

encoder.
Si no se utiliza la funcién Si se utiliza la funcién de
de transmision electrénica transmision electrénica
Pieza  Unidad del valor no-
? minal: 1 um
/'I:':ﬂ]ll IIIII|_;///k/III
Pi ] :
ez gﬁgzgzd;ogpulsos del Paso del husillo a bolas: 6 mm
I 7] Las condiciones del equipo y las uni-
NUmero de impulsos del o i i 6 mm dades de valor nominal deben defi-
encoder: 2048 nirse de antemano para la funcién de
Para desplazar 10 mm una pieza: transmision electronica.
1 revolucién equivale a 6 mm. Por consi- Para desplazar 10 mm una pieza:
guiente, La unidad del val inal 1'
. a unidad del valor nominal es 1 um.
10 = 6 = 1,6666 revoluciones Por consiguiente w
2048 x 4 impulsos son 1 revolucién. Por con-
siguiente, 10mm _ 10000 impulsos

1.6666 x 2048 x 4 = 13653 impulsos Te

Los 13563 se introducen como valor nominal.

La ecuacién debe calcularse en el controlador
principal.

B Configuracion de la transmision electrénica

Calcule la relacidn de transmisién electrénica (B/A) empleando el procedimiento
siguiente y defina los valores de las constantes de usuario Pn202 y 203.

1. Compruebe las especificaciones del equipo.
Elementos relacionados con la transmision electrénica:
¢ Relacién de desaceleracion
* Paso del husillo a bolas

* Diametro de polea

C— 1

Paso del husillo a bolas

:[ Relacién de desaceleracion
2. Compruebe el nimero de impulsos de encoder para el servomotor SGM[H.

Especificaciones de Tipo de encoder Numero de impulsos del
encoder y modelo de encoder por revolucion
servomotor (imp/rev)
A Encoder incremental 13 bits 2048
B 16 bits 16384
C 17 bits 32768
1 Encoder absoluto 16 bits 16384
2 17 bits 32768
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

om‘ El nimero de bits correspondiente a la resolucién del encoder no indica el nimero de salida de im-
— pulsos de sefiales del encoder (fases A y B) del servopack.

3. Determine la unidad del valor nominal que desea utilizar.
La unidad de valor nominal es la unidad de datos de posicién minima para desplazar
una carga. (La unidad nominal minima del controlador principal.)

Para desplazar una tabla en 0,001 mm unidades

Unidad del valor nominal: 0,001 mm
«—>

C— 1

=

Determine la unidad de valor nominal en funcién
de las especificaciones del equipo y la precision
del posicionamiento.

<«EJEMPLOp * 0,01 mm, 0,001 mm, 0,1°.
La unidad del valor nominal de un impulso desplaza la carga en una unidad de

valor nominal.

» Sila unidad del valor nominal es 1 um
Al introducirse un valor nominal de 50000 unidades, la carga se movera 50 mm

(50000 x 1um).
4. Determine la distancia de desplazamiento de la carga por revolucion del arbol de
carga en unidades de valor nominal.

. . . . . . Distancia de trayecto por revoluciéon del arbol de carga
Distanciade trayecto por revolucién del arbol de carga (unidad de valor nominal) = l}.;nidadpde valor nominal 9

* Siel pasodel husillo a bolas es de 5 mmy la unidad del valor nominal es 0,001 mm

<«EJEMPLOp
5 . .
——— = 5000 (reference figure unit
0.001 ( 9 )
Husillo a bolas Tabla de disco Correay polea
Arboldecarga <5 p Arbol de carga oDy
ST
\GYI O
P: Paso Arbol de carga 2 D: Polea
1 revolutién figura = P 1 revolutién figura = 360° 1 revolutiéon = D
unidad de valor nominal unidad de valor nominal Unidad de valor nominal

5. La relacion de transmision electrénica se expresa como (ﬁ)

Si la relacion de deceleracion del motor y del arbol de carga se expresa como %
donde m es la rotacion del motor y n es la rotacion del arbol de carga,

Relacion de transmissién electrénica (E) = No. ode impulsos de encoder x4 x I
A/ ~ Distancia de trayecto por revolucién del arbol de carga(unidad de valor nominal) = N

Asegurese de que la relacién de transmisién electrénica cumple la condicién siguiente:

B

IMPORTANTE
0,01 = Relacién de precisién de transmission eIectrénica(K) = 100

El servopack no funcionara de forma apropiada si la relaciéon de transmisién electronica esta fuera
de rango. En ese caso, deberd modificar la configuracién de la carga o la unidad del valor nominal.
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5.2.5 Uso de la funcion de transmisién electrénica

6. Defina las constantes de usuario.

Reduzca la relaciéon de transmisién electronica (%) a cifras menores de modo que A

y B sean enteros inferiores a 65535; a continuacion, defina Ay B en las constantes de
usuario correspondientes.

Pn202 Relacién de transmision
(B) — electrénica (numerador)
A — Pn203 Relacién de transmision
electrénica (denominador)
Esto es todo lo que necesita para establecer la relacién de transmisién electrénica.
Pn202 |Relacion de transmi- Unidad: | Rango de | Configura- | Control de posi-
sién electrénica (nu- . configura- | cion basica | cidn
Ninguna L7 -,
merador) cioén: de fabrica:
deta 4
65535
Pn203 |Relacion de transmi- Unidad: | Rango de | Configura- | Control de posi-
sién electrénica (deno- | .. configura- | cion basica | cién
. Ninguna L2 Ll
minador) cion: de fabrica:
dela 1
65535

Establezca la relacion de transmision electronica en funcién de las especificacioens

del equipo.
Servopack SGDH
Servomotor SGM[IH
Impulso de en- Transmisién
tradanominal M M electrénica nnnn
s s —— W
A
. . (B Pn202
Electronic gear ratio (—) =
9 A] = Pn203

* B = [(nimero de impulsos del encoder) x 4] x [velocidad del motor]

* A = [Unidades de valor nominal (distancia de trayecto por revolucion de arbol de
carga)] x [velocidad de revoluciones de carga de arbol]

B Ejemplos de configuracion de transmisidn electrénica

En los ejemplos siguientes aparece la configuracion de transmisién electrénica para
diferentes mecanismos de carga.

Husillos a bolas

Unidad del valor nominal: 0,001 mm
6 mm
0,001 mm

_ 2048 x 4 x 1 _ Pn202
6000 x 1 Pn203

Arbol de carga

e e

Encoder incremental  Paso del husillo a bolas: 6 mm
de 13 bits

Distancia de trayecto por revolucién del arbol de carga = = 6000

Relacion de transmisién electrénica (E)

A

Pn202
Pn203

Valores prede-
terminados

8192
6000

104



5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Tablas circulares

Unidad del valor no- Relacic')n_ ,de
minal: 0,1° desaceleracion: 3:1 .
Distancia de trayecto por revolucién del arbol de carga = 136? = 3600

Arbol de carga

Encoder incremental:
: v - B\ _ 2048 x 4 x 3 _ Pn202
13 bits Relacién de transmision electronlca( ) = 3800 x1 _ ~ Pn203

A

Valores prede- Pn202 24576
terminados Pn203 3600

Correas y poleas

Unidad del valor nominal: 0,02 mm 3,14 x 100 mm

Arbol de carga Distancia de trayecto por revolucién del arbol de carga = 0.02mm = 15700
., & Relacion de transmision electrénica (%) = 16:_3185‘;03 i >1< 2 Egggg
d:gggllce)pag%n Diametro de polea:
ot ¢100 mm _ 131072 _ 32768
Establezca una relacion de division de 15700 3925
PG equivalente a los 16 bits de un en-
coder absoluto.
Valores prede- Pn202 32768
terminados Pn203 3925

B Diagrama de bloque de control

En el diagrama siguiente se ilustra un bloque de control para el control de posicién.

Servopack (control de posicién)

Pn109 Pn202 Pn10A
Diferencia- ||Amplificacién| | B| | Filtro de Pn?07
cién de avance Al retrase Polariza
primario| ||cién Pn108

Pn203

J) Rango adicio-
Pn200.0 nal de polari-
Impulso X1 2% B Servomotor
nominal R Estabiliza-[| B n Pn102
» X2 cién K Contador de Bucle de Bucle de
errores H-Kp velocidad [ intensi=—
X4 Pn203 o dad

Salida de
senales Pn201 Encoder
FLG Divisién de

- frecuencia

5.2.6 Seleccion de velocidad mediante entrada por contactos

La funcién de selecciéon de velocidad mediante entrada por contactos proporciona un
control de velocidad de facil manejo. Con esta funcién el usuario puede establecer
inicalmente tres diferentes velocidades de motor mediante constantes de usuario,
seleccionar una de estas velocidades externamente mediante entrada por contactos, y
accionar el servomotor.
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5.2.6 Seleccién de velocidad mediante entrada por contactos

Servopack

[P-CONUSPDD) 7~ 1yia

cotacios | A5G
N-CL (/SPD-B) _O CN1-46 j

No son necesarios genera-
dores de impulsos ni dis-
positivos externos de confi-

guracion de velocidad.

Seleccién de velocidad

VELOCIDAD 1 Pn301

VELOCIDAD 2  Pn302

VELOCIDAD 3  Pn303

Constantes de usuario

Servomotor

El servomotor funciona a la
velocidad establecida en la
constante de usuario.

B Uso de la seleccion de velocidad mediante entrada por contactos

Siga los pasos del 1 al 3 que aparecen a continuacién para utilizar la funcién de seleccién
de velocidad mediante entrada por contactos.

1. Configure la seleccién de velocidad mediante entrada por contactos como se muestra

a continuacion.

Pn000.1

Seleccion del modo de control

Configuraciéon |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién

0

Puede controlarse la velocidad mediante entradas por contacto.

Servopack

_(Zo_

—o 0

—o0 0
Entrada por
contactos

El servo funciona
a la velocidad
establecida inter-
namente.
VELOCIDAD 1
VELOCIDAD 2
VELOCIDAD 3

_@

Servomotor

Significado de los siguientes cambios de sefiales cuando se utiliza la funciéon de
seleccién de velocidad mediante entrada por contactos.

Configuracién
de Pn000.1

Descripcion

Senal de entrada

0,1,2,7,8,9,
A, B

No se utiliza
la funcién de
seleccion de
velocidad
mediante en-
trada por
contactos.

/P-CON (CN1-41)

Se utiliza para conmutar el
control entre Py Pl.

/P-CL (CN1-45)

Se utiliza para activar y de-
sactivar el limite de par ex-
terno a derechas.

/N-CL (CN1-46)

Se utiliza para activar y de-
sactivar el limite de par ex-
terno a izquierdas.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Configuracion | Descripcion Senal de entrada
de Pn000.1
3,4,5,6 Se utiliza la /P-CON /P-CL /N-CL Configuracién
funcién de (/SPD-D) (/SPD-A) (/SPD-B) dela
seleccion de velocidad
velocidad
mediante en- | Sentido de 0 0 Valor nominal
trada por rotacion 0, etc.
tactos. i
conactos O:.giro a 0 1 VELOCIDAD
derechas 1 (Pn301)
1:giro a
izquierdas 1 1 VELOCIDAD
2 (Pn302)
1 0 VELOCIDAD
3 (Pn303)
Nota: 1. 0: desactivada (nivel alto); 1: activada (nivel bajo)

2. Las funciones /P-CON, /P-CL y /N-CL difieren de las de la tabla anterior
cuando Pn000.1 se define con el valor 3, 4, 5 6 6. La funcidén cambia
automaticamente cuando se aplica Pn50A. O se define con el valor 0.
3. Las senales /SPD-D, /SPD-A y /SPD-B sélo pueden utilizarse cuando
se han asignado sefiales a los circuitos de entrada. Véase 5.3.3 Asigna-

cion de senales del circuito de entrada.

2. Configure las velocidades del motor con las siguientes constantes de usuario.

Pn301 |Velocidad 1 (VELOCI- Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-
DAD 1) (Seleccién de rom configura- | cion basica | cidad
velocidad mediante P cion: de fabrica:
entrada por contactos) de0a 100

10000

Pn302 |Velocidad 2 (VELOCI- Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-
DAD 2) rom configura- | cidn basica |cidad
(Seleccidn de veloci- P cion: de fabrica:
dad et sada
P 10000

Pn303 |Velocidad 3 (VELOCI- Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-
DAD 3) rom configura- | cion basica | cidad
(Seleccidn de veloci- P cion: de fabrica:
o et anaca
P 10000

Estas constantes de usuario se emplean para configurar las velocidades del motor
cuando la funcién de seleccién de velocidad mediante entrada por contactos esta
seleccionada. Si el valor especificado es superior a la velocidad maxima del servo, el

servomotor girara a la velocidad méxima.
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5.2.6 Seleccién de velocidad mediante entrada por contactos

Seleccion de velocidad mediante entrada por contactos
Servopack
—o o El servo funciona
—o0 0 ala velocidad
—o0 0 establecida inter-
namente. Servomotor
VELOCIDAD1

VELOCIDAD2
VELOCIDAD3

Con las senales de entrada de seleccion de velocidad /P-CL(SPD-A)(CN1-45) y
/N-CL(/SPD-B)(CN1-46) y las sefales de seleccién de sentido de rotacién /P-CON
(/SPD-D)(CN1-41) el servomotor puede funcionar a las velocidades predeterminadas.

3. Establezca el tiempo de arranque suave.

Pn305 |Tiempo de aceleracion | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-

de arranque suave ms configura- | cidn basica |cidad

cion: de fabrica:
deOa 0
10000

Pn306 |Tiempo de desacelera- | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-
cién de arranque configura- | cidn basica |cidad

suave ms cion: de fabrica:
deOa 0
10000

El valor nominal interno de velocidad del servopack controla la velocidad mediante
la aplicacion de esta configuracion de aceleracion.

Valor nominal

de velocidad
Arranque suave

,/:Velocidad méxima del servomotor

Valor nominal in- j
terno de velocidad /!
del servopack 'I

Pn305: Establece el intervalo de tiempo.

. ;. |
Velocidad maxima N

|
Pn306: Establece el intervalo de tiempo. le—>!

El control de velocidad estable puede realizarse introduciendo un valor nominal de
velocidad progresivo o bien por medio de la seleccién de velocidad mediante entrada
por contactos. Para el control de velocidad normal, defina todas las constantes con
el valor 0.

Defina las constantes de usuario con los siguientes intervalos de tiempo.

* Pn305: Intervalo de tiempo desde el momento en que el servomotor se inicia hasta
que alcanza la velocidad méxima.

* Pn306: Intervalo de tiempo desde que el momento en que el servomotor funciona
a la velocidad méxima hasta que se detiene.

B Funcionamiento con seleccion de velocidad mediante entrada por
contactos

A continuacion se describe el funcionamiento del motor con la seleccién de velocidad
mediante entrada por contactos.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Arranque y detencion

Las siguientes sefnales de entrada se utilizan para arrancar y detener el servomotor.

— Entrada /P-CL CN1-45 Seleccidén de velocidad 1 Control de par/
velocidad, con-

(Entrada de limite de par externo a s
trol de posicion

derechas)

— Entrada /N-CL CN1-46 Seleccion de velocidad 2 Control de par/
velocidad, con-

(Entrada de limite de par externo a iz
trol de posicién

izquierdas)

e Aplique latabla siguiente cuando se utilice la seleccidn de velocidad mediante entrada
por contactos.

Senal de contacto Constante | Velocidad seleccionada
de usuario

/P-CON(/SPD-D) | /P-CL (/SPD-A) |/N-CL (/SPD-B) | Pn000.1

- 0 0 3 Detenido por una veloci-
dad nominal interna de
0.
4 Entrada de velocidad no-

minal analégica (V-REF)

5 Entrada de impulso no-
minal (control de posi-
cién)

6 Entrada de par nominal
analdgica (control de
par)

Sentido de 0 1 3,4,5¢6 VELOCIDAD 1 (Pn301)
rotacién Normal-

1 1 VELOCIDAD 2 (Pn302

0: A derechas mente ( )

Nota: 1. 0: desactivada (nivel alto); 1: activada (nivel bajo)
2. Las sefales de entrada indicadas con la barra horizontal () son opcionales.

e Sino se utiliza el control de velocidad mediante entrada por contactos, las senales de
entrada se emplearan como entradas de limite de par externo.

om" La funcién de seleccién de velocidad mediante entrada por contactos se utiliza solamente cuando
— las sefales estan asignadas a /SPD-D, /SPD-A y /SPD-B.

Seleccion del sentido de rotacion

La sefial de entrada /P-CON(/SPD-D) se utiliza para especificar el sentido de rotacion del
servomotor.

— Entrada P-CON CN1-41 Valor nominal de control proporcio- |Control de par/
nal, etc. velocidad, con-
trol de posicién
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5.2.6 Seleccién de velocidad mediante entrada por contactos

e Sijse utiliza el control de velocidad mediante entrada por contactos, la sehal de entrada
/P-CON (/SPD-D) especifica el sentido de rotacién del servomotor.

/P-CON (/SPD-D) Significado
0 Rotacién a derechas
1 Rotacién a izquierdas
Nota: 0: desactivada (nivel alto); 1: activada (nivel bajo)

® Sino se utiliza el control de velocidad mediante entrada por contactos, la senal /P-CON
se empleara para la conmutacién del control de velocidad/par, el bloqueo en cero y
el control proporcional.

Bl Ejemplo de funcionamiento del control de velocidad mediante
entrada por contactos

En el ejemplo siguiente se muestra el funcionamiento del motor con el control de
velocidad mediante entrada por contactos. Si se utiliza la funcién de arranque suave, se
disminuye el choque fisico al cambiar la velocidad.

Seleccion de velocidad me-
diante entrada por contactos

Velocidad del

motor
Velocidad 3

+VELOCIDAD 3 [—

Defina la aceleracion y la desace-
leracién en Pn305 y Pn306 (tiem-
pos de arranque suave).

Velocidad 2
+VELOCIDAD2 [—

Velocidad 1
+VELOCIDAD 1 |—

Detencién

-VELOCIDAD 1 |-

Velocidad 1
\ i
\ |
1
Velocidad 2 |
! 1
|
Velocidad 3
! 1

-VELOCIDAD2 |~

-VELOCIDAD3 |~

ACTI- ! AcCTI- ACTI- | ACTI-
/P-CL (/SPD-A) DESAC-1 DESAC- ' VADA |  VADA IDESAC- IDESAC‘ VADA VADAI DESAC-
TIVADA| TIVADA | TIVADA | TIVADA T , TIVADA
/N-CL (/SPD-B) ACTI- : ACTI- | ! L ACTI- | ACTI-
DESAC-. VADA VADA ' DESAC- | DESAC- ILVADA | VADA i DESAC- DESAC-
TIVADA | | TIVADA | TIVADA | \ | TIVADA! TIVADA
ACTI- | ACTI ! ACTI g ]

| : . . —
__VADA 1| VADA | VADA [ DESAC. | DESACL DESAC- | DESAC-  DESAC-
TIVADA TIVADA TIVADA  TIVADA  TIVADA

/P-CON (/SPD-D)
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

IMPORTANTE

Lafuncién de arranque suave sélo esté disponible cuando se utililza el control de velocidad mediante
entrada por contactos con Pn000.1 configurada en 5, y no esta disponible cuando se utiliza une en-
trada de impulso nominal. Si se cambia el modo de seleccién de velocidad mediante entrada por
contactos por el modo de entrada de impulso nominal mientras el servomotor esta funcionando a
la velocidad 1, 2 63, el servopack no recibiré el impulso nominal hasta que se envie la sefial /COIN
de posicionamiento completado. La salida del impulso nominal debe iniciarse siempre desde el con-
trolador principal después de enviarse la sefal de posicionamiento completado desde el servopack.

Sincronizacién de generacién de senales para control de posicién

Velocidad del
motor

0rpm

/COIN

Impulso nominal

T t1 —p—let1
JP-CL (/SPD-A) | DESACTIVADAI ACTIVADA | ACTIVADA ! DESACTIVADA DESACTIVADA
/N-CL (/SPD-B) | ACTIVADA | AGTIVADA ! DESACTIVADA | DESACTIVADA ACTIVADA

Velocidad selec-|Velocidad 1 :Velocidad 2:Velocidad 3!

. [}
cionada 1 | 1
1 1 1

Impulso nominal

Velocidad 1

Nota:
liza la funcién de arranque suave.

t1 >2ms

1. Enlafigura se ilustra la sincronizacién de generacién de sefiales cuando se uti-

2. El valor de t1 no esta afectado por la funcién de arranque suave. Al
leerse la sefial /PC-L(/SPD-A) o /N-CL(/SPD-B) se produce un retardo

maximo de 2 ms.

5.2.7 Uso del control de par

El servopack SGDM limita el par de la forma siguiente.

Nivel 3: Siempre controla el par y no la salida de velocidad.

Nivel 4: Conmutacién entre control de par y de velocidad.

Nivel 1: Limitacién del par de salida maxima para proteger el equipo o pieza.

Nivel 2: Limitacién del par después de que el servomotor mueva el equipo hasta una
posicién determinada (limites de par internos).

A continuacién se describe el uso de los niveles 3 y 4 en la funcién de control de par.

Seleccion de control de par

Configure las siguientes constantes de usuario para seleccionar el control de par en el

nivel 3 6 4.
Pn000.1 Seleccion del método de control Configuracién | Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién
0

Se introduce un valor nominal de par desde el controlador principal al servopack a fin de
controlar el par.
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5.2.7 Uso del control de par

Ejemplos de aplicacion
e Control de traccion

e Control de presion

Pn000.1

Modo de control

2

Control de par
Se trata de un modo de control de par dedicado.

¢ Se introduce un valor nominal de par desde T-REF

(CN1-9) Valor nominal de par

¢ La entrada de velocidad nominal V-REF (CN1-5) no se Limite de velocidad

puede utilizar para el control de velocidad si se ha confi-
gurado Pn002.1 con el valor 1.

¢ Puede utilizarse la constante de usuario Pn407 para el
control de velocidad maxima.

Ejemplo de aplicacion Servomotor Servopack

Control de traccién

Traccion
—

O

T-REF

V-REF

Servopack

CN1-9

CN1-5

Control de par <-> Control de velocidad (valor nominal
analégico)

Conmutacién entre control de par y de velocidad. Valor nominal
de velocidad

¢ V-REF (CN1-5) introduce un valor nominal de velocidad o
un limite de velocidad.

Par nominal

¢ T-REF (CN1-9) introduce un valor nominal de par, un valor Conmutacién
nominal de avance de par o un limite de par, en funcién enltre Pallf ”_Cc’jmé'
del modo de control. na y veoclaa

nominal
¢ /P-CON (/C-SEL)(CN1-41) se utiliza para la conmutacién
entre control de par y de velocidad.

CN1-41 estd abierto. Control de par
CN1-41 conO V. Control de velocidad

Control de par: Cuando /P-CON (/C-SEL) esta desacti-
vada

¢ El valor nominal de T-REF controla el par.

¢ V-REF puede utilizarse para limitar la velocidad del servo-
motor cuando Pn002.1 esté configurada para 1. La ten-
sién de V-REF (+) limita la velocidad del servomotor du-
rante la rotacion a derechas y a izquierdas.

¢ La constante de usuario Pn407 puede utilizarse para limi-
tar la velocidad maxima del servomotor.

/P-CON

Servopack

V-REF

T-REF

(/C-SEL)

CN1-5

CN1-9

CN1-41
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Pn000.1 Método de control
9 Control de velocidad: Cuando /P-CON (/C-SEL) esta activada
Configura la constante de usuario Pn002.0 como se muestra a continuacion.
Constante de Entrada de par indice Observaciones
usuario nominal
Pn002.0 (T-REF) (CN1-9,10)
0 - Control de velocidad
normal
1 Entrada de limite de par | Control de velocidad en |Si desea mas informa-
limite de par por tensién | cidn sobre el control de
nominal analégica velocidad en limite de
par por tensién nominal
analdgica, consulte
5.2.10.
2 Entrada de avance de Control de velocidad con |Si desea obtener més in-
par avance de par formacién sobre el con-
trol de velocidad con
avance de par, consulte
5.2.8.
8 Control de posicion + Control de par

Puede utilizarse para conmutar el control de velocidad (referencia de contacto) y el control de par.
¢ /P-CON (/C-SEL)(CN1-41) se utiliza para conmutar el control.

CN1-41 esta Control de posicién
abierto.

CN1-41 con 0 |Control de par

V.

Control de posicion : Cuando /P-CON (/C-SEL) esta desactivada

Configure la constante de usuario Pn002.0 como se muestra a continuacion.

Constante de Entrada de par indice Observaciones
usuario nominal
Pn002.0 (T-REF) (CN1-9,10)
0 - Control de posicién nor-
mal
1 Entrada de limite de par | Control de posicién en | Si desea més informa-
limite de par por tensién | cidn sobre el control de
nominal analégica posicién en limite de par
por tensién nominal
analdgica, consulte
5.2.10.
2 Entrada de avance de Control de posicién con |Si desea obtener més in-
par avance de par formacién sobre el con-
trol de posicién con
avance de par, consulte
5.2.8.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.7 Uso del control de par

Pn000.1

Método de control

6

Control de velocidad (referencia de contacto) ++ Control de par

Puede utilizarse para conmutar el control de velocidad (referencia de contacto) y el control de par.
¢ /P-CON (/C-SEL)(CN1-45) y /N-CL(SPD-B)(CN1-46) se utilizan para conmutar el modo de control.

/P-CL (/SPD-A) /N-CL (/SPD-B) -
CN1-45 CN1-46

0 0 Control de par

Control de velocidad

0
]
]

]
]
0

(Referencia de contacto)

0: DESACTIVADA
1: ACTIVADA

Nota:

Véase 5.3.3 Asignacion de seriales del circuito de entrada.

<«EJEMPLOp

Hl Senales de entrada

Entradas de par nominal

La sefial de entrada /C-SEL sélo puede utilizarse cuando se haya asigando una senal al circuito de entrada.

Las senales de entrada siguientes se utilizan para el control de par.

Servopack

T-REF CN1-9 )
Entrada de par nominal { ip D> par nominal
(Entrada de tensién analégica) SG CN1-10

V-REF -
Entrada de velocidad nominal Ch1-5 > Velocidad
(Entrada de tension SG tp CN1- nominal
analdgica)

A

tP indica los cables de par trenzado.

— Entrada T-REF CN1-9

Entrada de par nominal

Control de par/
velocidad

— Entrada SG CN1-10

par nominal

Masa de sefales para la entrada de

Control de par/
velocidad

Estas sefales se utilizan cuando se ha seleccionado el control de par.

El par del servomotor esta controlado de modo que guarda una proporcién con la tensién

de entrada entre T-REF y SG.

300

Par nominal (%) 200

4 8 12

Tensién de entrada (en V)

-'-' 0
100

Configuracion LT
bésica de fabrica ~_ .-~
-200

_so0 Elangulo de inclinacién se
define en Pn400.

e Configuracion bésica de fabrica

Pn400 = 30: Esta configuracién significa que 3 V equivalen al par nominal.

+3 V de entrada: Par nominal en el sentido de rotacion a derechas
+9 V de entrada: 300% de par nominal en sentido de rotacién a derechas
-0,3 V de entrada: 10% de par nominal en sentido de rotacién a izquierdas

La constante de usuario Pn400 puede emplearse para cambiar el rango de entrada de

tension.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

® Ejemplo de circuito de entrada

470 Q 475 W min.

Servopack

¢ Utilice siempre

cables de par trenzado para controlar el ruido.

* Resistencia variable recomendada: Modelo 25HP-10B fabricado por Sakae
Tsushin Kogyo Co., Ltd.

Entradas de velocidad nominal

Consulte 5.2.1.

Uso de la senal /P-CON

— Entrada /P-CON CN1-41 Control proporcional, etc. Control de par/

La funciéon de la senal

velocidad, con-
trol de posicion

de entrada /P-CON varia con la configuraciéon de Pn000.1

Servopack

Conmutacion de control Py Pl

Conmutacion de bloqueo en cero activado/desactivado

/P-CON .

—oo—o—|

Conmutacién del modo de control

|
|
Conmutacién de inhibicion activada/desactivada |
|
|

Conmutacién del sentido de rotaciéon

]
(Pn000.1)

Configuracion de Funcién /P-CON
Pn000.1
0,1 Conmuta los controles P (proporcional) y Pl (proporcional-integral).

2 No se utiliza.

3,4,5,6 Conmuta el sentido de rotacion en el modo de seleccién de velocidad

mediante entrada por contactos.
7,8,9 Conmuta el modo de control.

A Activa/desactiva el bloqueo en cero.
B Activa/desactiva la inhibicidn.

om" La funcién de senales /P-CON se conmuta automaticamente cuando se define Pn50A.0 con el va-

lor 0.

Bl Constante de usuario

Las constantes de usuario siguientes se utilizan para el control de par. Establezca las
constantes de usuario en funcién del sistema de servo utilizado.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.7 Uso del control de par

Pn400 | Amplificacion de Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
entrada de par no- configura- | cién basica |velocidad
. 0,1 V/par > L
minal . cion: de fabrica:
nominal
de10a 100 30

La constante de usuario establece el rango de tensién para la entrada de par nominal
T-REF (CN1-9) en funcién del formato de salida del controlador principal o del circuito
externo.

La configuracién de fabrica es 30, de modo que la salida de par nominal es de 3 V (30 x
0,1).

Par nominal

Par nominal

T Tensién nominal (en V)

La tensién nominal esté configurada.

Durante el control de par, para la configuracién de constantes de usuario, se dispone de
dos funciones de limitacién de velocidad, como se muestra a continuacién.

Configuracion de Descripcion

Pn002.1
0 Utiliza el limite definido por Pn407. (funcién de limitacién de velocidad
interna)
1 Utiliza V-REF (CN1-5 y 6) como entrada de limite de velocidad externo

y establece el limite de velocidad con la tensién de entrada en V-REF
y Pn300. (funcién de limitacion de velocidad externa)

Funcion de limitacion de velocidad interna

Pn407 |Limite de velocidad du- | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/
rante el control de par configura- | cién basica |velocidad
rpm i -
cion: de fabrica:
deOa 10000
10000

La constante de usuario establece un limite de velocidad del motor al seleccionarse el
control de par.

Se utiliza para evitar una velocidad excesiva del equipo durante el control de par.

Al funcionar la sefal /VLT de deteccién de limite de velocidad del mismo modo en el
control de par que la sefal /CLT, consulte 5.1.3 Limites de par, donde se explica la
aplicacion de la sefal /CLT.

Rango de control de par

Velocidad del motor

Limite de velocidad [

Rango de
control de
par

Par
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

El servomotor funcionaré a la velocidad maxima si define Pn407 con un valor superior a
la velocidad maxima del servomotor.

Funcion de limitacion de velocidad externa

Esta funcion utiliiza V-REF (CN1-5) como entrada de limite de velocidad externa y
establece el rango de tension de entrada en Pn300. Establezca el rango en funcion del
ordenador principal y el estado de la salida del circuito externo.

Pn300 | Amplificacion de Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
entrada de veloci- configura- | cién basica |velocidad
i 0,01 V/velo- ‘s .
dad nominal t . cion: de fabrica:
cidad nomi-
nal de 150 a 600
3000

La configuracién de fabrica es +1% de la velocidad nominal del motor o de 6 V.

Principio de control de velocidad

El par inversamente proporcional a la diferencia entre el limite de velocidad y la velocidad se reali-
menta para que el sistema vuelva a encontrarse dentro del rango de velocidad de control cuando
se sobrepasa dicho rango. Por tanto, el Iimite de velocidad real se incrementaré por medio de cargas
negativas.

Velocidad del motor

Rango de limite de velocidad
V-REF

5.2.8 Funcion de par de avance

La funcién de avance de par se emplea solamente en el modo de control, excepto para
el control de par.

Con esta funcién se reduce el tiempo de posicionamiento, se establece una diferencia en
la velocidad nominal en el controlador principal para generar un par nominal de avance,
y se envia este valor nominal junto con la velocidad nominal del servopack.

Un valor de avance de par demasiado alto propiciard sobremodulaciones o
submodulaciones. Para evitarlo, especifique el valor éptimo mientras observa como
responde el sistema.

Conecte una linea de sefnales para la velocidad nominal en V-REF (CN1-5y 6) y una linea
de senales para el par nominal de avance en T-REF (CN1-9y 10).
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.8 Funcién de par de avance

Controlador principal Servopack SGDH

Servomotor

Dife- K

Bucle de
intensidad

+ o+
OO
+4 +
Integracion
(Pn101)

Célculode | PG
velocidad

Pn100

Referencia —

de posicién

Encoder

Divisor

Kp: Amplificacion del bucle de posicién
Krp: Amplificacion de avance

B Uso de la funcion de avance de par
Para utilizar la funcién de avance de par, defina la siguiente constante de usuario con el
valor 2.
Pn002.0 Opcidn de control de velocidad Configuracion | Control de velo-
(Asignacion de borne T-REF) basica de cidad,
fabrica: Control de posi-
0 cion
Esta configuracion activa la funcién de avance de par.
Configuracion de Descripcion
Pn002.0
0 Ninguna.
1 Borne T-REF utilizado para entrada de limite de par externo.
2 Borne T-REF uitlizado para entrada de avance de par.
La funcién de avance de par no puede utilizarse con la limitacién de par por tensién
nominal analégica que se explica en 5.2.70 Uso de los limites de par por tensién nominal
analégica.
B Configuracion

El avance de par se configura con la constante de usuario Pn400.

La configuracion de fabrica en Pn400 es 30. Si, por ejemplo, el valor de avance de par es
+3V, el par estara limitado a un +100% del par nominal.

Pn400 | Amplificacion de Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
entrada de par no- 0,1 V/par | configura- | cion basica | velocidad,
minal nominal cion: de fabrica: Control de posi-

de 10 a100 30 cién
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

5.2.9 Funcion de avance de velocidad

La funcién de avance de velocidad emplea tensiones analogicas y solo es efectiva para
el control de posiciéon.

La funcién de avance puede utilizarse para reducir el tiempo de posicionamiento. El
controlador principal crea un valor nominal de avance basado en el diferencial de la
referencia de posicion. Este valor se proporciona al servopack con la referencia de
posicion.

Si se especifica un valor de avance excesivo, pueden producirse errores por
sobremodulacién o submodulacién. Establezca la configuracion éptima en funcién de la
respuesta del equipo.

La referencia de posicién del controlador principal se conecta a PULS y SIGN (CN1-7, 8,
11y 12) y la referencia de avance de velocidad se conecta a V-REF (CN1-5 y 6).

Controlador principal Servopack SGDH

V-REF

Referenci
de posicié M e

Servomotor

Bucle de in-
O—| tensidad M

Integracion

Pn101
Célculo de
velocidad

| PG

Encoder

Kp: Amplificacion del bucle de posicion
Ker: Amplificacion de avance

B Uso de la funcion de avance de velocidad

Defina la siguiente constante de usuario con el valor 1 para utiliza la funcién de avance
de velocidad con tension analdgica.

Pn207.1 Opcion de control de velocidad Configuracion |Control de posi-
basica de cién
fabrica: 0

Con esta configuracion se activa la funcion de avance de velocidad.

Configuracion de Descripcion
Pn207.1
0 Sin funcién de avance
1 Borne T-REF utilizado para entrada de avance de velocidad.

B Configuracion

El valor de avance de velocidad se define en la constante de usuario Pn300.

La configuracion de fabrica de Pn300 es 600, con la que un valor de avance de velocidad
de +6 V proporciona la velocidad nominal.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.10 Limites de par por tensién nominal analdgica, Funcién 1

Pn300 |Ampliacién de en- Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
trada de valor nomi- configura- | cién basica |velocidad,
. 0,01 V/velo- s o
nal de velocidad . . cion: de fabrica: .
cidad nomi- Control de posi-
nal de 150 a 600 cién
3000

5.2.10 Limites de par por tension nominal analdgica, Funcion 1

Los limites de par por tensién nominal analdgica limitan el par asignando un limite de par
con una tensién analogica al borne T-REF (CN1-9 y 10). Esta funcién no puede utilizarse
para el control de par porque el borne de entrada del par nominal T-REF se utiliza como
borne de entrada.

Valor de limite de —DLT_REF Pn400

P Pn402
Pn404
+ Amplificacion + (/P-CL:ON)
V-REF de bucle de ve- Valor no-

Valor nominal de —<

velocidad locidad (Pn100) minal de
- par
Integracion
(Pn1o1)
Pn405 Pn403
Realimentacién de (/N-CL:ON)  Limite de par

velocidad

B Uso de los limites de par por tension nominal analégica

Para utilizar esta funcién, defina la siguiente constante de usuario con el valor 1.

Pn002.0 Opcion de control de velocidad Configuracién | Control de velo-
(Asignacion de borne T-REF) béasica de cidad, control
fabrica: de posicion
0

Este pardmetro puede utilizarse par activar los limites de par por tensién nominal
analégica.

Los limites de par no pueden configurarse por separado para la rotacion a izquierdas y

a derechas.
Configuracioén de Descripcion
Pn002.0
0 Ninguna.
1 Borne T-REF utilizado para entrada de Iimite de par externo.
2 Borne T-REF utilizado para entrada de avance de par.

Esta funcién no puede utilizarse con la funcién de avance de par explicada en 5.2.8 Uso
de la funcién de avance de par.
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5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

B Configuracion

La amplificaciéon de entrada de limite de par se configura en la constante de usuario
Pn400.

La configuraciéon de fabrica de Pn400 es 30. Si, por ejemplo, el limite de par es =3V, el par
esté limitado a un 100% del par nominal.(Los valores de par superiores al 100% del par
se bloquean en el 100%.)

Pn400 | Amplificacion de Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
entrada de par no- configura- | cién basica |velocidad
. 0,1 V/par i .
minal . cion: de fabrica: .
nominal Control de posi-
de10a100 30 cién

5.2.11 Limites de par por tension nominal analdgica, Funcion 2

Los limites de par por tensién nominal analogica limitan el par asignando un limite de par
con una tensién analégica a los bornes T-REF (CN1-9 y 10). Esta funcion no puede
utilizarse para el control de par porque el borne de entrada del par nominal T-REF se utiliza
como borne de entrada. Si la sefial /P-CL (CN1-45) estéa activada, se aplicara un limite de
par a derechas; si se activa la sefial /N-CL (CN1-46), se aplicara el limite de par a

izquierdas.
/P-CL
/N-CL >
Valor de limite de > Pna02
par v v v
Pn404
- (/P-CL:ON)
Amplificacion +
Valor nominal de —¢ féi%:‘;'ipd,ﬁg(?; — Valor no-
velocidad minal de
Integracion par
(PnioT) orack Pra03
Limite de par
(/N-CL:ON) P
Realimentacion de velocidad

B Uso de los limites de par por tension nominal analégica

Para utilizar esta funcién, defina la siguiente constante de usuario con el valor 3.

Pn002.0

Opcion de control de velocidad
(Asignacion de borne T-REF)

Configuracion
basica de
fabrica:

0

Control de velo-
cidad, control
de posicion

Con esta configuracion se activan los limites de par por tensién nominal analégica,

funcién 2.
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5.2.11 Limites de par por tensién nominal analégica, Funcion 2

Configuracioén de Descripcion
Pn002.0
0 Ninguna
1 Borne T-REF utilizado para entrada de limite de par externo.
2 Borne T-REF utilizado para entrada de avance de par.
3 El borne T-REF empleado para la salida de limites de par externos
cuando P-CL o N-CL esté activada.

Esta funcion de limitacion de par no puede emplearse al mismo tiempo que la funcion de
avance de par.

Al utilizar esta funcién, confirme la asignacién de sehales de entrada. (Consulte 5.3.3
Asignacién de senfales del circuito de entrada.) En la tabla siguiente aparece la
configuracién de fabrica.

bajo

/P-CL |Activada, CN1-45 en nivel Limite de par a derechas Limite: Entrada T-REF o
bajo aplicado. Pn404, la de valor inferior.
Desactivada, CN1-45 en ni- | No se aplica el limite de -
vel alto par a derechas, es decir,

funcionamiento normal.
/N-CL |Activada, CN1-46 en nivel Limite de par aizquierdas | Limite: Entrada T-REF o

aplicado.

Pn405, la de valor inferior.

Desactivada, CN1-46 en ni-
vel alto

No se aplica el limite de
par a izquierdas, es decir,

funcionamiento normal.

Configuracion

La amplificaciéon de entrada de limite de par se configura en la constante de usuario
Pn400.

La configuraciéon de fabrica en Pn400 es 30. Si, por ejemplo, el limite del par es =3 V, el
par estara limitado a un 100% del par nominal. (Con un valor de par superior al 100% el
par se blogquea en 100%. El 100% de par también se utilizara como limite si el valor limite
de par de entrada es -3 V.)

Pn400 |Amplificacion de Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
entrada de par no- configura- | cién basica |velocidad/con-
. 0,1 V/par i 2 - s s
minal nominal cioén: de fabrica: |trol de posicidn
de 10 a 100 30

También es valida la configuracion de las siguientes constantes de usuario. El limite del
par puede ser el valor de limite de par para la tensién nominal analégica o bien la
configuracién de la constante Pn404 o Pn405, la que tenga un valor inferior.

122



5.2 Configuracion en funcion del controlador principal

Pn404 |Limites de par ex- Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
ternos a derechas % configura- | cién basica |velocidad/con-
cion: de fabrica: |trol de posicion
de 0 a 800 100
Pn405 |Limites de par ex- Unidad: Rango de | Configura- |Control de par/
ternos a izquierdas % configura- | cién basica |velocidad/con-
cion: de fabrica: |trol de posicion
de 0 a 800 100

5.2.12 Funcidn de inhibicion de impulso nominal (INHIBIT)

Con esta funcién se inhibe el servopack para el recuento de impulsos nominales de
entrada durante el control de posicién. El servomotor permanecera bloqueado mientras
la funcién esté en uso. La sefial /P-CON(/INHIBIT) se utiliza para activar o desactivar la

funcion.

Servopack

DESACT!— +
v VADA
BO—OTi— _| de errores [——

Contador

>

10
Impulso __,.4 oy 4
nominal
/P-CON /P-CON (/INHIBIT)
(/INHIBIT) >

ACTIVADA™

Impulso de realimentacion

Uso de la funcion de inhibicion de impulso nominal (INHIBIT)

Para utilizar la funcion de inhibicién, configure las constantes de usuario como se indica

a continuacion.

Pn000.1

Seleccion del método de control

Configuraciéon |Control de posi-
béasica de cién
fabrica:
0

Con la siguiente configuracién se activa la funcién de inhibicién.

Configuracion de

Descripcion

Pn000.1
1 Activa la funcién de inhibicion.
Siempre cuenta impulsos nominales.
B Activa la funcién de inhibiciéon. La sefal /P-CON (/INHIBIT) se utiliza

para activar o desactivar la funcién de inhibicién.

/P-CON (/INHIBIT)

Descripcion

DESACTIVADA

Cuenta impulsos nominales

ACTIVADA

Al activarla, no permite al servopack contar im-
pulsos nominales.

El servomotor permanece bloqueado.

Nota:

Si la sefal de /INHIBIT aparece entre paréntesis, se indica con ello que se ha

asignado una senal al circuito de entrada. Si desea obtener mas informacién,
consulte 5.3.3 Asignacion de seriales del circuito de entrada.
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FUNCIONES Y CONFIGURACION DE CONSTANTES DE USUARIO

5.2.12 Funcioén de inhibicion de impulso nominal (INHIBIT)

Bl Relacion entre senales de inhibicion y impulsos nominales

Sefial /INHIBIT ACTIVADA DESACTIVADA ACTIVADA
(/P-CON) : i

Impulso —,_|_|_|_|_|_|_|_|_|_|_,7

nominal b Do
-Pi—;<-t1 —>—<— 2
< > 1,122 2 05ms

Los impulsos nominales
de entrada no se cuentan
durante este periodo.
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5.3 Configuracion del servopack

5.3 Configuracion del servopack

En este apartado se describe el procedimiento para configurar las constantes de usuario para
utilizar el servopack SGDM.

5.3.1 Constantes de usuario

Los servopacks de la serie =-ll proporcionan muchas funciones y tienen parametros lla-
mados constantes de usuario con los que el usuario puede especificar las funciones y re-
alizar en ellas ajustes precisos.

Constantes de usuario Servopack

2

[®
[®
O

55325 o @

Para configurar las constantes de usuario
se utiliza la unidad de manejo de panel o
la unidad digital de manejo.

FI—— [k o

D Lptip il |

0

(=

ool
ool
[© 3]

Las constantes de usuario se dividen en los tres grupos siguientes:

Constante de usuario Funcion

De Pn000 a Pn601 Especifican las funciones del servopack, configuran la servo-
amplificacién, etc.

De Fn000 a Fn013 Ejecutan funciones auxiliares como el funcionamiento en el
modo paso a paso y las blusquedas de origen.

De Un000 a Un0OD Permiten supervisar la velocidad del motor y el valor nominal
de par mediante los indicadores del panel.

En el anexo B aparece una lista de constantes de usuario que pueden servir como
ejemplo. Si desea mas informacién acerca de la configuracion de las constantes de usua-
rio, consulte 7. 1.6 Funcionamiento en el modo de configuracién de constantes de usuario.
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5.3.3 Asignacion de sefiales del circuito de entrada

5.3.2 Velocidad paso a paso

Utilice las constantes de usuario para establecer o modificar la velocidad del motor
cuando esté accionando el motor desde la unidad digital de manejo o la unidad de manejo
del panel.

Pn304 |Velocidad paso a paso | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/

rpm configura- | cién basica |velocidad, con-

cion: de fabrica: |trol de posicion
deOa 500
10000

Utilice esta constante de usuario para establecer la velocidad del motor cuando esté ac-
cionando el servopack desde la unidad digital de manejo o la unidad de manejo del panel.
Si el valor especificado es superior a la velocidad maxima del servo, el servomotor girara
a la velocidad méxima.

W

f——/—‘_‘_——q

GEEEE
SGDH-

DIGITAL Z
SERVOPACK OPERATOR YASKAWA

JUSP-OP02A
e () 618888
v

:
— Unidad de manejo del
\—_@/ panel

¥ YASKAWA
Unidad digital de
manejo

5.3.3 Asignacion de senales del circuito de entrada

Puede cambiarse la asignacién de funciones para los circuitos de sefiales de entrada en
secuencia. Las senales de entrada del conector CN1 estan asignadas con la configura-
cion de fabrica, como se muestra en la tabla siguiente.

Numeros de borne | Nombre de borne de Configuracion basica de fabrica
del conector CN1 entrada
Simbolo Nombre
40 SI0 /S-ON Servo conectado
41 S /P-CON (Valor nominal de con-
trol proporcional) *
42 SI2 P-OT Giro a derechas no
admitido
43 SI3 N-OT Giro a izquierdas no
admitido
44 Sl4 /ALM-RST Reset de alarma
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5.3 Configuracion del servopack

Nameros de borne
del conector CN1

Nombre de borne de
entrada

Configuracion basica de fabrica

Simbolo Nombre
45 SI5 /P-CL (Limite de corriente a
derechas) *
46 Slé /N-CL (Limite de corriente a

izquierdas) *

* Las funciones de estas sefiales de entrada cambian automaticamente en funcién de la
configuracién de la constante de usuario Pn000.1 en tanto que Pn50A.0 esté definida con
el valor 0.

La constante de usuario siguiente se utiliza para permitir la asignacién de sefiales de en-

trada.
Pn50A.0 Modo de asignacion de sefales de en- Configuracion |Control de par/
trada basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion
0
Configuracioén de Descripcion
Pn50A.0
0 Configuracién de fabrica para la asignacion de sefiales de entrada de
secuencia.
Esta configuracién es la misma que la de los servopacks SGDB-[JADL]
de Yaskawa.
1 Se permite cualquier configuracién de sefales de entrada de secuen-
cia.

En la configuraciéon de fabrica, Pn50A.0 esta definida con el valor 0. En este manual, las funciones
estén descritas generalmente segln la configuracién de fabrica.

o[ nFo >

B Asignacion de senales de entrada

La sefial siguiente puede asignarse cuando Pn50A.0 esta definida con el valor 1.

Servopack

[S-ON I CN1-40 figura en la configura-
cién de fabrica asignada a la
Determina la senal de entrada /S-ON.

asignacion del
borne para las
senales de en-
trada.

Los bornes de CN1-40 a 46 pue-
den asignarse a la senal /S-ON
por medio de la constante
Pn50A.1.

En la tabla siguiente aparece la configuracion de fabrica para las selecciones de 1 a 4 de
senales de entrada.
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5.3.3 Asignacion de sefiales del circuito de entrada

Pn50A Selecciones de sefales de entrada 1 Configuracién | Control de par/
basica de fabrica: |velocidad, con-
2100 trol de posicién

Pn50B Selecciones de senales de entrada 2 Configuracion | Control de par/
basica de fabrica: | velocidad, con-

6543 trol de posicion

Pn50C Selecciones de sefales de entrada 3 Configuracién | Control de par/
basica de fabrica: |velocidad, con-
8888 trol de posicién

Pn50D Selecciones de senales de entrada 4 Configuracion | Control de par/
basica de fabrica: | velocidad, con-
3888 trol de posicion

Seleccione el borne de entrada del conector CN1 que vaya a utilizarse para cada una de
las sefiales de entrada.

e Ejemplos de asignacién de senales de entrada

El procedimiento para asignar senales de entrada de secuencia se describe a conti-
nuacion empleando la sefial /S-ON como ejemplo.

Configura- Descripcion Observaciones
cion de
Pn50A.1

0 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI0 (CN1-40). Polaridad de sefal: Normal

1 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI1 (CN1-41). | Ejémplo: La sefal de servo conectado
(/S-ON) es valida cuando esta activada en

2 Envia |a sefial /S-ON desde el borne de entrada SI2 (CN1-42). el nivel bajo.

3 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI3 (CN1-43).

4 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada Sl4 (CN1-44).

5 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI5 (CN1-45).

6 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI6 (CN1-46).

7 Configura la sefial /S-ON de modo que siempre sea valida. Configura la senal de servo conectado
(/S-ON) de modo que siempre sea vélida o

8 Configura la sefial /S-ON de modo que siempre sea no vélida. siempre sea no vélida.

9 Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI0 (CN1-40). Polaridad de sefal: Invertida

A Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada SI1 (CN1-41), | Eiemplo: La senal de servo conectado
(/S-ON) es valida cuando esta activada en

B Envia la sefal /S-ON desde el borne de entrada SI2 (CN1-42). el nivel alto.

C Envia la sefal /S-ON desde el borne de entrada SI3 (CN1-43).

D Envia la sefial /S-ON desde el borne de entrada Sl4 (CN1-44).

E Envia la sefal /S-ON desde el borne de entrada SI5 (CN1-45).

F Envia la sefal /S-ON desde el borne de entrada SI6 (CN1-46).

Nota: Puede utilizarse la configuracion de 9 a F para invertir la polaridad de sefales.
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5.3 Configuracion del servopack

IMPORTANTE Si se configura la polaridad invertida para la sefal de servo conectado, giro a derechas no admitido

o giro aizquierdas no admitido, es posible que el funcionamiento no sea seguro cuando se produz-
can problemas como lineas de sefales interrumpidas. Compruebe si, para un funcionamiento se-
guro, es necesario invertir la polaridad para una o mas de estas sefales.

Como se indica en la tabla anterior, la senal /S-ON puede asignarse a cuaqluiera de
los bornes de SI0 a SI6. La sefal /S-ON siempre se envia cuando Pn50A esta definida
con el valor 7, con o que no es necesario disponer de una linea de sehales externa,
ya que el servopack determinara si el servo esta conectado o desconectado.

La sefal /S-ON no se utiliza cuando Pn50A esta definida con el valor 8. Esta configura-
cién sdlo tiene sentido en los casos siguientes:

* Cuando lasenal de entrada predeterminada en fabrica debe reemplazarse por otra
senal de entrada.

* Lasefial debe dejarse en posicidn activada (nivel bajo) durante el funcionamiento
normal para que la sefal sea vélida cuando esté en posicién desactivada (nivel
alto) cuando se envien las senales de giro a derechas no admitido (P-OT) y giro
a izquierdas no admitido (N-OT). La linea de sefales de borne de entrada debe
estar conectada aun cuando se utilice en configuraciones del sistema que no re-
guieran estas sefales, si bien el cableado innecesario puede eliminarse configu-
rando Pn50A con el valor 8.

om, Cuando se asignan varias sefiales a un mismo circuito de entrada, las sefiales se envian con el opera-
— dor légico OR.
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5.3.3 Asignacion de sefiales del circuito de entrada

e Asignacion de otras sefales de entrada
La asignacién de las sehales de entrada puede cambiarse como se indica a continua-

cion:
Senal de entrada Constante de Descripcion
usuario
Nombre Operador légico | Nimero | Confi-
gura-
cioén
Valor nominal de control activada (nivel Pn50A.2 0 Envia la sefial a la izquierda desde SI0
proporcional bajo) (CN1-40).
(/P-CON) 1 Envia la sefial a la izquierda desde SI1
(CN1-41).
2 Envia la sefial a la izquierda desde SI2
(CN1-42).
3 Envia la sefial a la izquierda desde SI3
(CN1-43).
4 Envia la sefial a la izquierda desde S14
(CN1-44).
5 Envia la sefial a la izquierda desde SI5
(CN1-45).
6 Envia la sefial a la izquierda desde SI6
(CN1-486).
7 Configura la sefal a la izquierda como siempre
activada.
8 Configura la sefal a la izquierda como siempre
desactivada.
9 Envia la sefial invertida a la izquierda desde
SI0 (CN1-40).
A Envia la sefial invertida a la izquierda desde
SI1 (CN1-41).
B Envia la sefial invertida a la izquierda desde
SI2 (CN1-42).
C Envia la sefal invertida a la izquierda desde
SI3 (CN1-43).
D Envia la sefal invertida a la izquierda desde
Sl4 (CN1-44).
E Envia la sefal invertida a la izquierda desde
SI5 (CN1-45).
F Envia la sefial invertida a la izquierda desde
S16 (CN1-46).
Giro a derechas no admi- desactivada (nivel |Pn50A.3 | de 0 aF |lgual que la anterior.*
tido (P-OT) alto)
Giro a izquierdas no admi- | desactivada (nivel |Pn50B.0 | de OaF |Igual que la anterior.*
tido (N-OT) alto)
Reset de alarma activada (nivel Pn50B.1 | de 0 a F |Igual que la anterior.*
(/ARM-RST) bajo)
Limite de corriente a dere- | activada (nivel Pn50B.2 | de 0 a F |lgual que la anterior.*
chas (/P-CL) bajo)
Limite de corriente a iz- activada (nivel Pn50B.3 | de 0 aF |Igual que la anterior.*
quierdas (/N-CL) bajo)
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5.3 Configuracion del servopack

Senal de entrada

Constante de

Descripcion

usuario
Nombre Operador Idgico |Numero | Confi-
gura-
cioén
Seleccion de control de ve- - Pn50C.0 | de 0 aF |Igual que la anterior.*
locidad mediante entrada
por contactos (/SPD-D)
Seleccién de control de ve- - Pn50C.1 | de 0 aF |Igual que la anterior.*
locidad mediante entrada
por contactos (/SPD-A)
Seleccion de control de ve- - Pn50C.2 | de O aF |Igual que la anterior.*
locidad mediante entrada
por contactos (/SPD-B)
Seleccién del modo de con- |activada (nivel Pn50C.3 | de 0 aF |Igual que la anterior.”
trol (/C-SEL) bajo)
Bloqueo en cero activada (nivel Pn50D.0 | de 0 aF |Igual que la anterior.”
(/ZCLAMP) bajo)
Inhibicién del impulso no- activada (nivel Pn50D.1 | de 0 a F |Igual que la anterior.”
minal (/INHIBIT) bajo)
Cambio de amplificacion activada (nivel Pn50D.2 | de 0 aF |Igual que la anterior.”
(/G-SEL) bajo)

* “|gual que la anterior” indica que la constante de usuario puede configurarse de 0 a F para asignar sefiales de entrada
a los bornes siguientes, como se muestra en el ejemplo de valor nominal de control proporcional (/P-CON).

1. Asignacion a los bornes de salida de SI0 a SI6
2. Configuracién como siempre vélido o siempre no valido.
3. Asignacion a los bornes de entrada de SIO a SI6 y recepcidn de las sefales en el servopack con el operador

|6gico de inversién de la sefial de entrada.
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5.3.4 Asignacion de sefales del circuito de salida

5.3.4 Asignacion de senales del circuito de salida

Las funciones de sefales de salida pueden asignarse a los circuitos de salida de sefhales

en secuencia que aparecen a continuacion.

Numeros de Nombre del Configuracion basica de fabrica Comentarios
borne del co- | borne de salida
nector CN1 Simbolo Nombre
25 SO1 /N-CMP+ Deteccién de coin- | La salida de
(/COIN+) cidencia de veloci- |sefales variara
dades (posiciona- |en funcién del
26 (SG) /N-CMP- miento comple- modo de con-
(/COIN-) tado) trol.
27 SO2 /TGON+ Deteccién de rota-
cién
28 (SG) /TGON-
29 SO3 /S-RDY + Servo a punto
30 (SG) /S-RDY-

A continuacién aparecen las constantes de usuario de seleccién de sefal de salida con
la configuracién de fabrica.

Pn50E Selecciones de senales de salida 1 Configuracién | Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién

3211
Pn50F Selecciones de senales de salida 2 Configuracion |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion

0000
Pn510 Selecciones de sefales de salida 3 Configuraciéon |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién

0000

Seleccione los bornes del conector CN1 para la salida de sefales.

Senfal de
salida

De Pn50E.[J a Pn510.]

1
o

o/ 2
o

3
o
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5.3 Configuracion del servopack

Senal de salida

Constante de usuario

Descripcion

Numero | Configura-
cién
Posicionamiento |Pn50E.O 0 Desactivada (no se utiliza para la senal de salida a la izquierda).
completado p 5 . )
(/COIN) 1 Envia la sefal a la izquierda desde el borne de salida SO1 (CN1-25 y 26).
2 Envia la sefal a la izquierda desde el borne de salida SO2 (CN1-27 y 28).
3 Envia la sefal a la izquierda desde el borne de salida SO3 (CN1-29 y 30).
Deteccion de Pn50E.1 de0ad3 |lgual que la anterior
coincidencia de
velocidades
(/V-CMP)
Deteccién de ro- | Pn50E.2 de0ad3 |Igual que la anterior
tacion (/TGON)
Servo a punto Pn50E.3 de0ad3 |Igual que la anterior
(/S-RDY)
Deteccion de Pn50F.0 de0ad3 |lgual que la anterior
limite de par
(/CLT)
Deteccion de Pn50F.1 de0ad3 |lgual que la anterior
limite de veloci-
dad (/VLT)
Inmovilizacion Pn50F.2 de0al3 |lgual que la anterior
del freno (/BK)
Advertencia Pn50F.3 de0ad3 |lgual que la anterior
(/WARN)
Proximidad Pn510.0 de0ad3 |lgual que la anterior
(/NEAR)
No se utiliza. - - -
Nota: “Igual que la anterior” significa que las sefiales de salida se desactivan o se asignan a los bornes de salida

de SO1 a SO3 mediante la configuracion de la constantes de usuario de 0 a 3.

o[ nFo >

Cuando se asignan varias sefiales a un mismo circuito de salida, las sefales se envian con el opera-
dor l6gico OR. Las sefales que no se detectan no son vélidas. Por ejemplo, |la sefial /COIN de posi-
cionamiento completado no es vélida en el modo de control de velocidad.

La siguiente constante de usuario puede utilizarse para invertir la salida de senales en los
bornes de salida de SO1 a SOS.

Pn512

Configuracion de inversién de sefales
de salida

Configuracion
basica de
fabrica:

0000

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Con esta configuracion se especifica qué senal de salida del conector CN1 debe
invertirse.
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5.3.5 Seleccion del modo de control

Bornes de salida Constante de usuario Significado
Ndmero Configura-
cioén
SO1 (CN1-25,26) |Pn512.0 0 Sefal de salida no invertida
1 Senal de salida invertida
S0O2 (CN1-27,28) |Pn512.1 0 Senfal de salida no invertida
1 Senal de salida invertida
SO3 (CN1-29,30) |Pn512.2 0 Sefal de salida no invertida
1 Senal de salida invertida
No se utiliza. Pn512.3 - -

5.3.5 Seleccion del modo de control

El servopack SGDH proporciona control de velocidad, control de posicién, control de par
y otros modos de control que aparecen en la tabla siguiente:

La siguiente constante de usuario se utiliza para establecer el modo de control.

Pn000.1 Seleccion del modo de control Configuracion |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion
0
Configuracién de Modo de control
Pn000.1
0 Control de velocidad (valor nominal analdgico)
1 Control de posicién (valor nominal de secuencia de impulsos)
2 Control de par (valor nominal analégico)
3 Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos

(referencia de contacto)

4 Seleccién de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto) <= Control de velocidad (valor nominal
analdgico)

5 Seleccién de control de velocidad mediante entrada por contactos

(referencia de contacto) <> Control de posicién (valor nominal de se-
cuencia de impulsos)

6 Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto) <= Control de par (valor nominal analégico)

7 Control de posicién (valor nominal de secuencia de impulsos) <> Con-
trol de velocidad (valor nominal analégico)

8 Control de posicion (valor nominal de secuencia de impulsos) < Con-
trol de par (valor nominal analégico)

9 Control de par (valor nominal de secuencia de impulsos) <> Control
de velocidad (valor nominal analégico)
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5.3 Configuracion del servopack

Configuracion de Modo de control
Pn000.1
A Control de velocidad (valor nominal analdgico) <= Control de bloqueo
en cero
B Control de posicién (valor nominal de secuencia de impulsos) <> Con-
trol de posicién (inhibicion)

B Descripcion de los modos de control

A continuacién se describen los modos de control:

Control de velocidad (valor nominal analégico)

En este modo se controla la velocidad mediante un valor nominal de entrada de tension
analégica. Véase 5.2.1 Velocidad nominal.

Control de posicion (valor nominal de secuencia de impulsos)

En este modo se controla la posicion mediante un valor nominal de entrada de secuencia
de impulsos. Véase 5.2.2 Referencia de posicion..

Control de par (valor nominal analégico)

En este modo se controla el par mediante un valor nominal de entrada de tensién
analogica. Véase 5.2.7 Uso del control de par.

Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto)

En este modo las senales de entrada /P-CON (/SPD-D), /P-CL (/SPD-A) y /N-CL (/SPD-B)
se emplean para controlar la velocidad. Estas senales sirven para seleccionar las tres ve-
locidades predeterminadas en el servopack. Véase 5.2.6 Seleccién de velocidad medi-
ante entrada por contactos

Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto) <= Control de velocidad (valor nominal
analdgico)

En este modo se controla la velocidad mediante la conmutacion entre el control de veloci-
dad por valor nominal de tension analégica y por la referencia de contacto. El control de
velocidad por valor nominal de tensién analégica se activa cuando las sefales de entrada
/P-CL (/SPD-A) y /N-CL (/SPD-B) se encuentran en posicién desactivada (nivel alto). Véase
5.2.6 Seleccién de velocidad mediante entrada por contactos

Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto) <= Control de posicion (valor nominal de
secuencia de impulsos)

En este modo se conmuta el control de velocidad por referencia de contacto y el control
de posicién por valor nominal de secuencia de impulsos. El control de posicion por valor
nominal de secuencia de impulsos se activa cuando las sehales de entrada /P-CL
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5.3.5 Seleccion del modo de control

(/SPD-A) y /N-CL (/SPD-B) se encuentran en posicién desactivada (nivel alto). Véase 5.2.6
Seleccion de velocidad mediante entrada por contactos

Seleccion de control de velocidad mediante entrada por contactos
(referencia de contacto) <= Control de par (valor nominal analégico)

En este modo se conmuta el control de velocidad por referencia de contacto y el control
de par por valor nominal de tensién analégica. El control de par por valor nominal de ten-
sién analdgica se activa cuando las sefales de entrada /P-CL (/SPD-A) y /N-CL (/SPD-B)
se encuentran en posicién desactivada (nivel alto). Véase 5.2.6 Seleccién de velocidad
mediante entrada por contactos

Control de posicion (valor nominal de secuencia de impulsos) <>
Control de velocidad (valor nominal analégico)

En este modo se conmuta el control de velocidad y de posicion por medio de la sehal /P-
CON (/C-SEL).

Control de posicion (valor nominal de secuencia de impulsos) <>
Control de par (valor nominal analdgico)

En este modo se conmuta el control de par y de posicién por medio de la sehal /P-CON
(/C-SEL).

Control de par (valor nominal de secuencia de impulsos) <> Control
de velocidad (valor nominal analdégico)

En este modo se conmuta el control de par y de velocidad por medio de la sefial /P-CON
(/C-SEL). Véase 5.2.7 Uso del control de par.

Control de velocidad (valor nominal analégico) <= Bloqueo en cero

Este modo de control de velocidad se emplea para configurar la funcién de bloqueo en
cero cuando el servopack esta detenido. La funcién de bloqueo en cero esté en funciona-
miento cuando la sefial /P-CON (/ZCLAMP) se encuentra en posicion activada (nivel bajo).
Véase 5.4.3 Uso de la funcion de bloqueo en cero.

Control de posicion (valor nominal de secuencia de impulsos) <
Control de posicion (inhibicion)

En este modo se controla el posicionamiento por entrada de impulso nominal de inhibi-
cion con lasefial /P-CON (/INHIBIT). 5.2.12 Uso de la funcion de inhibicién de impulso no-
minal (INHIBIT)
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5.4 Configuracion de las funciones de detencién

5.4 Configuracion de las funciones de detencion

En este apartado se describe el procedimiento para detener el servopack sin brusquedades.

5.4.1 Ajuste de valores offset

H Si el servomotor no se detiene

El servomotor puede girar a una velocidad muy lenta y no detenerse aun cuando se haya
especificado 0 V como tension nominal para el control de par y velocidad del servopack
(tensién nominal). Este incidente se produce cuando la tensién nominal del controlador
principal o del circuito externo presente una ligera desviacién (en unidades de mV). El ser-
vomotor se detendra siempre que este valor offset se ajuste a 0 V.

Tension » ,
nominal Offset Tension

nominal .7 Valor offset
, FL_ ;
, corregido por

/ , el servopack
] 7
Par o velocidad : 4 Par o velocidad

nominal . ’ :
Ajuste de valor / nominal

offset 4

Bl Ajuste del valor offset nominal

Para ajustar el valor offset nominal a 0 V pueden utilizarse los métodos siguientes:

Ajuste automatico del valor off-

El valor offset nominal se ajusta automaticamente a 0 V.
set nominal

Ajuste manual del valor offset | Puede establecerse un valor especifico para el valor offset
nominal nominal.

IMPORTANTE Si se haformado un bucle de control de posicidén en el controlador principal, es preferible que utilice

el ajuste manual y que prescinda del automaético.

Si desea mas informacion sobre procedimientos de ajuste, consulte los apartados si-
guientes en el capitulo 7 Uso del operador digital de manejo.

Ajuste automatico del valor off- | 7.2.3 Ajuste automatico del valor offset nominal para el par
set nominal y la velocidad

Ajuste manual del valor offset | 7.2.4 Ajuste manual de valores offset nominales para la
nominal velocidad y el par
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5.4.2 Uso del freno dinamico

Para detener el servomotor aplicando el freno dindmico (DB), especifique el modo de-
seado en la siguiente constante de usuario. Si no se aplica el freno dindmico, el servomo-
tor se detendra por la friccidn del equipo.

Pn001.0 Modo de detencién con alarma o Configuracion | Control de par/
servo desconectado basica de fabrica: | velocidad, con-
0 trol de posicion

El servopack SGDH se desconecta al cumplirse las condiciones siguientes:

e La senal de entrada de servo conectado (/S-ON, CN1-40) se desactiva.
e Se acciona una alarma de servo.

® Se desconecta la alimentacion principal.

Servo Modo c_ig Después de la detencién
desconectado detencion p ~ »
Pn001.0 - 0 [ Detencion dicr)]r)trﬁ?cccl)on con el freno
Chl con freno a
dinéamico - -
Estado de inercia |
Pn001.0 -
-2 Inercia
hasta —| Estado de inercia |
detencién

Especifique el modo de detencion si durante el funcionamiento del servo se produce cual-
quiera de estos sucesos.

Configuracion de Descripcion
Pn00.1
0 Utiliza el freno dindmico para detener el servomotor.

Mantiene el freno dindmico una vez se ha detenido el servomotor. *1

1 Utiliza el freno dindmico para detener el servomotor.

Libera el freno dindmico después de detenerse el servomotor y el ser-
vomotor se desacelera por inercia hasta la detencion.

2 Desacelera el servomotor por inercia hasta la detencion. *2

El servomotor se desconecta y el movimiento se detiene por la friccién
con el equipo.

* 1. Siel servomotor esté detenido o se mueve a una velocidad muy lenta, se detendra por inercia.

* 2. Al desconectar la fuente de alimentacion principal, se utiliza el freno dinamico de los siguientes tipos de
servopack.
De 30 W a 200 W para 100 V: De SGDH—-A3BE a —02BD
De30Wa1i1,5Wpara200V: De SGDH-ABAE a —04AE
De 0,5 kW a 7,5 kW para 400 V:De SGDH—-05DE a —75DE
En estos tipos de servopack, el freno dindmico se activa cuando la fuente de alimentacién de control esta
desconectada.
Cuando deba desactivar el circuito del freno dindmico con la fuente de alimentacion principal o la fuente
de alimentacién de control desconectada, desconecte el cableado (U,V y W) del servopack Servopack.

Freno dinamico (DB) Servopack Servomotor
)
El freno dindmico es una forma comun de detener el servomotor C
de forma repentina. Incorporado en el servopack, el freno
dindmico detiene el servomotor de forma repentina mediante un C)

cortocircuito del circuito eléctrico.

138



5.4 Configuracion de las funciones de detencién

El freno dinamico es unafuncién de detencién de emergencia. No debe arrancar y detener repetida-
mente el servomotor con la sefal de servo desconectado (/S-ON) ni conectando y desconectando
la alimentacién.

IMPORTANTE

5.4.3 Uso de la funcion de bloqueo en cero

B Funcion de bloqueo en cero

La funcién de bloqueo en cero se utiliza en los sistemas en que el controlador principal
no crea bucle de posicion para la entrada nominal de velocidad. Es decir, esta funcién se
utiliza para detener y bloquear el servomotor aun cuando la tensién de entrada de la velo-
cidad nominal V-REF no sea 0 V. Al activarse la funcién de bloqueo en cero, se crea un
bucle de posicién temporalmente para bloquear el servomotor en el intervalo de un im-
pulso. Aunque se haga girar el servomotor con una fuerza externa, éste volvera siempre
a la posicién de blogueo en cero.

Se ignoraran las velocidades nominales

inferiores a la especificada en Pn501. v
e detiene
/ con precisién

4
Controlador principal Velocidad nominal 2 |
—~— x @;o% -
; T iz 1 “
T B0000dl ol e, 1B
: (ZCLAMP) _j; IJ
co| 7 [k
:—'@

B Configuracion de constantes de usuario

Configure la siguiente constante de usuario de modo que la senal de entrada /P-CON
(/ZCLAMP) pueda emplearse para activar y desactivar la funcién de bloqueo en cero.

Pn000.1 Seleccion de método de control Configuracién | Control de velo-
bésica de cidad
fabrica:
0

— Entrada /P-CON CN1-41 Control proporcional, etc. Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

om, Lasefal /ZZCLAMP puede utilizarse cuando se asigna una sefial del circuito de entrada. Si deseamés
— obtener informacién, consulte 5.3.3 Asignacién de sefales del circuito de entrada.
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5.4.3 Uso de la funcién de bloqueo en cero

Configuracién Modo de control
de Pn000.1
A Modo de control de bloqueo en
cero
En este modo se puede configurar Servopack
la funcién de bloqueo en cero
. V-REF
cuando el servomotor se detiene. Velocidad nominal —————— CN1-5
; ; /P-CON
* Se introduce un valor nominal de | pgoque0 en cero CN1-41
velocidad desde V-REF (CN1-5). (/ZCLAVIP)

¢ /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) se
utilliza para activar y desactivar la
funcién de bloqueo en cero.

CN1-41 estd | Desactiva la El bloqueo en cero se realiza
abierta (de- funcién de cuando se cumplen las dos condi-
sactivada). blogueo en ciones siguientes:
cero. Condicién 1: /P-CON (/ZCLAMP)
CN1-41 con 0 |Activa la fun- esta activada.
V (activada). |cién de blo- Condicién 2: La velocidad nominal
queo en cero. es inferior a la especifi-

cada en Pn501.

Bl Configuracion

Utilice la siguiente constante de usuario para configurar el nivel de velocidad del motor
en el que se realizara el bloqueo en cero.

Pn501 |Nivel de bloqueo en Unidad: | Rango de | Configura- | Control de velo-
cero configura- | cidn basica |cidad
rpm i .
cioén: de fabrica:
deOa 10
10000

Establezca la velocidad del motor en la que se realiza el bloqueo en cero, si se selecciona
el control de velocidad de bloqueo en cero. Aunque se especifique un valor superior a la
velocidad maxima del servomotor, éste seguirad funcionando siempre a la velocidad
maxima.

Condiciones para bloqueo en cero
El bloqueo en cero se realiza cuando se cumplen las condiciones siguientes:

e El control de velocidad de bloqueo en cero esta seleccionado (constante de usuario
Pn000.1 definida con el valor A).

e /P-CON (/ZCLAMP)(CN1-41) activada (0 V).

® | a velocidad nominal disminuye por debajo de la especificada en Pn501.
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5.4 Configuracion de las funciones de detencién

Velocidad Velocidad nominal V-REF

Valor predeterminado para blo- / \ / \

!

! .
queo en cero | Tiempo

I

|

[}

[

| Cerrada
! (activada)
[}

[}

Entrada /P-CON (/ZCLAMP) Abierta '

I (desactivada) \
I
|

|
Se realiza el bloqueo en cero. | \ IH
| .

OM) Al asignarse la sefal /ZCLAMP, la operacion de bloqueo en cero se utilizara inlcuso para el control
— de velocidad (Pn000.1 = 0).

5.4.4 Uso del freno de parada

El freno de parada se emplea cuando un servoaccionamiento controla un eje vertical. Es
decir, un servomotor con freno evita que la parte movil se desvie por efecto de la gravedad
cuando se desconecta la alimentacion del sistema.

Servomotor

Freno de parada

Impide que la parte moévil se
desvie por efecto de la gravedad
cuando se desconecta el sistema.

IMPORTANTE El freno incorporado en el servomotor SGMITH con frenos es un freno de parada; solamente para
inmovilizacién y no puede utilizarse para frenado. Utilice el freno de parada sdlo para la contenciéon
del motor detenido. El par de frenado es de al menos un 120% del par nominal del motor.

B Ejemplo de cableado

Utilice la sefal de salida de contacto del servopack /BK y la fuente de alimentacién del
freno para crear un circuito de activacidén/desactivacién de frenado. En el diagrama si-
guiente aparece un ejemplo de cableado estandar.
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5.4.4 Uso del freno de parada

Servopack Servomotor con freno
Fuente de alimentacién
L1 U
L2 v
L3 w
L1C @
L2C
CN1-™1
LYY
/BK+
oan el (BK+)
CN2-"2
(/BK-)
CN2
BARY Qrﬁgrﬁlo ;
P Rojo
o o Blanco | CA  CC | Negro

Fuente de alimentacién del freno

Las fuentes de alimentaciéon de freno estan
disponibles en modelos de 200 Vy 100 V.

BK-RY: Relé de control de freno

*1 y *2 son bornes de salida asignados con Pn510.0

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

Salida de inmovilizacion de freno

Salida — /BK

Con esta senal de salida se controla el freno cuando se utiliza un servomotor con freno;
no debe activarse si se utiliza un servomotor sin freno.

ACTIVADA: Cerrada o en nivel bajo Libera el freno.

Abierta o en nivel alto

DESACTIVADA: Aplica el freno.

Constantes de usuario relacionadas

Pn506 Tiempo de retardo desde valor nominal de freno hasta servo desco-
nectado.
Pn507 Nivel de velocidad para salida de valor nominal de freno durante el

funcionamiento del motor.

Pn508 Tiempo de salida de valor nominal de freno durante el funcionamiento
del motor.

La sefal de salida para la siguiente constante de usuario debe seleccionarse cuando ya

se utiliza la senal /BK.

Pn50F Selecciones de sefnales de salida 2 Rango de con- | Control de par/
figuracion: | velocidad, con-
0000 trol de posicién

PnS0F.2 Bornes de entrada

CN1-25, 26 (SO1)
CN1-27, 28 (SO2)
CN1-29, 30 (SO3)

/BK 0/01_

2

Salida de 03
inmovilizacién O—
de freno

Seleccione el borne de salida de /BK.
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5.4 Configuracion de las funciones de detencién

Constante de Configuracion Borne de salida (CN1)
usuario

*q *2

Pn50F.2 0 - -
1 25 26

2 27 28

3 29 30

Nota: Cuando se asignan varias sefiales a un mismo circuito de salida, las sefales se

envian con el operador lIégico OR. Defina las otras sefiales de salida con un valor
distinto al asignado a la senal /BK a fin de que se emita solamente la sefal /BK.
Véase 5.3.4 Asignacion de seriales del circuito de salida.

B Tiempo de accion del freno

Si el equipo se mueve ligeramente por efecto de la gravedad cuando se le aplica el freno,
debe configurar la siguiente constante de usuario para ajustar el tiempo de accion del

freno.

Pn506 |Tiempo de retardo entre Uni- | Rango de | Configura- | Control de par/
desconexion del servo y dad: | configura- |cién basica | velocidad, con-
excitacion del freno. 10ms cion: de fabrica: |trol de posicion

de 0 a 50 0

Esta constante de usuario se utiliza para configurar el tiempo de salida desde la salida de
control de freno /BK hasta que se apaga el servo (detencién de salida del servomotor)
cuando se utiliza un servomotor con freno.

Entrada de / Servo
S-ON (CN1-40) | -onectado [ servo desconectaco
Libere el fren —
Salida de /BK | -2 ™" Gontencion con freno

Servomotor !

|
Servo conec- conectado _l Servomotor
tado/desconec- I | desconectado
tado (estado | —p!
conectado/de- Tiempo de re-
sconectado del tardo para ser-
servomotor) vomotor desco-

nectado

Con la configuracion estandar, el servo se desconecta cuando se envia la sefial /BK (apli-
cacion del freno). Es posible que el equipo se mueva ligeramente por el efecto de la grave-
dad, en funcién de la configuracién del equipo y las caracteristicas del freno. Si se pro-
duce este problema, utilice esta constante de usuario para retardar el tiempo para servo
desconectado.

Esta configuracién establece el tiempo de accién del freno cuando el servomotor estéa de-
tenido. Utilice Pn507 y 508 para el tiempo de accion del freno durante la operacién.

IMPORTANTE El servomotor se desconectara inmediatamente al accionarse una alarma. Es posible que el equipo

se mueva por efecto de la gravedad en el tiempo de actuacién del freno.

143




5.4.4 Uso del freno de parada

Configuracion del freno de parada

Configure las siguientes constantes de usuario para ajustar el tiempo de accion del freno
de modo que el freno de parada se aplique cuando el servomotor se detenga.

Pn507 |Nivel de velocidad para | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/
salida de valor nominal rom configura- | cién basica |velocidad, con-
de frenado P cion: de fabrica: |trol de posicion

deOa 100
10000

Pn508 |Tiempo de salida de Unidad: | Rango de | Configura- | Control de par/

valor nominal de fre- configura- | cidn basica |velocidad, con-

. 10 ms ‘2 . sz
nado durante el funcio- cioén: de fabrica: |trol de posicidn
namiento del motor. de 10 2 100 50

Establezca el tiempo de frenado al desconectarse el servo con la senal de entrada /S-ON
(CN1-40) o cuando se accione una alarma durante el funcionamiento del servomotor con
freno.

Entrada de
/S-ON

Alimentacién desco-
nectada por entrada

Servo

conectado
Servo

de /S-ON (CN1-40) o | desconectado
accionamiento de 1
alarma |

Detencién por freno dindmico
o inercia hasta detencion.
(Pn001.0)

Velocidad del
motor (en rpm)

|
|
_____ 4=
Pn-507 —
| |
Libere el ! !

|
Salida de /BK mmn con freno
|

|
| Pn508 |

El tiempo de accion del freno cuando el servomotor se detiene debe ajustarse de forma
apropiada ya que los frenos del servomotor estan disefiados como frenos de parada. Aju-
ste la configuracién de las constantes de usuario mientras observa la respuesta del
equipo.

Condiciones de salida de la senal /BK durante el funcionamiento
del servomotor

El circuito esta abierto para cualquiera de las siguientes condiciones:

1 La velocidad del motor disminuye por debajo de la configuracién de Pn507 después de
desconectarse el servo.

2 | Después de desconectarse el servo, el tiempo establecido en Pn508 ha transcurrido.

La configuracion real serd la velocidad méxima aun cuando en Pn507 se hay configurado
un valor superior a la velocidad maxima.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

5.5 Creacion de una secuencia de proteccion

En este apartado se describe el procedimiento para utilizar las sefales de E/S del servopack
para crear un secuencia de proteccion.

5.5.1 Uso de la alarma de servo y de salidas de codigo de alarma

A continuacién aparece el procedimiento basico para conectar las sehales de salida de
alarma.

Fuente de alimenta-
cién de E/S

Servopack sy Aov
Salida de optoacoplado Oot lad
(por salida ) Ploacopaeni-a | ALM ~
Tension operativa < VL0 Fsomamax| =
maxima: 30 V CC I Z*_ ! CN1-32| ALM
Intensidad operativa -
maxima: 50 mA CC _ ALOA ﬁ
CN1-87
1 |'>_

Salida de colector abierto 20 mA méx ﬁ
(por salida) .y CN1-38| ALO2 vy ||>
Tensidn operativa _’;_ ﬁ
méxima: 30 V CC p CNt-39| ALOS >
Intensidad operativa —< onit | sa
maxima: 50 mA CC \

vov 470 \Y

Controlador principal

El usuario debera procurarse una fuente de alimentacién apropiada de E/S externaya que
el servopack no dispone de una fuente de alimentacién de 24 V.

A continuacién se describe la utilizacion de las sefales de salida de optoacoplado.

Salida — ALM+ CN1-31 Salida de alarma de servo Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion
Salida — ALM- CN1-32 Masa de sefales para salida de Control de par/
alarma de servo velocidad, con-
trol de posicién

Estas alarmas se envian al detectarse una alarma del servopack.

Servopack
Detec-
cién de H—» Salida de ALM
alarma
Desconecta la alimentacion

Cree un circuito externo a fin de que la salida de alarma (ALM) desconecte el servopack.

ACTIVADA: El circuito entre CN1-31 y 32 esta Estado normal
cerrado, y CN1-31 se encuentra en
nivel bajo.

DESACTIVADA: El circuito entre CN1-31 y 32 esta Estado de alarma
abierto, y CN1-31 se encuentra en
nivel alto.

145



5.5.1 Uso de la alarma de servo y de salidas de codigo de alarma

Los cddigos de alarma ALO1, ALO2 Y ALOS se envian para indicar el tipo de alarma.

A continuacién se describe la utilizacion de las senales de salida de colector abierto ALO1,
ALO2 y ALOS.

Salida — ALO1 CN1-37 Salida de cédigo de alarma Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

Salida — ALO2 CN1-38 Salida de cédigo de alarma Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Salida — ALO3 CN1-39 Salida de cédigo de alarma Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

Salida — SG CN1-1 Masa de sefiales para salida de Control de par/
codigo de alarma velocidad, con-
trol de posicion

Estas sefales envian los cédigos de alarma para indicar el tipo de alarma detectado por
el servopack. Utilice estas sefales para visualizar los cédigos de alarma en el controlador
principal. Si desea mas informacién sobre la relacidn entre la visualizacién de alarmas y
la salida de cédigos de alarma, consulte la 9.2.3 Tabla de visualizacién de alarmas.

Al activarse una alarma de servo (ALM), elimine la causa de la alarma y ponga la siguiente
sefal de alarma /ALM-RST en nivel alto (activacion) para restablecer la alarma.

= CPEWLARYES NN IR S Reset de alarma Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

El reset de alarma se utiliza para resetear la alarma del servo.

Cree un circuito externo de modo que el servopack se desconecte al activarse una alarma.
Las alarmas se resetean automaticamente cuando la fuente de alimentacién de control
se desconecta.

Las alarmas también pueden resetearse mediante la unidad digital de manejo o la unidad
de manejo del panel.

IMPORTANTE 1. Lasalarmas de encoder no siempre pueden resetearse introduciendo la sefial /ALM-RST. En ese
caso, desconecte la fuente de alimentacién de control para resetear la alarma.

2. Al activarse una alarma, elimine siempre la causa antes de resetear la alarma. Si desea més
informacion sobre localizacion de fallos en el sistema al activarse una alarma, consulte 9.2.7
Localizacion de fallos con indicadores de alarma.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

5.5.2 Uso de la senal de entrada de servo conectado

A continuacién se describen la aplicacion bésica y el procedimiento de cableado de la
sefal de entrada (sefal de entrada de secuencia) de servo conectado (/S-ON). Utilice esta
sefnal para desconectar bruscamente el servomotor desde el controlador principal.

Fuente de alimentacion

de E/S

Servopack

T+24V

124V IN ICN1-47. 33

Controlador principal

/S-ON

r
[}
[}
CN1-40 | @ZLMA

|
Optoacoplado

K

JO_C
ov

— Entrada /S-ON CN1-40

Esta senal se utiliza para conectar y desconectar el servomotor.

Servo conectado

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

CN1-40 ac- |Conecta el servomotor. Este es el Servo co-  El servomotor esta

tivada (ni- | estado normal (llamado el estado de nectado desconectado.

vel bajo) servo conectado). .
El servomotor funciona
en funcién de la entrada
de sefales.

CN1-40 en |El servomotor esta desconectadoy no |Servo de- El servomotor esta

apagado funciona (estado de servo desconec- | sconec- desconectado.

(nivel su- |tado). No desconecte el servomotor tado

. . . . El servomotor no fun-
perior) mientras esté funcionando excepto en ciona
casos de emergencia. ’

IMPORTANTE

No utilice la senal de servo conectado (/S-ON); es preferible que utilice siempre una sefal de valor
nominal de entrada para arrancar o detener el servomotor.

Defina la siguiente constante de usuario con el valor 7 si no va a utilizarse la sefial /S-ON.

Pn50A.1 Asignacion de la senal /S-ON Configuracion |Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion
0
Servopack

CN1-40
(/S-ON)
ov

El cableado de cortocircuito externo
que aparece en la figura puede omitirse
si la senal de servo conectado (/S-ON)

no se utiliza.

Configuracion de

Descripcion

Pn50A.1
0 Habilita la sefal de entrada de servo conectado (/S-ON). (E | servo
esté desconectado cuando CN1-40 estd abierto y esta encendido
cuando CN1-40 estd a 0 V)
7

Inhabilita la sefial de entrada de servo conectado (/S-ON). (El servo

siempre esté encendido y tiene el mismo efecto que un cortocircuito
en CN1-40a0V)
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5.5.3 Uso de la senal de salida de posicionamiento completado

Si desea encontrar mas informacién sobre otras configuraciones de Pn50A.1,
consulte 5.3.3Asignacion de sefiales del circuito de entrada.

Nota:

5.5.3 Uso de la senal de salida de posicionamiento completado

A continuacion se describen la aplicacion béasica y el procedimiento de cableado para la
senal de salida (senal de salida de optoacoplado) de posicionamiento completado
(/COIN). La sefial se envia paraindicar que la operacién del servomotor se ha completado.

Fuente de alimenta-
cién de E/S
——+24V AOV

Servopack

Salida de optoacoplado
(por salida)

L CN1-25 |
1~ 77 1

Tension operativa | \ﬁli [y T_F:]S_'

méaxima: 30V CC [ RN CN1-28

Intensidad operativa :

maxima: 50 mA CC

Salida — /COIN CN1-25

Esa senal indica que el movimiento del servomotor se ha completado durante el control
de posicién. El controlador principal utiliza la sefial como forma de inmovilizacién para la
comprobacion en el controlador principal de que el posicionamiento se ha completado.

/COIN+

/COIN—

Control de posi-
cion

Sefal de salida de posicionamiento
completado

Valor nominal

- Servomotor
Velocidad | - R
— Pn500
Impulso de error [~ ‘: """"" B
(Un008) ; ;
/COIN |
(CN1-25)

ACTIVADA: El circuito entre CN1-25 y 26 esta El posicionamiento se ha comple-
cerrado, y CN1-25 se encuentra en tado. (El error de posicién esté por
nivel bajo. debajo de la configuracion.)

DESACTI- El circuito entre CN1-25 y 26 estd ab- | El posicionamiento no se ha comple-

VADA: ierto, y CN1-25 se encuentra en nivel |tado. (El error de posicién esta por
alto. encima de la configuracién.)

Configuracién: Pn500 (ancho de posicionamiento completado)

La siguiente configuracién de constante de usuario se utiliza para cambiar el borne del
conector CN1 para la salida de la sefial /COIN.

Pn50E Selecciones de senales de salida 1 Configuracion |Control de posi-
basica de cién
fabrica:
3211

La configuracion de fabrica de la constante de usuario para la sefial /COIN se envia entre
CN1-25 y 26. Si desea mas informacion sobre la constante de usuario Pn50E, consulte

5.3.4 Asignacioén de seriales del circuito de salida.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

La siguiente constante de usuario se utiliza para establecer el nimero de impulsos de er-
ror y para ajustar el tiempo de salida de la sefal de posicionamiento completado.

Pn500 |Ancho de posiciona- Unidad: Rango de | Configura- | Control de posi-
miento completado . configura- | cion basica | cién
unidades L 2 L
cion: de fabrica:
de valor
nominal | de 0 a 250 7

Esta constante de usuario se utiliza para establecer el tiempo de salida de la senal de posi-
cionamiento completado (/COIN) cuando se ha entrado el impulso nominal de posicién
y la operacion del servomotor se ha completado.

Establezca el nimero de impulsos de error en unidades de valor nominal (el niimero de
impulsos de entrada definido mediante la funcién de transmision electrénica).

Si se especifica un valor demasiado grande para la constante de usuario, es posible que
se reciba un pequeno error con el equipo funcionando a velocidad lenta, con lo que la
sefial /COIN aparecera de forma continuada.

La configuracion del ancho de posicionamiento completado no tiene ningln efecto en la
precisién de posicionamiento final.

O[inro 1>

/COIN es una senal de control de posicién.

Con la configuracién de fabrica, esta sefial se utiliza para la salida de coincidencia de velocidades
/N-CMP en el control de velocidad y siempre esté activada para el control de par.

5.5.4 Salida de coincidencia de velocidades

A continuacion se describen la aplicacion basica y los procedimientos de cableado para
la senal de salida de coincidencia de velocidades (/V-CMP) con la que se indica el valor
nominal de velocidad (sefal de salida de optoacoplado). El controlador principal utiliza
la sefial como forma de inmovilizacién.

Fuente de alimen-
tacién de E/S

Servopack ——+24V OV

Salida de optoacoplado

(por salida) — CN1-25 /V-CMP+ |
Tension operativa < :i\ﬁli vy T—r\qb_<
méxima: 30 V CC [ AN CN1-28 /\-CMP —

Intensidad operativa :
maxima: 50 mA CC

Salida — /V-CMP CN1-25

Esta sefnal de salida se envia cuando la velocidad real del motor durante el control de velo-
cidad es la misma que la entrada del valor nominal de velocidad.

Control de velo-
cidad

Salida de coincidencia de velocida-
des
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5.5.4 Salida de coincidencia de velocidades

ACTIVADA:

El circuito entre CN1-25 y 26 esta
cerrado, y CN1-25 se encuentra en
nivel bajo.

La velocidad coincide. (El error de
velocidad esté por debajo de la confi-
guracion.)

DESACTI-
VADA:

El circuito entre CN1-25 y 26 esté ab-
ierto, y CN1-25 se encuentra en nivel

La velocidad no coincide. (El error de
velocidad esté por encima de la con-

<«EJEMPLOp

alto. figuracién.)

Valor predeterminado: Pn503 (ancho de salida de sefial de coincidencia de velocidades)

Velocidad A ¢
del motor z

/
/|
gt \ Valor nominal de velocidad

A /V-CMP se envia en este
py i rango.

La siguiente configuracién de constante de usuario se utiliza para cambiar el borne del
conector CN1 para la salida de la sehal /V-CMP.

Pn50E Selecciones de senales de salida 1 Configuracién | Control de velo-
bésica de cidad
fabrica:
3211

La configuracién de fabrica de la constante de usuario para la sefial /V-CMP se envia entre
CN1-25 y 26. Si desea maés informacién sobre la constante de usuario Pn50E, consulte
5.3.4 Asignacién de senhales del circuito de salida.

La siguiente constante de usuario se utiliza para especificar las condiciones para la salida
de coincidencia de velocidades.

Pn503 |Ancho de salida de sefal Uni- | Rango de | Configura- Control de velo-
de coincidencia de veloci- | dad: | configura- | cién basica | cidad
dades cion: de fabrica:
rpm
de 0a100 10

Esta constante de usuario se utiliza para especificar las condiciones para la salida de la
senal de coincidencia de velocidades /V-CMP.

La sefial /V-CMP se envia cuando la diferencia entre la velocidad nominal y la velocidad
real del motor es inferior a la configuracion especificada.

Con la constante de usuario en 100 y velocidad nominal de 2000 rpm, la sefal /V-CMP se

activa entre 1900 y 2100 rpm.

/N-CMP es una sefal de control de velocidad.

Con la configuracion de fabrica, esta sefal se utiliza como la sefial de posicionamiento completado
/COIN para el control de posicidn y siempre esté activada para el control de par.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

5.5.5 Uso de la senal de salida “en funcionamiento”

A continuacion se describen la aplicacion bésica y el procedimiento de cableado para la
sefal de salida (sefal de salida de optoacoplado) “en funcionamiento” (/TGON). La sefal
se envia para indicar que el servomotor se encuentra en funcionamiento.

Fuente de alimen-
tacién de E/S
Servopack ——+24V A0V

Salida de optoacoplado

(por salida) CN1-27] TGON+

Tensién operativa ¢ _[ T_;g:li-i I T_’\qb—<
CE AN |

maxima: 30 V CC CN1-28 /TGON—

Intensidad operativa |
maxima: 50 mA CC !

Salida — /TGON CN1-27 Senal de salida “en funcionamiento” |Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

La sefal se envia para indicar que el servomotor se encuentra en funcionamiento. Se uti-
liza como una sefal de inmovilizacion externa.

ACTIVADA: Cerrada o en nivel bajo El servomotor se encuentra en fun-
cionamiento. (La velocidad del motor
esté por encima de la configuracién.)

DESACTI- Abierta o en nivel alto El servomotor no se encuentra en

VADA: funcionamiento. (La velocidad del
motor esta por debajo de la configu-
racién.)

Valor predeterminado: Pn502 (Nivel de salida “en funcionamiento”)

Velocidad del
motor (Un000)

1 :
TGON | [

La siguiente configuracién de constante de usuario se utiliza para cambiar el borne del
conector CN1 para la salida de la sefal /TGON.

Pn50E Selecciones de senales de salida 1 Configuracién | Control de par/
basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicién

3211

La configuracién de fabrica de la constante de usuario para la sefial /V-CMP se envia entre
CN1-27 y 28. Si desea maés informacién sobre la constante de usuario Pn50E, consulte
5.3.4 Asignacioén de seriales del circuito de salida.

Esta constante de usuario se utiliza para especificar las condiciones de salida para la
sefal de salida de deteccién del funcionamiento del servo /TGON.

151



5.5.6 Uso de la senal de salida de servo a punto

Pn502 | Nivel de deteccion de ro- Uni- | Rango de | Configura- | Control de par/
tacion dad: | configura- |cién basica | velocidad, con-
cion: de fabrica: |trol de posicion
rpm
dela 20
10000

Esta constante de usuario se utiliza para establecer la velocidad a la que el servopack de-
termina si el servomotor esta funcionando para que se envie una senal de salida. Las sefa-
les siguientes se envian cuando la velocidad del motor sobrepasa el nivel predetermi-
nado.

Senales enviadas cuando se detecta que el servomotor esté en funcionamiento:

e /TGON
e Modo de indicaciéon de estado
® Modo de vigilancia Un006

5.5.6 Uso de la senal de salida de servo a punto

A continuacion se describen la aplicacion basica y el procedimiento de cableado de la
sefal de entrada (senal de entrada de optoacoplado) de servo a punto (/S-RDY).

Servo a punto significa que en la fuente de alimentacion del circuito principal del servo no
hay ninguna alarma activada. Una condicion afiadida con las especificaciones del enco-
der absoluto es que la sefial SEN se encuentre en nivel alto y que se hayan enviado datos
absolutos al controlador principal.

Fuente de alimen-
tacion de E/S
——+24V AOV

Servopack

Salida de optoacoplado
(por salida)

_ CN1-29 /S-RDY +
Tension operativa < [ : %li 2
S AN |

Y Qqﬂ
méaxima: 30V CC CN1-3( /S-RDY—

Intensidad operativa l
méxima: 50 mA CC !

Salida — /S-RDY CN1-29 Senal de salida de servo a punto. Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

Esta sefial indica que el servopack ha recibido la sefial de servo encendido y que se han
completado todos los preparativos.

ACTIVADA: Cerrada o en nivel bajo El servo esté a punto.
DESACTI- Abierta o en nivel alto El servo no esta a punto.
VADA:

La siguiente configuracién de constante de usuario se utiliza para cambiar el borne del
conector CN1 para la salida de la senal /S-RDY.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

Pn50E

Selecciones de sefales de salida 1

Configuracién
basica de
fabrica:

3211

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

La configuracién de fabrica de la constante de usuario para la sefial /V-CMP se envia entre
CN1-29 y 30. Si desea mas informacién sobre la constante de usuario Pn50E, consulte
5.3.4 Asignacioén de seriales del circuito de salida.

5.5.7 Uso de la senal de salida de advertencia

A continuacién se describen la aplicacién bésica y el procedimiento de cableado para la
senal de salida (senal de salida de optoacoplado) de advertencia (/\WARN).

Esta senal consta de las dos senales de salida siguientes.

Senales /WARN: Sobrecarga y sobrecarga de regeneracion

Servopack

Salida de optoacoplado
(por salida)

CN1-*1

Fuente de alimen
tacion de E/S

——+24V AOV

/WARN +

Tension operativa

A

méaxima: 30V CC

CN1-*2

/WARN—

|adefm |

Intensidad operativa
maxima: 50 mA CC

Nota:

La constante de usuario Pn50F.3 se utiliza para asignar bornes de salida para *1 *2.

Salida — /WARN

Senal de salida de advertencia

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Esta sefal de salida indica una advertencia por sobrecarga o por sobrecarga de regenera-

cién.

DESACTI- Abierta o en nivel alto

VADA:

Funcionamiento normal.

ACTIVADA: Cerrada o en nivel bajo

Estado de advertencia de error

La siguiente configuracién de constante de usuario se utiliza para cambiar el borne del
conector CN1 para la salida de |la sefal /WARN.

Pn50F

Selecciones de senales de salida 2

Configuracion
basica de
fabrica:

0000

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Pn50F.3 se utiliza para asignar las senales de salida /WARN explicadas anteriormente.
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5.5.8 Uso de la senal de salida de proximidad

Constante de Configuracion Borne de salida (CN1-)
usuario
*q *2
Pn50F.3 0 - -
1 25 26
2 27 28
3 29 30
Nota: Las varias sefales asignadas al mismo circuito de salida se envian mediante el

operador l6gico OR. Defina las otras sefiales de salida con un valor distinto al
asignado ala sefial /WARN a fin de utilizar solamente la sefal de salida /WARN.
Véase 5.3.4 Asignacion de senales del circuito de salida.

Pn50F.3 Bornes de salida
1
ARN O/o— CN1-25, 26 (SO1)
~/W _ o2 CN1-27, 28 (SO2)
Senal de sallqa o— | CN1-29, 30 (SO3)
de advertencia

La siguiente constante de usuario se utiliza para enviar la informacién de advertencia de
salida con un cédigo de alarma.

Pn001.3 Seleccion de salida de cédigo de adver- | Configuracién | Control de par/
tencia basica de velocidad, con-
fabrica: trol de posicion
0
Configuracién de Descripcion
Pn001.3
0 Envia solamente los cédigos de alarma para los cddigos de alarma

ALO1, ALO2 y ALOS.

1 Envia los cédigos de alarma y de advertencia para los cédigos de
alarma ALO1, ALO2 Y ALOS y envia un cédigo de alarma cuando se
activa una alarma.

Los cédigos de advertencia siguientes se envian en 3 bits.

Indicacién de adver- Salida de cdédigo de advertencia Descripcion de ad-
tencia vertencia
ALO1 ALO2 ALO3
A9 Senal acti- | Senal desacti- | Senal desacti- | Sobrecarga
vada (nivel vada (nivel vada (nivel
bajo) alto) alto)
A92 Senal desacti- | Sefal acti- | Sefal desacti- | Sobrecarga de rege-
vada (nivel vada (nivel vada (nivel | neracion
alto) bajo) alto)

5.5.8 Uso de la senal de salida de proximidad

A continuacion se describen la aplicacion béasica y el procedimiento de cableado para la
sefal de salida (sefal de salida de optoacoplado) de proximidad (/NEAR). Se trata de una
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

sefal de secuencia que generalmente se envia junto con la sefal de posicionamiento
completado (/COIN) y se utiliza para indicar que el servomotor esta a punto de completar

la operacion.

Servopack

(por salida)

Salida de optoacoplado

intensidad maxima de
salida: 50 mA CC

CN1-*1

Fuente de alimen-
tacién de E/S
——+24V A0V

Tensidn operativa <t [ :_i;ﬁ:[i-i 'y

maxima: 30V CC

CN1-*2

/NEAR + 2t |

/NEAR—

*{ y *2 son bornes de salida asignados con Pn510.0

Salida — /NEAR Senal de salida de proximidad

El servopack recibe la senal de proximidad antes de que el controaldor principal com-
pruebe la sefnal de posicionamiento completado y prepara la siguiente sefial de secuencia
afin de reducir el nUmero de operaciones necesarias para completar la operacion del ser-
vopack durante el control de posicién.

Control de posi-
cién

ACTIVADA:

Cerrada o en nivel bajo

El servomotor estd a punto de comple-
tar la operacion. (El error de posicién
esté por debajo del rango de configu-
racién de la sefial de proximidad.)

DESACTI-
VADA:

Abierta o en nivel alto

El servomotor no esté a punto de com-
pletar la operacion. (El error de posi-
cidn esta por encima del rango de con-
figuracion de la sefal de proximidad.)

Configuracién: Pn504 (ancho de sefal de proximidad)

Para utilizar la sefial /NEAR, debe asignarse un borne de salida mediante la siguiente con-
stante de usuario:

Pn510 Selecciones de senales de salida 3

Configuracion
basica de
fabrica:

0000

Control de posi-
cion

Pn510.0 se utiliza para asignar las sefales de salida /NEAR explicadas anteriormente.

Constante de

Configuracion

Borne de salida (CN1-)

usuario » "
Pn510.0 0 - -
1 25 26

2 27 28

3 29 30
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5.5.9 Actuacion ante las pérdidas de tension

Nota: Las varias sefales asignadas al mismo circuito de salida se envian mediante el
operador l6gico OR. Defina las otras sefales de salida con un valor distinto al
asignado a la sefal /NEAR a fin de utilizar solamente la sefal de salida /NEAR.
Véase 5.3.4 Asignacion de seriales del circuito de salida.

La constante de usuario siguiente se utiliza para establecer el tiempo para la salida de la
senal /NEAR.

Pn504 |Ancho de senal NEAR | Unidad: Rango de | Configura- | Control de posi-
configura- | cién basica |cion

unidades cion: de fabrica:
de valor
nominal de 1 2250 7

Generalmente debe especificarse un ancho de senal de proximidad superior al ancho de
posicionamiento completado. Véase también 5.5.3Uso de la serial de salida de posiciona-
miento completado

Valor nominal

/ o Servomotor
Velocidad | ¥, X

Impulso de error ; l

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

Tt f
/NEAR J

/COIN J

5.5.9 Actuacion ante las pérdidas de tension

La siguiente constante de usuario se utiliza para especificar si el servomotor se para o con-
tinlla cuando se produce una pérdida de tensioén.

Pn509 |Tiempo de paradatempo- | Uni- | Rango de | Configura- |Control de par/
ral dad: | configura- | cién basica | velocidad, con-
ms cion: de fabrica: |trol de posicion
de20 a 20
1000

El servopack desconecta el servomotor al detectar una caida momentanea de tensién en
la fuente de alimentacion. La configuracion de fabrica de 20 ms significa que el funciona-
miento del servomotor se reanudara si se recupera la tensién en menos de 20 ms.

En los casos siguientes, no obstante, se generara una alarma de servo o se perderd el
control (lo que equivale una desconexién normal de la alimentacién) independientemente
de la configuracién de la constante de usuario.

e Al activarse una alarma por tension insuficiente (A.41) durante la pérdida de tension
con una gran carga del servomotor.

e Al perderse el control (lo que equivale una desconexion normal de la alimentacién) con
pérdida de la fuente de alimentacién de control.
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5.5 Creacion de una secuencia de protecciéon

En la deteccién de pérdidas de tensidn, el estado de la fuente de alimentacién del circuito
principal y el estado de desconexion se ignoran de modo que el funcionamiento del servo-

motor continuara si el servomotor se

conecta nuevamente dentro del perido de tiempo

especificado en la constante de usuario Pn509.

Tensién de
fuente de ali- l
mentacién

Pérdida de tension

—p le— t de desconexion

»
L

[

1. Configuracion de Pn509> t
de desconexién : |
2. Configuracién de Pn509 t |—’| |
< t dd desconexion ||
| |

Tiempo

Para 1.
Servo conectado

Para 2.

Servo conectado
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5.6 Seleccion de la resistencia de regeneracion

Cuando se acciona el servomotor en el modo generador, vuelve a conectarse la alimentacion
en el servopack. Es la llamada alimentacién de regeneracion. La alimentacién de regenera-
cién se absorbe al cargar el condensador de filtrado, aunque, cuando se excede la energia
cargable, la alimentacion de regeneracion también es consumida por la resistencia de rege-
neracion.

El servomotor funciona en el modo de regeneracion (de generador) en las siguientes circun-
stancias:

® Al desacelerar hasta la detencion durante la operacion de aceleraciéon y desacelera-
cion.
e Con una carga en el eje vertical.

e Durante el funcionamiento continuado con giro del servomotor desde el lado de la
carga (carga negativa).
La potencia de la resistencia de regeneracién incorporada del servopack sélo es suficiente
para operaciones de corta duracién, como el periodo de detencién por desaceleracién. La
operacion no funcionara con carga negativa.

Si la alimentacién de regeneracién sobrepasa la potencia de procesamiento del servopack,
deberd instalarse una resistencia de regeneracion externa. En la tabla siguiente aparecen las
especificaciones de la resistencia incorporada en el servopack y la cantidad de alimentacién
de regeneracion que es capaz de procesar (valores medios).

Especificaciones de | Fotenciade
la resistencia incor- | fégeneracion | o istencia
porada procesada por minima
Servopacks la resistencia »
de regenera- admitida
Resistencia | Potencia cién incorpo (en Q)
enQ enW font -
( ) ( ) radal (en W)
Monofasica, |De SGDH-A3BE a -02BE - - - 40
100V
Monofasica, |De SGDH-A3AE a -04AE - - - 40
200V
SGDH-08AE-S 50 60 12 40
SGDH-15AE-S 25 140 28 20
Trifasica, De SGDH-05AE a -10AE 50 60 12 40
200V
SGDH-15AE 30 70 14 20
SGDH-20AE 25 140 28 12
SGDH-30AE 12,5 140 28 12
SGDH-50AE 8 280 56 8
SGDH-60AE (6,25)*2 (880)*2 (180)*2 5,8
De SGDH-75AE a -1EAE (3,13)" | (1760)*3 (350)*3 2,9
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5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

Especificaciones de
la resistencia incor-

Potencia de
regeneracion

Resistencia
porada procesada por minima
Servopacks la resistencia .
de regenera- admitida
Resistencia | Potencia | (en Q)
en O en cién incorpo-
( ) (en W) rada'! (en W)
Trifasica, De SGDH-05DE a -15DE 108 70 14 73
400V
SGDH-20DE, -30DE 45 140 28 44
SGDH-50DE 32 180 36 28
De SGDH-60DE a -75DE (18)*4 (880)*4 (180)*4 18
De SGDH-1ADE a-1EDE | (14,25)*% | (1760)*® (350)*° 14,2

* 1. Laalimentacion de regeneracién media es de un 20% de la capacidad nominal de laresistencia de regene-

racion integrada en el servopack.
* 2. Los valores entre paréntesis son para la unidad de resistencia de regeneracion opcional JUSP-RA04.
* 3. Los valores entre paréntesis son para la unidad de resistencia de regeneracién opcional JUSP-RA05.
* 4, Los valores entre paréntesis son para la unidad de resistencia de regeneracién opcional JUSP-RA18.
* 5. Los valores entre paréntesis son para la unidad de resistencia de regeneracion opcional JUSP-RA19.

Al instalar una resistencia de regeneracién externa, aseglrese de que la resistencia es la
misma que la de la unidad de resistencia incorporada en el servopack. Si desea combinar va-
rias resistencias de regeneracion de poca capacidad para incrementar la capacidad de la resi-
stencia de regeneracién (en W), debe seleccionar resistencias apropiadas de modo que el
valor de resistencia, con error incluido, sea al menos igual a la resistencia minima expresada
en la tabla anterior.

5.6.1 Resistencias de regeneracion externas

<«EJEMPLOp

Al instalar una resistencia de regeneracion externa, debe cambiarse la configuracion de
una constante de usuario, como se muestra a continuacién.

Pn600

Capacidad de la resi- Unidad: | Rango de | Configura-
stencia de regenera- configura- | cién basica
< 10w i -
cién cioén: de fabrica:
Potencia 0
del servo-
packaO

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicién

La configuracion de fabrica de “0” en la tabla anterior es el valor utilizado para cuando se
utiliza la resistencia incorporada del servopack o cuando se utiliza el servopack sin
resistencia incorporada.

Al instalar una resistencia de regeneracién externa, establezca la capacidad de la
resistencia de regeneraciéon (en W).

Cuando la capacidad consumible real de la resistencia de regeneracién externa sea de
100 W, “10.”
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5.6.1 Resistencias de regeneracion externas

IMPORTANTE

1. En general, cuando se utilizan resistencias para la alimentacion en el porcentaje de carga
nominal, la temperatura de la resistencia aumenta hasta entre200°C y 300°C. Las resistencias
deben utilizarse con valores iguales o inferiores a los valores nominales. Compruebe con el
fabricante las caracteristicas de carga de la resistencia. Utilice resistencias a no mas del 20% de
la carga nominal con refrigeracién por conveccidén natural, y a no mas del 50% de la carga
nominal con refrigeracion por aire a presion.

2. Porrazones de seguridad, se recomienda que se utilicen resistencias con interruptores térmicos.

Bl Conexion de resistencias de regeneracion

A continuacion se describe el método para conectar las resistencias de regeneracion.

Servopacks con potencia de 400 W o inferior
Conecte una resistencia de regeneracion externa entre los bornes B1 y B2 del servopack.

Servopack

Resistencia de regeneracion
B1 1

B2

* El usuario debe procurarse la resistencia de regeneracion.

Servopacks con potencia de 0,5 a 5,0 kW

Desconecte el cableado entre los bornes B2 y B3 del servopack y conecte una resistencia
de regeneracion externa entre los bornes B1 y B2.

Servopack

Resistencia de regeneracién
B1

& Asegurese de retirar el cable con-
ductor entre los bornes B2 y B3.

* El usuario debe procurarse la resistencia de regeneracion.

Servopacks con potencia de 6,0 W o superior

Los servopacks con potencia igual o superior a 6,0 kW no disponen de resistencias de
regeneracion incorporadas. Debe conectarse una resistencia de regeneracion externa.
Con este objetivo estan disponibles las siguientes unidades de resistencia de
regeneracion:

Servopack Unidad de Resistencia Especificaciones
resistencia de (en Q)
regeneracion
compatible
SGDH-60AE JUSP-RAO4 6,25 25 Q (220 W) x 4 resistencias en
paralelo
De SGDH-75AE a | JUSP-RAO5 3,13 25 Q (220 W) x 8 resistencias en
-1EAE paralelo
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5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

Servopack Unidad de Resistencia Especificaciones
resistencia de (en Q)
regeneracion
compatible
SGDH-60DE, JUSP-RA18 18 18 Q (220 W) x 4 resistencias en serie-
-75DE paralelo
SGDH-1ADE, JUSP-RA19 14,25 28,5 Q (220 W) x 8 resistencias en se-
1EDE rie-paralelo

Conecte el servopack y la unidad de resistencia de regeneraciéon como se indica en el
diagrama siguiente:

Servopack Unidad de resisten-

cia de regeneracion
B R
1 1
B R
2 2

* La unidad de resistencia de regeneracién se
vende como componente opcional.
IMPORTANTE Las resistencias de regeneracion alcanzan altas temperaturas, de modo que deben tomarse precau-

ciones para enfrialas. Utilice también cables no inflamables y termoresistentes y asegurese de que
el cableado no entre en contacto con las resistencias.
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5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de regeneracion

5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de
regeneracion

B Mediante calculo simple

Al accionar un servomotor normalmente con el eje horizontal, compruebe los requisitos
de la resistencia de regeneracion externa mediante el método que se explica a
continuacion.

Servopacks con potencia de 400 W o inferior

Los servopacks con una potencia de 400 W o inferior no disponen de resistencias de
regeneracion incorporadas. En la tabla siguiente aparece la energia que puede cargarse
por medio de condensadores. Si la energia de rotacién del sistema del servo sobrepasa
estos valores, debera conectar una resistencia de regeneracién externa.

Tension Servopacks Energia de regeneracion que Observaciones
puede procesarse (en joules)
100V SGDH-A3BE 7,8 Valor cuando la ten-
sién de entrada del
De SGDH-A5BE a -02BE 15,7 circuito principal es
de 100V CA
200V SGDH-A3AE, -A5AE 18,5 Valor cuando la ten-
sién de entrada del
De SGDH-01AE a -04AE 37,1 circuito principal es
de 200V CA

Calcule la energia de rotacion del sistema del servo a partir de la siguiente ecuacion:
Es = J X (Nm)2/182 (joules)

o J=Jy+J.

e Jy: Inercia de rotacion del servomotor (kg-m?)

e J;: Inercia de carga de conversién del eje motor (kg:m?)

e Jy: Velocidad de rotacion utilizada por el servomotor (en rpm)

Servopacks con potencia de 0,5 a 5,0 kW

Los servomotores con potencia de 0,5 a 5,0 kW disponen de resistencias de regeneracién
incorporadas. En la tabla siguiente aparecen las frecuencias admitidas para el servomotor
en la operacién de aceleracién y desaceleracién durante el ciclo de velocidad de rotaciéon
de 0 a la velocidad de rotacion maxima y de nuevo a 0.

Convierta los datos a los valores obtenidos con la velocidad de rotacién real utilizada y
lainercia de carga para determinar si se necesita una resistencia de regeneracion externa.
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5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

Tensién Serie Frecuencias admitidas en el modo de regeneracién (en rpm)
Simbolode | 03 |05 06 |08 |09 |10 | 12 |13 |15 | 20 | 30
potencia
200V SGMAH - - - | 89 | - - - - - - -
SGMPH - - =-]29| - |=|=-1]=117|=-1-
SGMGH-[JAA - 34 - - 13 - - 10 - 12 8
SGMGH-TIATIB | 96 | — |39 | — |22 | — [15 | — | — | 20 | 13
SGMSH - - - - - 39 - - 31 48 | 20
400V |SGMGH - |42 | - | - |15 - | - |10 - |12 ] 8
SGMSH - - - - - 47 - - 31 48 | 20
SGMUH - |- =-|=-]l=-127| -] - 119 - |13
Tensién Serie Frecuencias admitidas en el modo de regeneracién (en rpm)
Simbolo de 22 32 40 44 50
potencia
200V SGMGH-LJALA - - - 11 -
SGMGH-JACB - - 20 - -
SGMSH - - 29 - 22
SGMDH 7 11 8 - -
400V SGMGH - - - 11 -
SGMSH - - 29 - 22
SGMUH - - 19 - -

Inercia de carga = 0 (sélo motor)

Velocidad nominal

0 » t
1 1 1
i/_IK;:f Velocidad méxima de rotacién
! | 1f! |
. " \
Velocidad de rotacién del 0 : T ¢ : e
servomotor [ ! L
! I Modo de rege:neramonl )
! | L . -
—l | / - T —:——4— Ciclo méximo
Par generado por el servomotor 0 1 7 4 ot

I_l I—I'—_V"<_ Ciclo méaximo

[ T —»|
(Ciclo operativo)

Frecuencia admitida = 1/T (en rpm)
Figura 5.1 Condiciones operativas para el calculo de frecuencia de regeneracién
admitida

Utilice la siguiente ecuacioén para calcular la frecuencia admitida para el funcionamiento
en el modo de regeneracién.

. gy 7 . e 7 2
Frecuencia admitida sélo para servomotor % ( Velocidad de rotacidn max. ) (r/min)

(1 +n) Velocidad de rotacion utilizada

Frecuencia admitida =
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5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de regeneracion

e n=J/Ju
® Jy: Inercia de rotacion del servomotor (kg-m?)
e J,:Inercia de carga de eje motor (kg-m?)

Servopacks con potencia de 6,0 W o superior

Los servopacks con una potencia de 6,0 W o superior no disponen de resistencias de
regeneracion incorporadas. En la tabla siguiente aparecen las frecuencias admitidas en
el modo de regeneracion para servopacks con la unidad de resistencia de regeneracion
JUSP-RA04 o JUSP-RAOQS.

La ecuacién para calcular la frecuencia admitida a partir de las condiciones de

accionamiento del servomotor y para calcular la inercia de carga es la misma que la
ecuacién anterior para los servopacks con potencia de 0,5 a 5,0 kW.

Serie Frecuencias admitidas en el modo de regeneracién (en rpm)
Tension S:;‘):’:r:zi:e 55 75 1A 1E
200V SGMGH-[JAA 26 36 36 32
SGMGH-[TTAIB 44 - - —
400V SGMGH-['ID 26 18 36 32

B Por calculo de la energia de regeneracion

En este apartado se muestra el procedimiento para calcular la capacidad de la resistencia
de regeneracion cuando la operacion de aceleracion y desaceleracion se realiza como
se muestra en el diagrama siguiente.

Np: Velocidad de rotacién del motor

Velocidad de I 1 !
rotacion 0 | ‘ 1

v

j - “ 1 1 :
t T.: Parde carga | ‘ : ‘
Par motor 4 ‘
0 ¥ >
¥~ Par (,je regene-|
racion
< T -
Procedimiento de calculo
Procedimiento para calcular la capacidad
Paso Elemento Simbolo Ecuacion
1 Encuentre la energia de rotacién del ser- | Eg Es = JNy?/182
vosistema.
2 Encuentre la energia consumida por el EL EL = (/60) NmTLtp
sistema de carga durante el periodo de
desaceleracién
3 Calcule la energia perdida en la resisten- | Ey (Valor calculado a partir de los
cia del bobinado del servomotor. diagramas de “pérdidas en la
resistencia del bobinado del
servomotor”) X tp
4 Calcule la energia del servoamplificador | Ec Reallice el célculo a partir de los
que puede absorberse. diagramas de “Energia absorbi-
ble del servoamplificador”.
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5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

Paso Elemento Simbolo Ecuacion
5 Encuentre la energia consumida por la Ek Ek = Es — (EL+Em+EQ)
resistencia de regeneracion.
6 Calcule la capacidad necesaria para la Wy Wk = Ex/ (0.2X%T)
resistencia de regeneracion.

Nota: 1. El nimero “0,2” de la ecuacion para el célculo de W es el valor con el que el
porcentaje de carga utilizada de la resistencia de regeneracién es 20%.

2. A continuacién aparecen las unidades correspondientes a los simbolos empleados:

Eg a Ex: Joules de energia (J) Ty:Par de carga (N-m)

W:Capacidad necesaria para resistencia

de regeneracion (W) tp: Tiempo de detencion por desaceleracion

J:(= Ju + J)(kg-m?2) T: Periodo operativo de repeticién del servomotor

Jum: Velocidad de rotacién utilizada por el servomotor (en rpm)

Sicon el célculo anterior se determina que la potencia de regeneracién (en kW) que puede
procesar la resistencia incorporada no se sobrepasa, la resistencia de regeneracién
externa no sera necesaria.

Si se sobrepasa la potencia de regeneracion que puede procesar la resistencia
incorporada, deberd instalarse una resistencia de regeneracién externa para la potencia
obtenida en el calculo anterior.

Si la energia consumida por pérdida del sistema de carga (paso 2) es desconocida,
realice el célculo utilizando E; = 0.

Cuando el periodo operativo del modo de regeneracidn es continuo, afada los siguientes
elementos al procedimiento anterior de calculo a fin de encontrar la capacidad necesaria
(en W) para la resistencia de regeneracion.

® Energia para el periodo operativo del modo de regeneracion continua: Eg (en joules)

e Energia consumida por la resistencia de regeneraciéon: Ex = Es — (E_ + Ey + E¢) +
Ea

e Capacidad necesaria para la resistencia de regeneracion: Wx = Ex/ (0,2 X T)
Donde, EG = (2%/60) NMGTGtG

® Tq: Pargenerado por el servomotor (N m) en el periodo operativo del modo de regene-
racién continua.

® Nyg: Lavelocidad de rotacién del servomotor (en rpm) para el mismo periodo opera-
tivo.

® tg: Para el mismo periodo operativo

Pérdidas en la resistencia del bobinado del servomotor

En los diagramas siguientes se muestra la relacién, para cada servomotor, entre el par
generado por el servomotor y la pérdida en la resistencia del bobinado.
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5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de regeneracion

1. Servomotor para 100 V

¢ Servomotor SGMAH, 100 V

Pérdida (en W)

200
180
160
140
120
100
80
60
40
20
0

SGMAH-
01B
02B
A5B
AJ
‘/44/4/
100 200 300
Par (%)
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Pérdida (en W)

Servomotor SGMPH, 100 V

160

140

120

100

80

60

40

20

SG
02E

MPH-

018

\

100

Par (%)

200

300



5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

2. Servomotor para 200 V

¢ Servomotor SGMAH, 200 V

Pérdida (en W)

Pérdida (en W)

300
SGMAH
250 04A
08A
200
01A| 02A
150
100 L A5A
A3A
//C//
50
/ | —
//4/
/4//
o=
0 100 200 300
Par (%)
Servomotor SGMGH, 200 V, 1500 rpm
2800 SGMGH-
2600 OBAA——
09ACA— | | T 1——1
2400 TBADAL | | =
20AJA T
2200 B0ALA_ | T |
2000 2ATA | —
1800 1AALA. [
75A0A | [
1600 S5AA— |
1400 1EACIA -
1200 1% 7
1000
800
/ Y
600 L
N = =
400 e
|
200 —
0
100 200 300
Par (%)
Servomotor SGMSH, 200 V
1400
1200 SGMSH-
_|— 50A
40A
1000 30A
2c/
800
600 f15»/ Pz
400 ( e
////////////
200 //////
2
=
0
0 100 200 300
Par (%)
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* Servomotor SGMPH, 200 V

=3

Pérdida (en

Pérdida (en W)

Pérdida (en W)

300

250

1

SG
084

S5A

MPH-

200

04/

150

100

NN

02A

50

| —1
—

/
—

\\

\

1

o

0

Par (%)

200

Servomotor SGMGH, 200 V, 1000 rpm

2000

1800

1600

1400

1200

1000

800

600

400

200

0

300

SGMGH-

55A0IB 4

4DA[B

30ALE

20ACH

09AEE
06A[LIH

AL

AN

NN

AR

BAL]

0

__

R

\ Q\
AN

100

Par (%)

Servomotor SGMDH, 200 V

200

300

1400

1200

s
>

1000

800

E\)b)
X

600

400

200

\

\
\

0
0

200
Par (%)

300

360



5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de regeneracion

3. Servomotor para 400 V

¢ Servomotor SGMGH, 400 V, 1500 rpm * Servomotor SGMSH, 400 V
2500 1400
SGMGHA
05DIIA || 1200 oo
09DA L[| [T—— e —
2000 — — 15D — | ||
DA | [ [ 20D 1]
20DA L | | 1000 oD —— .
30DDA 1 TR T
s | s 40D|__| —
g 1500 T e — 800 200 |
) 1ADDAL | T S ——
© 55DDA L | T p j 2
je! J —
S 1000 5D[0A \yjﬁ 2 600 =
& 1EDA{—] ir/ A 3 v
E p 224 v
% 725 - 400 7
500 7 = fr // //
/ /////‘ 200 =
= — —
0
00 100 200 300 0 100 200 300
Par (%) Par (%)
¢ Servomotor SGMUH, 400 V,
800
700
SGMUH-
30D
600 ?: B o
g 500 14D |~
5 7
= 400 . _
£ a00 - e
O A |~
o L
200 — T
L— gl
100 %/ﬁ//
% 700 200 300 400
Par (%)
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5.6 Seleccioén de la resistencia de regeneracion

Energia absorbible del servopack

En los diagramas siguientes se muestra la relacion entre la tensién de la fuente de
alimentacién de entrada del servopack y la energia absorbible.

e Servopack para 100 V

18
—— Servopack
16 D SGDH
~— De ASBD[] a| 02BD[]
= 14 —
c \
L 12
o
Q
g 0 ABBD[]
8 0 2
© —
© \L\
> 6
2
o 4
2
0 20 100 110 120
Tensién de fuente de alimentacién de
entrada de CA (en Vrms)
 Servopack para 200 V < Servopack para 200 V, continua
120 700
Servopac Servopack
SGDH- 600 SGDH-
100 —— ~_ A TON:
™~ | _20ADO ~ 500 [ =YY
= —] )
) r/ De 01AD[[] a 04AD[] | 175AE
c 80 % \l —
s ~—_ De 05AD[Ja 10ADO] & I~ g 1 60AH
° ~_ 15AD0] o 400
2 ™ A3ADJ,ASADL] 3 ™~ NN [ 3078
£ 60 N ’ 5 300 T~ ™~
§ \‘\\\ \\ é SN
g 40 \\ — = £ 200 I — M
‘a \\\‘ 9 —
o — ™~ o) — -
& 20 [ \it:\\\ 5 00 ——— My ~
—
D e ]
0
0
180 200 220 240 260 180 . 200 .220 . 240 260
Tensién de fuente de alimentacién de
Tensién de fuente de alimentacion de entrada de CA (en Vrms)
entrada de CA (en Vrms)
 Servopack para 400 V
140 Servoplack
120 — SGDH-
= 20DE| 30DE|
5 100 T~ 10DE| 15DE
° 05DE
S g i
£ .y
[e] ™~
2 60
©
(o]
9] \\Ng
G 20 I —
T ——
320 360 400 440 480 520

Tensién de fuente de alimentacién de
entrada de CA (en Vrms)
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5.6.2 Calculo de la potencia necesaria de las resistencias de regeneracion

« Servopack para 400 V, continua

Energia absorbible (en J)

800
700
\\ Servopack
600 TADE. TEDE
500 ™ [ leoDE| 75D
\\i\ —— 50DE
400 ~—
300
—_— \
200 —
\\\\\\\m\\
100 — —
R
0
320 360 400 440 480 520

Tensién de fuente de alimentacién de
entrada de CA (en Vrms)

170



5.7 Encoders absolutos

5.7 Encoders absolutos

Si se utiliza un motor con un encoder absoluto, en el controlador principal puede crearse un
sistema para detectar la posicién absoluta. Si dicho sistema se combina con un controaldor
principal, utilice un servomotor con un encoder absoluto. En consecuencia, la operacién
puede realizarse sin operacion de vuelta a origen inmediatamente después de conectarse la

alimentacién.

Motor

SGMJH-OJO1+++Con encoder absoluto de 16 bits

SGMJH-OJO[J2[]---Con encoder absoluto de 17 bits

Encoder absoluto

Siempre detecta

la posicion
absoluta.

. ATENCION

e Elrango de salida de datos de multivuelta para los sistemas de deteccién absoluta de la serie >-II
difiere del de los sistemas convencionales (encoder de 15 bits y encoder de 12 bits). En especial
cuando el sistema de posicionamiento de alcance infinito de tipo convencional se configura con la
serie 2-Il, asegurese de realizar la siguiente modificacién en el sistema.

Absoluto
Tipo de encoder

Rango de salida de
datos de multi-
vuelta

Movimiento cuando se sobrepasa el limite

Tipos conven-
cionales
(12 bits y 15 bits)

-de 99999 a +99999

« Al sobrepasarse el limite superior (+99999)
en el sentido positivo, los datos multivuelta
son 0.

Al sobrepasarse el limite superior (-99999) en
el sentido negativo, los datos multivuelta son
0.

Serie =-lI
(16 bits y 17 bits)

-de 32768 a +32767

Al sobrepasarse el limite superior (+32767)
en el sentido positivo, los datos de multi-
vuelta son -32768.

Al sobrepasarse el limite superior (-32768) en
el sentido negativo, los datos multivuelta son
+32767.*

* Al cambiarse la configuracion de limites de multivuelta (Pn205), se modifica el movi-
miento. Consulte 5.7.6 Configuracion de limites de multivuelta.
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5.7.1 Circuito de interfaz

5.7.1 Circuito de interfaz

En el diagrama siguiente aparecen las conexiones estandar de un encoder absoluto
montado en un servomotor.

Controlador principal Servopack

+5
7406V—[>I;—§3
BAT

Bateria —-rLiV IBATO EIPE 122

BAT (+)

| At (—f)IPé

Circuito de inter.
faz serie

Contador ar- |« UP Deteccion|
riba/abajo < de gg 3
DOWN |margen 19 6

Puesta — -
a cero Circuito de inter-

faz serie

Caperuza del conector

J:‘ T Cable b-Iindado (caperuza)

1 P: Indica los cables de par trenzado.

Excitadores de linea admitidos:  SN75175 o MC3486 de T/I.
Terminacién de resistencia R: de 220 a 470 Q

Hl Senales SEN

Controlador principal Servopack
+5 T SEN  CN1-4] 100Q
v —
1 mA aprox.
7406 o en nivel alto 4.7 KQ T 1uF
equiva- : s
nte 0 OSEN  CN1-2 | oV

Se recomiendan transistores del tipo PNP

Niveles de senales
Nivel alto: 4,0 V min.; Nivel bajo: 0,8 V méax.

e Espere al menos tres segundos, una vez conectada la alimentacién, antes de cambiar
la sefal SEN al nivel alto.

e Al cambiar la sefal SEN del nivel bajo al nivel alto, se enviaran los datos de multivuelta
y los impulsos incrementales.

e Hasta que la operacion se complete, no se puede accionar el motor independiente-
mente del estado de la sefal de servo conectado (/S-ON).

IMPORTANTE Si por alguna razdn es necesario desactivar una sefial SEN que ya estd activada para volver a acti-
varla posteriormente, mantenga el nivel alto durante al menos 1,3 segundos antes de activar y desac-
tivar la sefal.

Sefal SEN DESACTIVADA ACTIVADA = nivel alto ACTIVADA
DESACTIVADA

e 1.3 s min. »| 15 ms
| | min.
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5.7 Encoders absolutos

5.7.2 Seleccion de un encoder absoluto

Seleccione el uso del encoder absoluto con la siguiente constante de usuario:

Pn002.2 Uso de encoder absoluto Configuracion |Control de par,
basica de velocidad
fabrica:

Control de posi-
0 cion

En la tabla siguiente, debe seleccionarse el valor “0” para activar el encoder absoluto.

Configuracion de indice
Pn002.2
0 Utilice el encoder absoluto como encoder absoluto.
1 Utilice el encoder absoluto como encoder incremental.
Nota: Esta configuracién de usuario tendré efecto cuando se desconecte la alimenta-

cién una vez realizado el cambio.
5.7.3 Operaciones con baterias

A fin de que el encoder absoluto retenga los datos de posicién cuando se desconecte la
alimentacion, los datos deben guardarse en copia de seguridad mediante la bateria.

B Instalacion de la bateria en el dispositivo principal
Bateria de litio de Toshiba: ER6VC3, 3,6 V, 2000 mAh

Bl Bateria proporcionada para el servopack
Bateria de litio: JZSP-BAO1 (incluye bateria y conector)
Bateria: Toshiba, ER3 V, 3,6 V, 1000 mAh

Compartimento de bateria

B /_ Conector de bateria (CN8)

—
H8HH\8.

MODE/SET A v DATAI

© cHiareE power O
Figura 5.2 Servopacks con potencia de 30 W a 5,0 kW

Conector de bateria (CN8)
U e g Compartimento de bateria
@

E

Figura 5.3 Servopacks con potencia de 6,0 a 15 kW.
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5.7.4 Configuracién de encoders absolutos

© PROHIBIDO

® Instale la bateria en el controlador principal o en el servopack. Es peligroso instalar las baterias en
ambos sitios a la vez, ya que se estableceria un circuito en bucle entre las baterias.

5.7.4 Configuracion de encoders absolutos

Realice la operacién de configuracion del encoder absoluto en las siguientes
circunstancias:

e Al arrancar la maquina por primera vez.

® Al generarse una alarma de seguridad de encoder.

e Aldesconectarse la fuente de alimentacién del servopack y retirar el cable del encoder.

La operacién de configuracion puede realizarse mediante la unidad digital de manejo
portatil o la unidad de manejo del panel del servopack, o mediante el software de
vigilancia para PC.

En el procedimiento para la configuracion que se muestra a continuacion se utiliza la
unidad digital de manejo. Si desea més informacién, consulte el capitulo 7 Uso de la
unidad digital de manejo.

om’ La operacion de configuracién del encoder sélo puede realizarse cuando el servo esta desconec-
I tado. Una vez finalizado el proceso de configuracion, vuelva a conectar la alimentacion.

B Configuracion con la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

| e nr
[ ) [l [

2. Seleccione la constante de usuario Fn008. Pulse la tecla del cursor de flecha izquierda
o derecha para seleccionar el digito que desea especificar y pulse la tecla arriba o
abajo para cambiar el nimero.

|

el

— ‘I

(] ]
III_II_I:I]

3. Pulse la tecla DATA/ENTER. Se mostrara la siguiente visualizacion:

I | I

'I:II_ | I]

4. Al pulsar la tecla arriba del cursor se cambiaré la visualizacién como se muestra a
continuacién. Contindie pulsando la tecla arriba hasta visualizar “PGCL5". Si se realiza
una entrada errénea, “nO_OP” parpadeara durante un segundo y se volvera a la
visualizacién del modo de funciones auxiliares. En ese caso, vuelva al paso 3 y realice
nuevamente la operacion.
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5.7 Encoders absolutos

Tecla del cursor de
flecha arriba

gy |
[: L |L |C ]
+ Tecla del cursor de
V flecha arriba
gy (=
EEnmE

Al realizar una entrada de tecla erronea

I IJJ Parpadea durante un segundo.

il

—

[’l_

[

B

Se vuelve al modo de funciones
auxiliares.

I
I (]

—

5. Al visualizarse “PGCL5”, pulse la tecla DSPL/SET. La visualizacién del indicador
cambiara del modo siguiente y los datos de multivuelta del encoder absoluto se

borraran.
Jl —
e

Parpadea
durante un

[
I—

J

-

6. Pulse la tecla

segundo.

DATA/ENTER par

_
|

I~

I

(]

)

L
!

|
]

|
_

|
L

~(PLICILIS]

a volver al modo de funciones auxiliares.

De este modo se completa la operacién de configuracién del encoder absoluto.

Desconecte la alimentacion y vuelva a conectarla.

B Configuracion mediante la unidad de manejo incorporada del panel

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

_
|

I~

I
(]

2. Pulse arriba o abajo para seleccionar la constante de usuario Fn008.

|

I~

]
g

3. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante al menos un segundo. Se mostrara la siguiente

visualizacioén:

I

|

|

|

)

|

1

——

|

| I

continuacion. Continle pulsan

Al pulsar la tecla arriba del cursor se cambiara la distribucién como se muestra a

do latecla arriba hasta visualizar “PGCL5". Si se realiza

una entrada errénea, “nO_OP” parpadeara durante un segundo y se volvera a la
visualizacién del modo de funciones auxiliares. En ese caso, vuelva al paso 3 y realice

nuevamente la operacion.

[

Tecla del cursor de
flecha arriba

1|
[

- :

I

Tecla del cursor de
flecha arriba

[}
J

71| <-<

|
L
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Al realizar una entrada de tecla errobnea

|
(]

|

'I | {:'J Parpadea durante un segundo.

I

—
—

Se vuelve al modo de
funciones auxiliares.

—

[l
U u]




5.7.5 Secuencia de recepcion de encoder absoluto

5. Al visualizarse “PGCL5", pulse la tecla MODE/SET. La distribucion del indicador
cambiara del modo siguiente y los datos de multivuelta del encoder absoluto se

borraran.
[ Jl__ I:1 Parpadea Dl_ —l I:
= durante un —% [ ] | | I D}
\ J segundo.

6. Pulse la tecla DATA/SHIFT para volver al modo de funciones auxiliares.

(||
Ol ) [

De este modo se completa la operacidén de configuracién del encoder absoluto.
Desconecte la alimentacion y vuelva a conectarla.

IMPORTANTE

Si se visualizan las alarmas siguientes de encoder absoluto, las alarmas deben borrarse con el
método descrito anteriormente para la operacién de configuracién. No podrén borrarse con la sefial
de entrada de reset de alarma del servopack (/ARM-RST).

e Alarma de seguridad de encoder (A.81)
 Alarma de comprobacion de total de encoder (A.82)

Ademas, si una alarma de vigilancia se genera en el encoder, debera borrarse la alarma
desconectando la alimentacion.

5.7.5 Secuencia de recepcion de encoder absoluto

A continuacién aparece la secuencia en la que el servopack recibe las salidas del encoder
absoluto y las transmite al dispositivo principal.

Téngase en cuenta lo expuesto en este apartado al disefar el dispositivo principal.

Descripcion de senales absolutas

Las salidas del encoder absoluto son las senales PAO, PBO, PCOy PSO, como se muestra
a continuacion.

Servopack
PS Datos serie— Divisién PAO
@— conversion de im-| circuito PBO
pulsos (Pn201)
PCO
Datos— datos ‘I PSO
conversion g
Nombre de la sefal Estado Contenido de la senal
PAO Estado inicial Datos serie
Impulso incremental inicial
Estado normal Impulso incremental
PBO Estado inicial Impulso incremental inicial
Estado normal Impulso incremental
PCO Estado normal Impulso de origen
PSO Estado normal Datos serie de recuento de
rotaciones
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5.7 Encoders absolutos

Hl Contenido de datos absolutos

e Datos serie: Indica cuantas vueltas ha realizado el arbol del motor desde la posicidon
de referencia (la posicién especificada en la configuracién).

® Impulso incremental inicial: Envia impulsos con la misma frecuencia que cuando el
arbol del motor gira desde el origen a la posicién real a 2500 rpm aprox. (para 16 bits
con el impulso de divisién en la configuraciéon de fabrica).

Y.

P,

Posicion de referencia (configuracién) Posicion real
-1 0 +1 +2 +3
Valor de T T V T T T
coordenadas : +0 T : +2 : I 43 :
velortt = | WA Y |
| e " :
| | | | Pge | | |
[} [} [} [} [} [} [}
1 1 Ps . 1 Pm 1 | 1
[} [} [ [ [ 1 [}

Los datos absolutos finales Py, pueden encontrarse a partir de la férmula siguiente:

Pe Valor real leido con encoder
PE=M xR+ Pg M Datos de multivuelta (datos de recuento de
rotaciones
Pu = Pe — Ps taciones)
Po NUmero de impulsos incrementales iniciales
Utilice la siguiente ecuacion Ps NUmero de impulsos incrementales iniciales
para el modo de rotacién a leidos en la configuracién
izquierdas (Pn000.0 =1) (Los datos son guardados y controlados por el
PE=-MxR + Po controlador principal.)
Pu = Pe — Rs Py | Valor real necesario para el sistema del usuario.
R Ndmero de impulsos por revolucién de encoder
(recuento de impulsos tras division, valor de
Pn201)

B Secuencia de transmision de encoder absoluto

1. Establezca la senal SEN en el nivel alto.

2. Después de 100 ms, establezca el sistema en el estado de espera-recepcion de datos
serie. Ponga a cero el contador arriba/abajo de impulsos incrementales.

3. Se reciben ocho bytes de datos serie.

4. El sistema entra en un estado de funcionamiento incremental normal
aproximadamente 50 ms después de recibir los Ultimos datos serie.

Senal SEN Datos serie de recuento  |mpulsos incrementales iniciales
_— de rotaciones

PAO No definido

[ | Impulsos incrementales

| (Fase A) (Fase A)
o defnidal ici ' Impulsos incrementales
PBO  No definido !”'C'a'es p
____________ impulsos
_______ __ incrementale , (Fase B) (Fase B)
PSO  No definido : 10 150 ms min. | Datos serie de recuento
_______ —-Ims

max 90 ms (norm.) De 1a3ms ___ derotaciones

260 ms max. 25 5
ms max.
o Ll il L] L il ) Ll
15 ms aprox.
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5.7.5 Secuencia de recepcion de encoder absoluto

Bl Especificaciones de senales detalladas

Especificaciones de datos serie de PAO

El nimero de revoluciones se envia

en cinco digitos.

Método de transferencia de datos

Sincronizacién arranque—deten-
cion (ASYNC)

Velocidad en baudios 9600 bps
Bits de arranque 1 bit

Bits de detencién 1 bit
Paridad Par

Cédigo de caracteres

Caodigo ASCII de 7 bits

Formato de datos

8 caracteres, como se muestra a
continuacion.

”P” 1:+1: o n_n de :501: a (lgu

A

"CR”

090001010 !
T T t Bit de parada

Bit de arranque ~ Paridad par

Datos

T &

Nota: 1. Losdatos son “P+00000” (CR) o “P-00000" (CR) cuando el niimero de revoluciones es

cero.

2. Elrangoderevoluciones es de “+32767” a“-32768.” Cuando se sobrepasael rango, los
datos cambian de “+32767" a “-32768" o de “~-32768" a“+32767.” Al cambiar el limite de
multivuelta, el rango se modifica. Sideseamas informacion, consulte 5.7.6 Configura-
cion de limite de multivuelta.

Especificaciones de datos serie de PSO

El nimero de revoluciones y la posicién absoluta en una revolucion se envian siempre en
5y 7 digitos, respectivamente. El ciclo de salida de los datos es aproximadamente de

40 ms.

Método de transmision de datos

Sincronizacién arranque—deten-
cion (ASYNC)

Velocidad en baudios 9600 bps
Bits de arranque 1 bit

Bits de detencién 1 bit
Paridad Par

Céodigo de caracteres

Cddigo ASCII de 7 bits

Formato de datos

13 caracteres, como se muestra a
continuacion.
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5.7 Encoders absolutos

NuUmero de revoluciones: De “0” a “9” s ” “qr o sy
Posicion absoluta en una revolucién: De “0” a “9

= N S B &

A A

\ r \ I's ~

000001010 1
\/

T Datos T t Bit de parada
Bit de arranque Paridad par
Nota: 1. Los datos de posicién absoluta en una revolucién corresponden al valor anterior a la
division.

2. Los datos de posicién absoluta se incrementan durante la rotaciéon a derechas. (No
vélido en el modo de rotacién a izquierdas.)

Impulsos incrementales e impulsos de origen

Como con los impulsos incrementales normales, los impulsos incrementales iniciales que
proporcionan datos absolutos se dividen primero mediante el divisor de frecuencia dentro
del servopack y después se envian.

Rotacién a derechas Rotacién a izquierdas

Fase A —I_l—'—l_l— Fase A —I_J—'—I_l—
FaseB ] |_'_| 1. 1 Fase B 1 |—| —
Fase C ' Fase C '

—>t — >t

Configuracion de la relacion de division de impulsos

Utilice la siguiente constante de usuario para configurar la relacién de divisién de
impulsos.

Pn201 |Divisor de PG Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/
imp/rev configura- | cidn basica | velocidad, con-
P cién: de fabrica: |trol de posicion
de 16 a 16384
16384

Esta constante de usuario establece el niUmero de impulsos para las sefales de salida PG
(PAO, /PAO, PBO, /PBO) enviadas externamente.

Los impulsos del encoder del motor (PG) se dividen por el nimero especificado de
impulsos antes de enviarse a la salida.

El valor especificado es el nimero de impulsos de salida por revoluciéon. Especifique este
valor en funcién de la unidad de referencia de la maquina o controlador utilizado.

El rango de la configuracion varia seguin el encoder utilizado.
Bornes de salida

Servopack PAO (CN1-33) ) ] »
p JPAO (CN1-34) Ejemplo de configuracién

Encoder del

servomotor PBO (CN1-35) Valor especificado: 16

PS /PBO (CN1-36) Epigipipipipipipipigipipipipipipipipgly
@ » Divisor L | ]

PBO Salida ) Motor: una revolucion i
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5.7.6 Configuracién de limite de multivuelta

B Transmision de contenido de alarma

Al utilizarse un encoder absoluto, las sefiales SEN pueden emplearse para transmitir el
contenido de deteccién de alarmas desde las salidas PAO al dispositivo principal como
datos serie.

Tabla 5.1 Ejemplo de salida de contenido de alarma

Sefial SEN “H? Deteccién de errores “r
v

Indicadores de
unidad digital de _ rujn AlF| 1

. o bien -
manejo

b b Alarma de seguridad de encoder absoluto

Datos serie de PAO
ALM81

Impulsos incrementales

Consulte la 9.2.3 Tabla de indicadores de alarma para ver una tabla de contenido de
alarmas.

5.7.6 Configuracion de limite de multivuelta

Al implementar sistemas de deteccién absolutos para maquinas que giren m veces en
respuesta a n giros en el arbol de carga, como las mesas giratorias, es conveniente
redefinir los datos de multivuelta desde el encoder con el valor 0 cada m vueltas. La
configuracién de limite de multivuelta admite el valor m como valor para definir el encoder.

La utilizacién de un encoder absoluto puede especificarse configurando la siguiente
constante de usuario.

Pn002.2 | Uso del encoder absoluto Configura- | Control de par/
cion basica | velocidad, con-
de fabrica: |trol de posicion

0

En la tabla siguiente, debe especificarse “0” a fin de habilitar el encoder absoluto.

Configuracién de indice
Pn002.2
0 Utilice el encoder absoluto como encoder absoluto.
1 Utilice el encoder absoluto como encoder incremental.

El limite de multivuelta se define en el servopack mediante la siguiente constante de
usuario.

Limite de multivuelta

El limite de multivuelta es el limite superior de los datos de multivuelta. Si Pn002.2 = 0, los datos de
multivuelta variaran entre 0 y el valor especificado en Pn205 (configuracion de limite de multivuelta).
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5.7 Encoders absolutos

Pn205 | Configuracion de limite | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/
de multivuelta configura- | cién basica |velocidad, con-
rev i -, iz
cioén: de fabrica: |trol de posicidn
deOa 65535
65535

Si la configuracién de limite de multivuelta se establece en 65535 (configuracion de
fabrica), los datos de multivuelta variaran de —32768 a 32767. Si se establece un valor
distinto, los datos de multivuelta variaran de 0 a la configuracion especificada en Pn205.

e Variacién de datos de multivuelta cuando el limite de multivuelta es 65535 (configura-
cién de fabrica).

Sentido positivo

+32767 Sentido negativo
Datos de multi- 0 /‘
vuelta ‘ ‘ V
-32768 '

N° de rotaciones

e Variacién de datos de multivuelta cuando el limite de multivuelta es distinto de 65535
(configuracién de fabrica).

Sentido positivo

Valor especificado en Sentido negativo

Pn205 —

I

Datos de multi-
vuelta

N° de rotaciones —»
Si el servomotor gira en sentido negativo desde 0, los datos de multivuelta cambiaran al
valor especificado en Pn205. Si el servomotor gira en sentido positivo desde el valor
especificado en Pn205, los datos de multivuelta cambiaran a 0. Especifique Pn205 en
m—1.

om, Desconecte la alimentacién y vuelva a conectarla después de cambiar la configuracién de la con-
— stante de usuario Pn002.2 o Pn205..

El valor del limite de multivuelta del encoder esta configurado de fabrica en 65535, el
mismo que el servopack. Si el valor del limite de multivuelta del servopack se cambia con
Pn205 y se desconecta el servopack para volver a conectarlo, se accionara la siguiente
alarma.

Nombre de alarma: Desacuerdo en el limite de multivuelta

Indicador | Salidas de cédigo de alarma Significado de alarma

de
alarma ALO1 ALO2 ALO3

A.CC ACTI- DESACTI- |ACTI- El valor del limite de multivuelta es diferente
VADA VADA VADA en el encoder y el servopack.

Nota: Las sefiales activadas estén en nivel bajo; las sefhales desactivadas estan en ni-
vel alto.
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5.7.6 Configuracién de limite de multivuelta

Cuando se acciona esta alarma, debe cambiarse el limite de multivuelta del encoder. El
modo de funciones auxililares de la unidad digital de manejo se utiliza para cambiar esta
configuracién. También puede configurarse con un PC mediante el software de vigilancia.

A continuacién se describe el procedimiento para configurar el limite de multivuelta del
encoder utilizando la unidad digital de manejo. Consulte también el capitulo 7 Uso de la
unidad digital de manejo.

om‘. La configuracién del limite de multivuelta del encoder puede cambiarse solamente cuando se ac-
— cionalaalarma de desacuerdo de limite de multivuelta. Después de cambiar la configuracion, desco-
necte la fuente de alimentacién y vuelva a conectarla.

B Cambio de configuracion con la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

i
[: :‘Huu:]

2. Seleccione la funcién de usuario Fn013. Pulse la tecla izquierda o derecha del cursor
para seleccionar el digito que desea especificar y pulse la tecla arriba o abajo para
cambiar el nimero.

~

|
-

—
-~
—
—
——

3. Pulse la tecla DATA/ENTER. Se mostrara la siguiente visualizacion:

}_

~

_s
17

J

4. Pulse la tecla DSPL/SET. Aparecera la siguiente visualizacién y se cambiara la
configuracion del limite de multivuelta del encoder absoluto.

i~ Parpadea SNl
[ CI"_I ) ,—J durante un —P[,UU b |I: ‘EJ

h— — J segundo.

-

5. Pulse la tecla DATA/ENTER para volver al modo de funciones auxiliares.

[ O | O
|| I:I]

De este modo se completa el procedimiento para cambiar la configuracion del limite de
multivuelta del encoder absoluto. Desconecte la alimentacién y vuelva a conectarla.

B Cambio de configuracion con la Unidad de manejo incorporada del
panel

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

e nr
[ ) [l [

2. Pulselatecladel cursor arriba o abajo para seleccionar la constante de usuario Fn013.

cl_{Al 3]
'l 11 I

J
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5.7 Encoders absolutos

3. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante al menos un segundo. Se mostrara la siguiente
visualizacién:

I —|C
ErEEE

[
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5.7.6 Configuracién de limite de multivuelta

4. Pulse la tecla MODE/SET. Aparecera la siguiente visualizacién y se cambiara la
configuracién del limite de multivuelta del encoder absoluto.

— | Parpadea ——1—
| I . )i [
| |dlaln|E ) smeer - (PIDIGIE | |
5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante al menos un segundo para volver al modo de
funciones auxiliares.

-

[ IO | ]
[ ]

——

De este modo se completa el procedimiento para cambiar la configuracion del limite de
multivuelta del encoder absoluto. Desconecte la alimentacién y vuelva a conectarla.

&ATENCI(‘)N El valor del limite de multivuelta debe cambiarse solamente para aplicaciones
especiales. Un cambio de valor inapropiado o involuntario puede resultar peligroso.

&ATENCIC‘)N Si se acciona la alarma de desacuerdo de limite de multivuelta, compruebe la
configuracién de la constante de usuario Pn205 del servopack y aseglrese de que
es correcta. Si se ejecuta Fn013 cuando se ha especificado un valor incorrecto en
Pn205, se especificara un valor incorrecto en el encoder. La alarma desaparecera
aunque se especifigue un valor incorrecto, pero se detectaran las posiciones
incorrectas, lo que llevara a una situacién peligrosa en la que la maquina se movera a
posiciones no previstas.
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5.8 Cableado especial

5.8 Cableado especial

En este apartado se describen los métodos para cableado especial, incluido el cableado para
control de ruidos. Ademas de 5.8.7 Precauciones con el cableado y 5.8.2 Cableado para el
control de ruidos, consulte las otros apartados segun crea necesario.

5.8.1 Precauciones con el cableado

Para asegurar un funcionamiento estable y seguro, tenga siempre en cuenta las
precauciones siguientes.

IMPORTANTE 1. Utilice siempre los cables siguientes para el cableado del encoder y entrada de valores
nominales.
- Tipo de cable N° de esquema de Longitud maxima
Yaskawa permitida
Entrada de valores |Cables de par tren- JZSP-CKIO1 3m
nominales zado
Encoder Cable de par tren- JZSP-CMP09 20m
zado con blindaje
multiconductor JZSP-CMP19 50 m

» Recorte la parte sobrante del cable a fin de minimizar la longitud del cableado.
2. Para las conexiones a tierra, utilice un cable lo més grueso posible (2,0 mm? o mas).

» Se recomienda utilizar cables de tierra de categoria 3 (100 Q méx.).

¢ Realice la toma de tierra en un solo punto.

 Si el motor esta aislado de la maquina, realice la conexién a tierra directamente.
3. No doble ni tense los cables.

El conductor de un cable de sefiales es muy delgado (de 0,2 a 0,3 mm), de modo que los cables
deben manipularse con sumo cuidado.

4. Emplee un filtro de ruidos para evitar interferencias de ruidos.
(Si desea mas informacién, consulte 5.8.2 Cableado para el control de ruidos.)

« Sisevaautilizar el equipo en una ubicacién préxima a domicilios privados o se prevé que vaya

a sufrir interferencias de ruidos, instale un filtro de ruidos en la entrada de la linea de la fuente
de alimentacién.

« Este servopack, al estar disefiado como un dispositivo industrial, no cuenta con ningtin meca-
nismo para evitar la interferencia de ruidos.
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5.8.1 Precauciones con el cableado

5. Para evitar anomalias causadas por el ruido, realice las siguientes actuaciones:

¢ Coloque el dispositivo de entrada de valores nominales y el filtro de ruido tan cerca del servo-
pack como sea posible.

* Instale siempre un circuito de absorcién de sobrecargas en las bobinas de contactor elec-
tromagnético, solenoide y relé.

 La distancia entre una linea de alimentacién (una linea de fuente de alimentacién o cable de
motor) y una linea de sefales debe ser de al menos 30 cm. No coloque las lineas de sefales
y de alimentacién en el mismo conducto ni las agrupe unas con ofras.

¢ No comparta la fuente de alimentacién con un soldador eléctrico ni con una maquina de de-
scarga eléctrica. Cuando el servopack esté situado cerca de un oscilador de altas frecuencias,
instale un filtro de ruidos en la entrada de la linea de la fuente de alimentacién.
Nota: 1. Al utilizar el servopack elementos de conmutacion de alta velocidad, las lineas

de senales pueden verse afectadas por ruidos. Para impedir que esto ocurra,
tome las siguientes precauciones.

2. Si desea mas informacion sobre conexién a tierra y filtros de ruidos, consulte
5.8.2 Cableado para el control de ruidos.

6. Utilice un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) o fusible para proteger la linea de
fuente de alimentacidn de las altas tensiones.

* Este servopack se conecta directamente a una fuente de alimentacién de la red sin transforma-
dor, de modo que debe utilizar siempre un MCCB o fusible para proteger el sistema de altas
tensiones accidentales.

« Seleccione un MCCB o fusible apropiado seguin la potencia del servopack y el nimero de ser-
vopacks utilizados como se muestra en la tabla siguiente.

{.Ilr!llr!lf

:
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5.8 Cableado especial

B MCCB o fusible segun la potencia

En la tabla siguiente se indica la capacidad del MCCB o fusible segun la potencia de la
fuente de alimentacion.

Fuente de ali- Modelo de servopack Capacidad por | Capacidad real por
mentacién del Potencia SGDH- Motor servopack MCCB o fusible
circuito principal (en kW) (en kVA) *1 (Arms) 12
Monofasico: 0,03 A3BE SGMAH-A3B 0,15
100V 0,05 A5SBE SGMAH-A5B 0,25 4
0,10 O01BE SGMAH-01B 0.40
SGMPH-01B ’
0,20 02BE SGMAH-02B
SGMPH-02B 0,60 6
Monofasico: 0,03 A3AE SGMAH-A3A 0,20
200V 0,05 ASAE SGMAH-A5A 0,25
0,10 O1AE SGMAH-01A
SGMPH-01A 0,40 4
0,20 02AE SGMAH-02A 075
SGMPH-02A '
0,40 O4AE SGMAH-04A 19 8
SGMPH-04A ’
0,75 08AE-S SGMAH-08A 51 11
SGMPH-08A ’
1,50 15AE-S SGMPH-15A 4,0 19
Trifasico: 200 V 0,45 O5AE SGMGH-05AJA 14 4
SGMGH-03ALIB ’
0,75 08AE SGMAH-08A
SGMPH-08A 1,9
SGMGH-06ALIB 2
1,0 10AE SGMGH-09AJA
SGMGH-09AL1B 2,3
SGMSH-10A
1,5 15AE SGMPH-15A
SGMGH-13AJA
SGMGH-12A 1B 3.2 10
SGMSH-15A
2,0 20AE SGMGH-20AJA
SGMGH-20A[1B 4,3 13
SGMSH-20A
3,0 30AE SGMDH-22A
SGMGH-30ALIA
SGMGH-30ALIB 5.9 17
SGMSH-30A
5,0 50AE SGMDH-32A
SGMDH-40A
SGMSH-40A
SGMGH-44AJA 75 28
SGMGH-40A[1B
SGMSH-50A
6,0 60AE SGMGH-55AA
SGMGH-55AL1B 125 82
7,5 75AE SGMGH-75AJA 15,5 41
Trifasico: 200 V 11,0 1AAE SGMGH-1AA 22,7 60
15,0 1EAE SGMGH-1EA 30,9 81
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5.8.1 Precauciones con el cableado

Fuente de ali- Modelo de servopack Capacidad por | Capacidad real por
mentacion del Potencia SGDH- Motor servopack MCCB o fusible
circuito principal (en kW) (en kVA) " (Arms) 12
Trifasico: 400 V 0,45 05DE SGMGH-05D 1,1 1,6
1,0 10DE SGMGH-09D
SGMSH-10D 2,3 3,4
SGMUH-10D
15 15DE SGMGH-13D
SGMSH-15D 3,2 4,6
SGMUH-15D
2,0 20DE SGMGH-20D 4.9 74
SGMSH-20D
3,0 30DE SGMGH-30D
SGMSH-30D 6,7 9,7
SGMUH-30D
5,0 50DE SGMGH-44DICJA
SGMSH-40D[1A
SGMSH-50DICA 103 14.9
SGMUH-40D[JA
6,0 60DE SGMGH-55DICJA 12,4 17,8
7,5 75DE SGMGH-75D[JA 15,4 22,3
11,0 1ADE SGMGH-1ADICIA 22,6 32,7
15,0 1EDE SGMGH-1EDIA 30,9 44,6

* 1. Este es el valor neto en la carga nominal. Al seleccionar los fusibles, determine la capacidad mediante la disminucion
de potencia preestablecida.

* 2. Caracteristicas operativas (a 25°C): 2 segundos o méas para 200%, 0,01 segundos o mas para 700%

Nota: No pueden emplearse fusibles de funcionamiento rapido ya que la fuente de alimentacién del servopack es
un tipo de entrada de condensador. Es posible que salte uno de los fusibles de funcionamiento rapido al co-
nectar la alimentacion.

IMPORTANTE

Los servopacks SGDH no disponen de circuitos de proteccidn de tierra integrados. Para configurar
un sistema seguro, instale un interruptor de derivacién atierra para la proteccién contra sobrecargas
y cortocircuitos, o bien instale un interruptor de derivacion atierra parala proteccién de tierraen com-
binacién con un interruptor de circuito de conexiones.
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5.8 Cableado especial

5.8.2 Cableado para el control de ruidos

B Ejemplo de cableado

Este servopack utiliza elementos de conmutacién de alta velocidad en el circuito principal.
Siel cableado o la puesta a tierra en torno al servopack no son apropiados, es posible que
se reciban “ruidos de conmutacién” desde estos elementos de conmutacion de alta
velocidad. Para evitarlo, el cableado y la puesta a tierra deben realizarse de forma
correcta.

Este servopack dispone de un microprocesador (CPU) incorporado, de modo que es
necesario protegerlo de ruidos externos en la mayor medida posible instalando filtros de
ruidos en el sitio apropiado.

A continuacién aparece un ejemplo de cableado para el control de ruidos.

Servopack

|
| Filtro de ruidos*3
'
|

CA 200V | 2LF

3,5 mm2
>
min.

| (Carcasa)

@ 16

® Secuencia de
accionamiento de relé

e Circuito de generacion
de sehales
(proporcionado por el
usuario)

|
|
|
! 2444
|
|
|

*
: é : PA i AP A\,/R 55 2
| y wlF v (Tierra min.
i iy ;l; 2 mm2 min.
Y, i =y
(Carcasa) (Carcasa) (Car- omm= min.

Cables de 3,5 mm2 o mas*!- casa) |

(Placa de conexién a tierra)

= Tierra: Conexién a tierra con conexién a tierra
independiente (minimo de categoria 3 (100 Q max.)

Nota: 1. Paralos cables de tierra conectados a la carcasa, utilice un cable grueso de
al menos 3,5 mm2 (preferiblemente, un cable de cobre de punto liso).

2. Paralos cables indicados con PI, utilice, siempre que sea posible, cables de
par trenzado. B

3. Al utilizar filtros de ruidos, tenga en cuenta las precauciones que aparecen
en M Uso de Jos filtros de ruidos.
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5.8.2 Cableado para el control de ruidos

Hl Conexion a tierra correcta

Conexion a tierra del bastidor del motor
Conecte siempre el borne del bastidor FG del servomotor al borne de tierra del
servopack . Asegurese también de conectar el borne de tierra @.

Si el servomotor se conecta a tierra a través de la maquina, habra una corriente de ruido
de conmutacién desde la unidad de alimentacién del servopack a través de la capacidad
parasita del motor. La conexién de tierra anterior es necesaria para evitar los efectos
adversos del ruido de conmutacion.

Ruido de la linea de entrada de valores nominales

Si la linea de entrada de valores nominales recibe ruidos, realice la conexién a tierra de
lalinea de 0V (SG) de la linea de entrada de valores nominales. Si el cableado del circuito
principal del motor esta alojado en un conducto metdlico, dicho conducto debe
conectarse a tierra junto con la caja de conexiones. Realice todas las conexiones a tierra
en un solo punto.

Todas las conexiones a tierra deben realizarse en un solo punto del sistema.

Uso de los filtros de ruidos

Utilice un filtro de ruidos de tipo inhibidor para aislar el ruido de la linea de la fuente de
alimentacién. En la tabla siguiente se enumeran los filtros de ruidos recomendados para
cada modelo de servopack

Instale un filtro de ruidos en la linea de fuente de alimentacién para el equipo periférico
segun sea necesario.

Tabla 5.2 Filtros de ruidos
Filtro de ruidos recomendado
Tension Modelo de servopack
Modelo Fabricante
Monofasico De SGDH-A3BE a -01BE | FN2070-6/07
100V SGDH-02BE FN2070-10/07
Monofasico De SGDH-A3AE a -02AE | FN2070-6/07
200V SGDH-04AE FN2070-10/07
SCHAFFNER
SGDH-08AE-S FN2070-16/07
SGDH-15AE-S FN350-30/33
Trifasico De SGDH-05AE a -20AE | FN258L-7/07
200V SGDH-30AE FN258L-30/07
SGDH-50AE, -60AE FNAC0934-5010
TIMONTA
SGDH-75AE FNAC0934-6410
SGDH-1AAE, -1EAE FS5559-150-35 SCHAFFNER
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5.8 Cableado especial

Filtro de ruidos recomendado
Tensién Modelo de servopack
Modelo Fabricante
Trifasico De SGDH-05DE a -15DE | FN258L-7/07
400 v SGDH-20DE, -30DE FN258L-16/07
SCHAFFNER

De SGDH-50DE a -75DE | FS5559-35-

SGDH-1ADE, -1EDE FS5559-80-34
Nota: Estos filtros de ruidos son fabricados por Tokin Corp. y estan disponibles a

través de Yaskawa. Para los filtros de ruidos, péngase en contacto con su repre-
sentatne de Yaskawa.

Ténganse siempre en cuenta las instrucciones siguientes de instalaciéon y cableado. El
uso incorrecto de un filtro de ruidos reduce su eficacia a la mitad.

e Separe las lineas de entrada de las lineas de salida.

No coloque las lineas de entrada y de salida en el mismo conducto ni las agrupe.

Filtro —

Filtro

i |

CAJA

X

e Separe el cable de tierra del filtro de ruidos de las lineas de salida.

N/

Separe estos circuitos.

No coloque el cable de tierra del filtro de ruidos y las lineas de salida u otras lineas de
senales en el mismo conducto ni los agrupe unos con otros.

N

L

Filtro Filtro

)
bt

i

f

El cable de tierra
= puede colocarse

cerca de las lineas
de entrada.

CAJA

X O
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5.8.2 Cableado para el control de ruidos

e Conecte el cable de tierra del filtro de ruidos directamente a la placa de conexién a
tierra.

No conecte el cable de tierra del filtro de ruidos a otros cables de tierra.

- —
Filtro—F— Filtro— F—>
—

|
-Ede!ierra / 1

blindado Grueso y
corto

CAJA CAJA

® Al conectar a tierra un filtro de ruidos dentro de una unidad.

Si se coloca un filtro de ruidos en una unidad, conecte primero el cable de tierra del
filtro de ruidos y los cables de tierra de los otros dispositivos de la unidad a la placa
de conexidn a tierra de la unidad; a continuacién, realice la conexion a tierra de los
cables.

YYY
\AAJ

Unidad

Filtro
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5.8 Cableado especial

5.8.3 Uso de mas de un servoaccionamiento

En el diagrama siguiente aparece un ejemplo de cableado necesario cuando se utiliza
mas de un servoaccionamiento.

Fuente de alimentacion

Fuente de alimentacién
Fuente de alimenta- conectada

cién desconectada 1RY 1MC
1MC
SUP
1MC SGMOH

L1
L2 Servopack Servomotor
L3 SGDH
L1C f M
L2C

1 SGDH SGMLH
'é Servopack Servomotor
Lic [
Lec

L1 SGDH SGM[H
2 Servopack Servomotor
Lic [
L2c

CN1

31 ALMs ...

Vv

Nota: Conecte el sistema de modo que la fase S de la fuente de alimentacion sea la conexién a tierra.

Conecte los bornes de salida de alarma (ALM) para los tres servopacks en serie para
permitir el accionamiento del relé de deteccién de alarma 1RY.

El transistor de salida se desconecta cuando la senal de salida ALM activa el estado de
alarma.

Varios servos pueden compartir un mismo MCCB o filtro de ruidos. Seleccione siempre
un MCCB o filtro de ruidos con la capacidad suficiente para potencia total (condiciones
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5.8.4 Prolongacion de los cables de encoder

de carga) de los servos. Si desea mas informacién, consulte 5.8.7 Precauciones con el

cableado.

5.8.4 Prolongacion de los cables de encoder

<«EJEMPLOp

Los cables de encoder estandar tienen una longitud maxima de 20 m. Si necesita un cable
mas largo, prepare un cable de prolongacion como se describe a continuacion. La
longitud méaxima permitida de un cable es de 50 m.

Si desea mas informacioén, consulte el Manual del usuario de SGM[JH/SGDH de la serie
=-II: Seleccién del servo y hojas de datos (SIE-S800-32.1).

Preparacion de los cables de encoder de 50 m.

® |ineas de cables

Longitud Numeros de modelo de lineas de cables
30m JZSP-CMP19-30
40m JZSP-CMP19-40
50m JZSP-CMP19-50

Al especificar la longitud del cable, especifique sélo el nimero de modelo: JZSP-
CMP19-[1. [ en el nUmero de modelo se refiere a la longitud del cable (en metros).

Por ejemplo, para el pedido de un cable de 35 m, debe esepcificar JZSP-CMP19-35
como ndmero de modelo.

o Conectores o kits de conectores

der para los servomotores
SGMAH y SGMPH.

Tipo Modelo
Extremo del servopack Conector hembra de enco- | JZSP-CMP9-1
der (CN2)
Extremo del servomotor Conector hembra de enco- | JZSP-CMP9-2

Conector macho del cable y
conector macho del encoder
para los servomotores
SGMGH, SGMSH, SGMDH
y SGMUH.

Conector macho

L: MS3108B20-29S
Recto: MS3106B20-29S
Clema para cables: MS3057-12A
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5.8 Cableado especial

® Preparacion de los cables de encoder

¢ Conector de encoder en
servopack

e Linea de cables + Conector de encoder en servomotor

(JZSP-CMP9-1)

o

Para servomotores SGMAH
y SGMPH

(JZSP-CMP19-0])

TIT

Para servomotores SGMGH,
SGMSH, SGMDH y SGMUH

Longitud méaxima: 50 m
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5.8.5 Tension de fuente de alimentacion de 400 V

5.8.5 Tension de fuente de alimentacion de 400 V

/A PRECAUCION

® No conecte el servopack para 100 V y 200 V directamente a una tensién de 400 V.

El servopack se destruird.

Existen cuatro tipos de servopacks SGDH segun las tensiones de la fuente de
alimentacion: Monofasica, 100V CA; monofésica, 200 V CA; trifasica, 200 V CA, y trifasica,
400V CA. Al utilizar el servopack a 100 V 0 200 V con la clase trifasica a 400 V CA (de 380
a 480 V), prepare los siguientes transformadores de conversién de tensién (monofasica

o trifasica).
Tension primaria Tension secundaria
1. De380VCAa480V — 200V CA

Consulte la potencia indicada en la tabla siguiente para seleccionar el transformador de
conversién de tension.

Tensién Modelo de servopack Capacidad de tension por
servopack * kVA

Monofasica, 100 V SGDH-A3BE 0,15
SGDH-A5BE 0,25
SGDH-01BE 0,40
SGDH-02BE 0,60

Monofasica, 200 V SGDH-A3AE 0,20
SGDH-A5AE 0,25
SGDH-01AE 0,40
SGDH-02AE 0,75
SGDH-04AE 1,2
SGDH-08AE-S 2,1
SGDH-15AE-S 4,0

Trifasica, 200 V SGDH-05AE 1,4
SGDH-08AE 1,9
SGDH-10AE 2,3
SGDH-15AE 3,2
SGDH-20AE 43
SGDH-30AE 5,9
SGDH-50AE 7.5
SGDH-60AE 12,5
SGDH-75AE 15,5
SGDH-60AE 12,5
SGDH-75AE 15,5
SGDH-1AAE 22,7
SGDH-1EAE 30,9

* Este es el valor neto en la carga nominal.
Al utilizar una fuente de alimentacion de clase 400 V, conecte la fuente de alimentaciéon y
vuelva a conectarla en el transformador de conversion de tension trifasica.
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5.8 Cableado especial

IMPORTANTE La inductancia del transformador generara una tensién de impulso si la alimentacion se conecta y

desconecta en la tensidn secundaria, lo que dafaria el servopack.

Transformador Servopack SGDH
para conversion
Trifasica, de 380 V de tensién
CAa480VCA o 200V CA 0 100 V
R / I .
/ I - -~
||
s / | - .
1MC
T /;
Contactor electromagnético
para conectar y desconectar

la fuente de alimentacion

Figura 5.4 Ejemplo de conexién de fuente de alimentacién monofasica

5.8.6 Reactancia de CC para supresion de armonicas

Los servopacks SGDH disponen de bornes de conexién de reactancia de CC para la
supresién de armoénicas de la fuente de alimentacién. Los servopacks con potencia de 6
kW o superior no disponen de estos bornes.

B Conexion de una reactancia de CC

La reactancia de CC se conecta en serie a la salida del circuito rectificador. Consulte 3.2
Diagramas de bloques internos del servopack.

Servopack
Reactancia de CC
YY) o) @1
O P2

En el momento de la entrega las reactancias de CC (+)1 y (+)2 estan en cortocircuito.
Retire el cable conductor principal entre los dos bornes y conecte la reactancia de CC.
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5.8.6 Reactancia de CC para supresion de armodnicas

B Especificaciones de reactancia de CC

En la tabla siguiente aparecen las especificaciones de las reactancias de CC

proporcionadas por Yaskawa.

Servopacks Especificaciones de reactancia Modelo de
reactancia
. Corriente
Inductancia .
(mH) nominal
(R)

Monofasica SGDH-A3BE — — —
100V

SGDH-A5BE — — —

SGDH-01BE 10,0 1,8 X5063

SGDH-02BE 4.7 3,5 X5062
Monofasica SGDH-A3AE — — —
200V

SGDH-A5AE — — —

SGDH-01AE 40 0,85 X5071

SGDH-02AE 20 1,65 X5070

SGDH-04AE 10 3,3 X5069

SGDH-08AE-S 4 53 X5079

SGDH-15AE-S 2,5 10,5 X5078
Trifasica SGDH-05AE 2,0 4.8 X5061
200V

SGDH-08AE

SGDH-10AE

SGDH-15AE 1,5 8,8 X5060

SGDH-20AE

SGDH-30AE 1,0 14,0 X5059

SGDH-50AE 0,47 26,8 X5068
Trifasica SGDH-05DE 47 1,5 X5074
400V

SGDH-10DE 3,3 45 X5075

SGDH-15DE

SGDH-20DE 2,2 8,6 X5076

SGDH-30DE

SGDH-50DE 1,5 141 X5077
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Servoajuste

En este capitulo se describen las funciones necesarias para el servoaju-
ste. Acceda a la informacién necesaria seleccionando el apartado cor-
respondiente en el indice siguiente.

6.1 Funcionamientosuave ................... 201
6.1.1 Uso de la funcién de arranque suave ............. 201
B6.1.2 Filtrado ... ... 202
6.1.3 Ajuste de la amplificacion . ....................... 203
6.1.4 Ajuste devaloresoffset.......................... 203
6.1.5 Configuracién de la constante de tiempo de filtro
deparnominal ........... ... ... . oo, 204
6.1.6 Filtrodemuesca .............ccciiiiiiin .. 204
6.2 Posicionamiento de alta velocidad . ........ 206
6.2.1 Configuracion de la servoamplificaciéon ............ 206
6.2.2 Usodelcontroldeavance ....................... 208
6.2.3 Uso del control proporcional ..................... 208
6.2.4 Configuracién de la polarizacién de velocidad . . . . .. 209
6.2.5 Uso del conmutadordemodo ................... 210
6.2.6 Compensacién de la realimentacién de velocidad .. 213
6.3 Autoajuste ........... .. ... 216
6.3.1 Autoajusteonline ................ .. ...l 216
6.3.2 Configuracién de la rigidez mecénica para el
autoajusteonline .......... ... .. ... ol 219
6.3.3 Guardar los resultados del autoajuste online .. ..... 221
6.3.4 Constantes de usuario relacionadas con el
autoajusteonline .......... ... ... ol 223
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Auswahl der Servoantriebe und Peripheriegerate

6.4 Ajustes de la servoamplificacion ...........
6.4.1 Constantes de usuario de la servoamplificacion .. ..

6.4.2 Reglas basicas para el ajuste de la amplificacion . ..
6.4.3 Ajustesmanuales ................ ...l

6.4.4 Valores nominales de la configuracién
de laamplificacion ............... ... ...

6.5 Vigilanciaanalégica ......................
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6.1 Funcionamiento suave

6.1 Funcionamiento suave

En este apartado se proporciona informacién técnica sobre el funcionamiento suave de los
servomotores.

6.1.1 Uso de la funcion de arranque suave

La funcién de arranque suave ajusta la entrada nominal de velocidad progresiva en el in-
terior del Servopack para que la aceleracién y desaceleracion sea lo mas constante posi-
ble. Para utilizar esta funcion, configure las siguientes constantes de usuario.

Pn305 |Tiempo de aceleracion | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de velo-

de arranque suave ms configura- | cidn basica |cidad

cion: de fabrica
deOQa 0
10000

Pn306 |Tiempo de desacelera- | Unidad: | Rango de | Configura- | Control de velo-
cién de arranque suave configura- | cidn basica |cidad

ms cion: de fabrica:
deOa 0
10000

Para controlar la velocidad en el servopack, se multiplica una velocidad nominal por el va-
lor de aceleracién o desaceleracion configurado en Pn305 o Pn306.

La funcién de arranque suave permite ejercer un control estable de la velocidad cuando
entran valores nominales de velocidad progresiva o cuando se seleccionan internamente
velocidades configuradas. Defina Pn305 y Pn306 “con el valor 0” para obtener un control
normal de la velocidad.

Configure estas constantes de usuario del modo siguiente:

® Pn305: Intervalo de tiempo desde la puesta en marcha del motor hasta que alcanza
la velocidad méaxima.

® Pn306: Intervalo de tiempo desde que el motor funciona a maxima velocidad hasta
la detencidn.

Velocidad nominal Arranque

suave

Velocidad méxima del servomotor

’

Velocidad nominal in- )
terna del servopack ===

Pn305: Configure este intervalo de tiempo.

A
41
1

'

. P [}
Velocidad méaxima del servomotor -\\
1

Pn306: Configure este intervalo de tiempo.
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Servoajuste

6.1.2 Filtrado

6.1.2 Filtrado

En el servopack, puede aplicarse un filtro al impulso nominal de frecuencia constante. Uti-
lice la siguiente constante de usuario para configurar el tipo de filtro a aplicar.

Pn207.0 |Seleccion de filtro de po- | Configuracion basica | Control de posiciéon
sicion de referencia de fabrica:

0

Puede seleccionarse unfiltro de aceleracién/desaceleracion o un filtro de movimiento me-
dio.

Configuracion de Significado
Pn207.0
0 Filtiro de aceleracidon/desaceleracion
1 Filtro de movimiento medio

La constante de tiempo y el tiempo para estos filtros se configuran en las siguientes con-
stantes de usuario.

Constante de tiempo para el filtro de aceleracién/desaceleracién

Pn204 |Constante de tiempo Unidad: | Rango de | Configura- | Control de posi-
de aceleracion/desace- configura- | cién basica |cion

. . 0,01 ms i -,
leracién de referencia cioén: de fabrica:

de posicion de 0 a 6400 0

Tiempo medio para filtro de movimiento medio

Pn208 |Tiempo medio de movi- | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de posi-
miento de posicion de configura- | cién basica |cion

R 0,01 ms s .
referencia ’ cion: de fabrica:

de 0 2 6400 0

Después de restaurar la constante, desconecte la alimentacién y conéctela de nuevo.

Esta funcién proporciona un funcionamiento suave del motor en los casos siguientes:

® Cuando el dispositivo principal que facilita Ios valores nominales de salida no puede
procesar la aceleracién/desaceleracion.

® Cuando la frecuencia de impulso nominal es demasiado baja.

e Cuando larelacion de transmisién electrénica nominal es demasiado alta (es decir, 10
x 0 MAs).

Esta funcién no afecta a la distancia de trayecto (es decir, el nimero de impulsos).
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6.1 Funcionamiento suave

) Servopack
Impulsos nominales Servomotor

AN QRN

Aceleracion/desaceleracion

Hz JUJUUUiuuun

Frecuencia de r l
impulso nominal
u Filtro aplicado
- l<—>{ Pn204 o Pn208
Hz : ] :
Frecuencia de VL N~
impulso nominal ™ = A ppAnnRRLIL

6.1.3 Ajuste de la amplificaciéon

Si la amplificacién del bucle de velocidad o del bucle de posicién supera el limite permisi-
ble para el servosistema, incluido el equipo que debe controlarse, el sistema tiende a vi-
brar o se vuelve demasiado sensible. No es posible obtener un funcionamiento suave en
estas condiciones, por lo cual deben reducirse todos los valores de amplificacién del bu-
cle a un valor apropiado.

Para obtener més informacién sobre el ajuste de la servoamplificacion, consulte 6.2.1
Configuracion de la servoamplificacion.

6.1.4 Ajuste de valores offset

El servosistema no funciona de forma estable si la tensién nominal del control principal
o del equipo externo presenta un valor offset nominal cercano a 0 V. En ese caso, ajuste
el valor offset nominal a 0 V.

Valor offset de tension nominal del control principal o de los
circuitos externos

Tension Offset Tension e )
nominal nominal L7 Ajuste el valor offset
L’y con el servopack
/ !
R e .

Velopldad e Velocidad

nominal o Ajuste de valores L7 nominal o

par nominal offset , par nominal

Ajuste de valores nominales offset

Para especificar el valor offset nominal en 0 V existen los dos métodos siguientes.

Ajuste automéatico del valor offset no- | El valor offset nominal se establece automéaticamente
minal enOV.

Ajuste manual del valores nominales | El valor offset nominal puede ajustarse manualmente.
offset
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6.1.6 Filtro de muesca

Si se forma un bucle de posicién en el control principal, debe realizarse un ajuste manual del valor
offset y no un ajuste automético.

IMPORTANTE

Para obtener informacién detallada sobre el ajuste de valores nominales offset, consulte
los siguientes apartados del Capitulo 7 Uso de la unidad digital de manejo.

Ajuste automatico de valores nomina-
les offset

7.2.3 Ajuste automatico de valores nominales offset
para la velocidad y el par

Ajuste manual de valores nominales
offset

7.2.4 Ajuste manual de valores nominales offset para la
velocidad y el par

6.1.5 Configuracion de la constante de tiempo del filtro de par nominal

Si se producen vibraciones en la maquina que puedan ser causadas por el servoacciona-
miento, intente ajustar en Pn401 la constante de tiempo del filtro. Con ello es posible que
puedan eliminarse las vibraciones.

Pn401 |Constante de tiempo Unidad: | Rango de | Configura- | Control de par/
del filtro de par nomi- configura- | cion basica | velocidad, con-
0,01 ms i e L .
nal cioén: de fabrica: |trol de posicidn
deOa 100
65535

La constante anterior es la constante de tiempo del filtro del par nominal que debe configu-
rarse en el servopack. Cuanto menor sea el valor, més rapida seré la respuesta del control

de velocidad. Existe, no obstante, un determinado limite que depende de las condiciones
de la maquina.

6.1.6 Filtro de muesca

En ocasiones, la vibracién de la maquina puede eliminarse utilizando un filtro de muesca
para la frecuencia en la que se produce la vibracion.

Pn408.0 | Seleccidn del filtro de muesca Configura-
cion basica
de fabrica:

0

Control de par/
velocidad, con-
trol de posicion

Puede especificarse esta constante de usuario para activar el filtro de muesca.

Configuracién de indice
Pn408.0
0 Ninguno
1 Filtro de muesca utilizado para el par nominal.

La frecuencia a la que vibra la maquina se configura en la siguiente constante de usuario.
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6.1 Funcionamiento suave

Pn409 |Frecuencia del filtro de | Unidad: | Rango de | Configura- |Control de par/

muesca configura- | cién basica |velocidad, con-
Hz I i Ny
cioén: de fabrica: |trol de posicidn
de 50 a 2000
2000
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6.2.1 Configuracién de la servoamplificacion

6.2 Posicionamiento de alta velocidad

En este apartado se proporciona informacién técnica sobre el posicionamiento de alta veloci-
dad.

6.2.1 Configuracion de la servoamplificacion

Utilice la funcién de configuraciéon de la servoamplificacién en los siguientes casos:
® Para comprobar el valor de servoamplificacidon que se establece automaticamente
después del autoajuste.

e Para configurar directamente en otro servopack los valores de servoamplificaciéon an-
teriores.

® Para afinar mas la capacidad de respuesta después del autoajuste (bien para aumen-
tarla o reducirla).

B Configuracion de la amplificacion del bucle de velocidad

Configure las siguientes constantes de usuario relacionadas con el bucle de velocidad
segun corresponda.

Pn100 | Amplificacion del bucle Uni- Rango de | Configura- |Control de par/
de velocidad (Kv) dad: | configura- | cién basica |velocidad, con-
Hz cion: de fabrica: |trol de posicion
de 1 a 2000 40

Pn101 |Constante de tiempo in- Uni- Rango de | Configura- |Control de par/
tegral del bucle de velo- dad: configura- | cidn basica |velocidad, con-
cidad (Ti) 0,01ms cioén: de fabrica: |trol de posicidn

dei15a 2000

51200

Las constantes anteriores son, respectivamente, la amplificacién del bucle de velocidad
del servopack y la constante de tiempo integral.

Cuanto mayor sea la amplificacién del bucle de velocidad, o cuanto menor sea el valor
de la constante de tiempo integral del bucle de velocidad, mas rapida seré la respuesta
del control de velocidad. Existe, no obstante, un determinado limite que depende de las

caracteristicas de la maquina.

Amplificacion del bucle de velocidad nominal

+
Velocidad nominal O

Kv(1 + L)

TiS

Realimentacion de velocidad

La amplificacion del bucle de velocidad Kv se ajusta en incrementos de 1 Hz siempre y
cuando la siguiente constante de usuario esté configurada correctamente.

Pn103 |Porcentaje de inercia Uni- | Rango de | Configura- | Control de par/
dad: | configura- | cién basica |velocidad, con-
% cion: de fabrica: |trol de posicion
deOa 0
10000

Porcentaje de inercia =

Inercia de carga de eje motor (J,)
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6.2 Posicionamiento de alta velocidad

La inercia de carga del servopack convertida sobre la base del arbol del motor se confi-
gura en fabrica con valor equivalente a la inercia de rotacién del servomotor. Por tanto,
obtenga el porcentaje de inercia a partir la formula anterior y configure la constante de
usuario Pn103 de forma apropidada.

Las constantes de usuario anteriores se configuran automaticamente con la funcién de
autoajuste.
Configuracion de la amplificacion del bucle de posicion

Configure la siguiente constante de usuario relacionada con el bucle de posicion segin
corresponda.

Pn102 | Amplificacidn del bucle de | Uni- | Rango de | Configura- |Control de par/
posicion (Kp) dad: | configura- | cién basica |velocidad, con-
1/s cion: de fabrica: |trol de posicion

de 1 a 2000 40

La constante anterior es la amplificacion del bucle de posicion para el servopack.

Cuanto mayor sea la amplificacién del bucle de posicidon, menor sera el error de control
de posicidn. Existe, no obstante, un determinado limite que depende de las caracteristi-
cas de la maquina.

Amplificacion del bucle de posicion

+
Referencia de posicion

Realimentacién de posicién
Esta configuracion de la amplificacién también es valida para la funcién de bloqueo en
cero.

La constante de usuario anterior se configura automaticamente con la funcién de autoaju-
ste.

Pn505 |Nivel de desborda- Unidad: Rango de | Configura- | Control de posi-
miento: configura- | cién basica |cion
256 i .
. cion: de fabrica:
unidades
de valor dela 1024
nominal 32767

Configure en esta constante de usuario el nivel de impulsos de error en el que se detectaré
una alarma de desbordamiento de impulsos de error de posicion (A.d0).

“Pn505”

Impulso de error 0

Sila maquina sélo admite en Pn102 un valor pequefio de amplificacién del bucle de posi-
cion, puede dispararse la alarma de desbordamiento durante el funcionamiento a alta ve-
locidad. En ese caso, aumente el valor configurado en esta constante de usuario para eli-
minar la deteccién de la alarma.
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6.2.3 Uso del control proporcional

6.2.2 Uso del control de avance

Eltiempo requerido para el posicionamiento puede acortarse con el control de avanceme-
diante la configuracion de la siguiente constante de usuario.

Pn109 |Alimentacion de avance Uni- | Rango de | Configura- | Control de velo-
dad: | configura- | cién basica | cidad
% cioén: de fabrica: Control de posi-
de 0 a 100 0 cién

Esta constante de usuario se configura para aplicar una compensacién de la frecuencia
de avance al control de posicién dentro del servopack. Utilice esta constante de usuario
para acortar el tiempo de posicionamiento. Un valor demasiado alto puede provocar vi-
braciones en la maquina. En las maquinas habituales, establezca en esta constante un
valor del 80% o inferior.

Diferencia

Pn109

Impulso nominal

Impulso de realimentacion

6.2.3 Uso del control proporcional

Sila constante de usuario Pn000.1 se establece en 0 6 1, tal y como se muestra a continua-
cién, la senal de entrada /P-CON actlia como un conmutador de control PI/P.

e Control PI: Control proporcional/integral.

e Control P: Control proporcional.

Pn000.1 Seleccion del método de control Configuracién | Control de velo-
bésica de cidad
fabrica:

Control de posi-
0 cién

Control de avance

El control de avance es un tipo de control en el que las conexiones de control necesarias se realizan antes
de que el sistema se vea afectado por interferencias externas. El control de avance aumenta la
servoamplificacion efectiva, lo cual permite mejorar el rendimiento de respuesta del sistema.
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Configura-
cion de
Pn000.1

Modo de control

0

Control de
velocidad

Se selecciona el control de ve-
locidad o de posicién habitual.

La sefial de entrada /P-CON
(CN1-41) se utiliza para selec-
cionar el control Pl o el con-
trol P

Control de
posicion

CN1-41
abierto.

Control PI

CN1-41 a
ov

Control P

Seleccion
del con-
trol P o PI

/P-CON

Servopack

CN1-41

Métodos de uso del control proporcional

El control proporcional puede utilizarse de las dos formas siguientes.

e Cuando la operacion se lleva a cabo envidndose las velocidades nominales del control
principal al servopack, el control principal puede utilizar selectivamente el modo de
control P sélo en condiciones especiales. Con este método pueden eliminarse las so-
bremodulaciones y acortarse el tiempo de configuracién. Para obtener informacion
adicional sobre estas condiciones especiales, consulte 6.2.5 Uso del conmutador de

modo.

e Sise utiliza el modo de control Pl cuando la velocidad nominal tiene un valor offset no-
minal, es posible que el motor gire a muy baja velocidad y no pueda detenerse incluso
habiéndose especificado el valor 0 como velocidad nominal. En ese caso, utilice el
modo de control P para detener el motor.

6.2.4 Configuracion de la polarizacion de velocidad

El tiempo de configuracidn del posicionamiento puede reducirse asignando una polariza-
cion al bloque de velocidad nominal del servopack. Para asignar una polarizacion, utilice

las siguientes constantes.

Pn107 | Polarizacion Unidad: Rango de | Configura- | Control de posi-
rom configura- | cién basica |cion
P cion: de fabrica:
de 0 a 450 0
Pn108 | Ancho de adicion de Unidad: Rango de | Configura- | Control de posi-
polarizacion . configura- | cion basica | cidn
unidades L7 -
cioén: de fabrica:
de valor
nominal | de 0 a 250 7

Configure las constantes para acortar el tiempo requerido para el posicionamiento en fun-
cién de la aplicacion.

El ancho de incremento de la polarizacion (Pn108) se expresa con un ancho de impulsos
de error que determina el momento en el que se produce la entrada de polarizacién

209



Servoajuste

6.2.5 Uso del conmutador de modo

(Pn107). La entrada de polarizacién esta activa si el ancho de impulsos de error supera
el valor especificado en Pn108.

Velocidad nominal
interna

Pn107 1_

Impulso de error

.¢— Ancho de incremento
de polarizacion

Pn108
6.2.5 Uso del conmutador de modo

Utilice la funcién de conmutacién de modo para los siguientes casos.

® Para eliminar las sobremodulaciones durante la aceleracién o desaceleracion (para el
control de velocidad).

® Para eliminar las submodulaciones durante el posicionamiento y para acortar el
tiempo de configuracion (para el control de posicion).

Velocidad Sobremodulacién
% - . Funcionamiento real del motor

Valor no-
minal v oo ~
: _ \J
Tiempo &
Submodulacion —
Tiempo de
configuracién

La funcién de conmutacién de modo permite, mediante el modo de control de velocidad
interno del servopack, pasar automaticamente del modo de control Pl al modo P y vice
versa cuando se cumplen las condiciones especificadas.

IMPORTANTE 1. El conmutador de modo se utiliza para aprovechar al maximo el rendimiento del
servoaccionamiento y obtener un posicionamiento de velocidad muy alta. Para ajustar el
conmutador de modo debe observarse la sefial de respuesta de la velocidad.

2. Paraun uso normal, la amplificacién del bucle de velocidad y del bucle de posicién configurado
con el autoajuste ofrece un control suficiente de la velocidad/posicion. Incluso en el caso de
producirse sobremodulaciones o submodulaciones, éstas pueden eliminarse configurando la
constante de tiempo de aceleracién/desaceleracién del dispositivo principal, las constantes de
tiempo de arranque suave (Pn305, Pn306) o la constante de aceleracion/desaceleraciéon de la
posicidn de referencia (Pn204) del servopack.

B Seleccion de la configuracion de conmutacion de modo

El servopack dispone de cuatro posibles configuraciones para los conmutadores de
modo (de 0 a 3). Seleccione un conmutador de modo con la siguiente constante de usua-
rio (Pn10B.0).

Del control Pl al control P

Control Pl significa control proporcional/integral y control P significa control proporcional. En resumen,
la conmutaciéon del “control Pl al control P” reduce la servoamplificacion efectiva y, por tanto, el
servosistema es més estable.
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Configura- Seleccion Constante de Configurar unidad
cién usuario para con-
figurar el punto
de disparo

0 Utiliza el par nominal como Pn10C Porcentaje del par nomi-
punto de disparo. (Configura- nal: %
cién estandar)

1 Utiliza la entrada de la veloci- |Pn10D Velocidad del motor: rpm
dad nominal como punto de
disparo.

2 Utiliza la aceleracién como Pn10E Aceleracién del motor:
punto de disparo. 10 (rpm)/s

3 Utiliza la entrada de impulsos | Pn10F Unidad de valor nominal
de error como punto de dis-
paro.

4 No se utiliza la funcién de - -

conmutacién de modo.

La entrada del par nominal se utiliza como punto de disparo
(Configuracion estandar)

Con esta configuracion, si la entrada del par nominal sobrepasa el valor del par estable-
cido en la constante de usuario Pn10C, el bucle de velocidad cambia al control P

El servopack se configura en fabrica en este modo estandar (Pn10C = 200).

Velocidad Velocidad nominal Velocidad del motor

+Pn10C /‘\( Par nominal interno
Par O E E \\/

pntoc | ]
Control Pl : i Control Pl i i Control PI
Liesie picSie

Control P Control P

<«EJEMPLOp Ejemplo de funcionamiento

Si el sistema siempre se encuentra en el modo de control Pl y no utiliza la funcién de
conmutacién de modo, puedne producirse sobremodulaciones o submodulaciones
en la velocidad del motor debido a una saturacién del par en el momento de acelera-
cién o desaceleracion del motor. La funcién de conmutacién de modo elimina la satu-
racion del par y las sobremodulaciones y submodulaciones de la velocidad del motor.

| Sin funcién de conmutacién de modo [ Con funcién de conmutacién de modol
obremodulacion
Velocidad i ::> Velocidad
del motor Submo- del motor
dulacion 3 \/\ ,
Tiempo *_ Tiempo

Velocidad nominal utilizada como punto de disparo

Con esta configuracion, si una velocidad nominal supera el valor establecido en la con-
stante de usuario Pn10D, el bucle de velocidad cambia al control P.
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Velo- Velocidad nominal Velocidad
cidad \ del motor
Pn10D Tiempo
Control Pl | Control ' Control PI

<«EJEMPLOp Ejemplo de funcionamiento

En este ejemplo, la conmutacién de modo se utiliza para reducir el tiempo de configu-
racion. Por regla general, debe aumentarse la amplificacion del bucle de velocidad
para reducir el tiempo de configuracion. El conmutador de modo elimina las sobremo-
dulaciones y submodulaciones cuando aumenta la amplificacién del bucle de veloci-
dad.

Sin conmutaciéon de modo

%

| Sin conmutacién de modo |

Sobremodulacién

Velocidad del motor

Velocidad nominal
Aumente la amplificacion del Velocidad

Velocidad
del motor bucle de velocidad. del motor Submo-
dulacién
Tiempo de confi- |<—>| Tiempo *—

guracion largo

| Con conmutacién de modo

. . Elimine las sobremodula-
Velocidad ciones y submodulacio-
del motor | R nes.

Tiempo de —>| |<—
configuracion

Aceleracion utilizada como punto de disparo

Sila aceleraciéon del motor supera el valor establecido en la constante de usuario Pn10E,
el bucle de velocidad pasa al control P

Velocidad nominal

Velocidad \ Velocidad del motor

+PN10E /‘\( Aceleracion del motor
Aceleracion 0
—PR10E  [rrimdemeneeeeees U

Control Pl .L i, Control Pl i i Control PI
s s
Control P Control P

<«EJEMPLOp Ejemplo de funcionamiento

Si el sistema siempre se encuentra en el modo de control Pl y no utiliza la funcién de
conmutacién de modo, puedne producirse sobremodulaciones o submodulaciones
en la velocidad del motor debido a una saturacién del par en el momento de acelera-
cién o desaceleracion del motor. La funcién de conmutacién de modo elimina la satu-
racion del par y las sobremodulaciones y submodulaciones de la velocidad del motor.
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Sin conmutacién de modo |
Sobremodulacién

Velocidad

Con conmutacién de modo
del motor Submo-

|:“> Velocidad
del motor
dulacion
v A 7
Tiempo * Tiempo

Impulso de error utilizado como punto de disparo

Esta configuracion s6lo se admite para el funcionamiento del control de posicién.

Si un impulso de error supera el valor establecido en la constante de usuario Pn10F, el
bucle de velocidad pasa al control P

Velocidad Valor n_ominal Velocidad
7 R del motor
Desviacion Tiempo
Impulso
T A ;
Control PI ; Control P i Control Pl
<«EJEMPLOp Ejemplo de funcionamiento

En este ejemplo, la conmutacion de modo se utiliza para reducir el tiempo de configu-
racion. Por regla general, debe aumentarse la amplificacidon del bucle de velocidad
para reducir el tiempo de configuracion. Con la conmutacién de modo se eliminan las
sobremodulaciones y submodulaciones cuando aumenta la amplificacion del bucle
de velocidad.

| Sin conmutaciéon de modo | | Sin conmutacién de modo |
Sobremodulacién

Velocidad nominal velocidad del motor

Velocidad \ Aumente la amplificacién del ~ Velocidad
del motor | ., bucle de velocidad. del motor Submo-
dulacion
Tiempo de confi- I‘"I Tiempo *_

guracion largo

| Con funcién de conmutacién de modo

Elimine las sobremodula-
ciones y submodulacio-
nes.

Velocidad
del motor

Tiempo de "| I"

configuracion

6.2.6 Compensacion de la realimentacion de velocidad

Utilice esta funcion para acortar el tiempo de configuracion del sistema en la operacién
de posicionamiento.
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Constante de tiempo integral del bucle de velocidad =

Control in-
tegral
. Pn101
Salida de conta-| Amplificacion ( — ) — N Filtro de par .
dor de errores del bucle de |+ Amplificacion . nominal Par nominal
P . b — 5
posicién del bucle de (Pn401)
(Pn102) - velocidad —
(Pn100) Compensacion Realimentacién de

de larealimenta- | velocidad
cion de velocidad |
(Pn111)

A

Seleccién de la fun-
cién de compensa-
cion de la realimen-|
tacion de velocidad
(Pn110.1)

Esta funcién esta disponible siempre y cuando sea correcto el porcentaje de inercia establecido en
Pn103. Por tanto, realice el autoajuste online para obtener y guardar los resultados como constantes
de usuario. Para obtener informacién adicional, consulte 6.3 Autoajuste. Por otro lado, configure di-
rectamente el porcentaje de inercia.

Bl Procedimiento de ajuste

Al agregar el valor de compensacion de la realimentacion de velocidad, asegurese de se-
guir el procedimiento descrito a continuacion y de realizar los ajustes de servoampilifica-
cién al mismo tiempo que observa en el indicador analégico de vigilancia el error de posi-
cioén y el par nominal. Para obtener informacion adicional, consulte LEERER MERKER
Indicador analégico de vigilancia.

1. Establezca la constante de usuario Pn110 en “0002” para desactivar la funcién de
autoajuste online. Para obtener informacién adicional sobre Pn110, consulte 6.3.4
Constantes de usuario relacionadas con el autoajuste online y la lista del anexo B con
las constantes de usuario.

2. Enprimerlugar, realice los ajustes normales de servoamplificacidn sin compensacion
de realimentacion. En este caso, aumente gradualmente la amplificacion del bucle de
velocidad en Pn100 al mismo tiempo que reduce la constante de tiempo integral del
bucle de velocidad Pn101 y, finalmente, defina la amplificacion del bucle de velocidad
de Pn100 con el mismo valor establecido para la amplificacién del bucle de posicién
de Pn102.

La relacién entre la amplificacién del bucle de velocidad y la constante de tiempo integral
es la siguiente:

Tome el valor resultante de la siguiente férmula como valor nominal para configurar la con-
stante de tiempo integral del bucle de velocidad en Pn101.

4
2n x Amplificacion del bucle de velocidad

[sec]

Unidad de amplificacién de bucle de velocidad :[Hz]

Revise la unidad al configurar la constante de tiempo integral del bucle de velocidad en
Pn101. Pn101 puede configurarse en incrementos de 0,01 ms.

La unidad de amplificacién del bucle de velocidad (es decir, Hz) y la unidad de amplifi-
cacion del bucle de posicién (es decir, 1/s) son diferentes. No obstante, debe estable-
cer el mismo valor para ambas amplificaciones.
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3. Repita este paso 2. para aumentar la amplificacién del bucle de velocidad al mismo
tiempo que controla el error de posicidn en el indicador analégico para observar el
tiempo de configuraciéon y el par nominal y detectar la presencia de vibraciones. Si
detecta algun ruido de oscilacién o percibe alguna vibracién, aumente gradualmente
la constante de tiempo del filtro de par nominal en Pn401.

4. Aumente gradualmente s6lo la amplificacién del bucle de posicién. Una vez
alcanzado el incremento maximo, reduzca del 100% al 90% la compensacién de
realimentacién de velocidad en Pn111. A continuacién, repita los pasos 2. y 3.

5. Reduzcala compensacion de la realimentacion de velocidad a un valor inferior al 90%.
Acto seguido, repita el procedimiento desde el paso 2. al 4. para acortar el tiempo de
configuracién. No obstante, si la compensacién de la realimentacion de velocidad es
demasiado baja, vibrara la sefal de respuesta.

6. Encuentre la condicién con la que se obtenga el tiempo de configuracién mas corto
dentro del rango en el que la sefal observada en el indicador analdgico
correspondiente al error de posicién o al par nominal no vibre ni sea inestable.

7. El ajuste de la servoamplificacion finaliza cuando ya no es posible acortar el tiempo
de posicionamiento.

IMPORTANTE

Conlacompensacién de larealimentacion de velocidad es posible aumentar normalmente la amplifi-
cacién del bucle de velocidad y de posicién. La maquinaria puede vibrar de forma excesiva si varia
mucho el valor de compensacién o si el valor de Pn110.1 se establece en “1” (es decir, no se autoriza
una compensacion de la realimentacién de velocidad) después de aumentar la amplificacién del bu-
cle de velocidad o de posicién.
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6.3 Autoajuste

Si el posicionamiento requiere una gran cantidad de tiempo, es posible que no se haya confi-
gurado correctamente la amplificacion del bucle de velocidad o de posicion del servosi-
stema. Si los parametros de las amplificaciones son incorrectos, corrijalos de acuerdo con la
configuracién y rigidez de la maquinaria.

Autoajuste
Las caracteristicas de la maquinaria

se revisan automaticamente a fin de
obtener un ajuste 6ptimo.

/ Inercia de carga
<+—>

Servomotor I:I Friccion
—
-

Servopack

El servopack dispone de una funcién de autoajuste online que revisa automaticamente las
caracteristicas de la maquinaria y realiza los ajustes necesarios en la servoamplificacién. Se
trata de una funcién facil de usar que permite, incluso a personas inexpertas, ajustar la servo-
amplificaciéon y configurar todas las servoamplificaciones como constantes de usuario.

Las siguientes constantes de usuario pueden configurarse automaticamente con la funcién
de autoajuste online.

Constante de usuario Contenido
Pn100 Amplificacién del bucle de velocidad
Pn101 Constante de tiempo integral del bu-

cle de velocidad

Pn102 Amplificaciéon del bucle de posicién
Pn401 Constante de tiempo del filtro de par
nominal

6.3.1 Autoajuste online

El autoajuste online es una funcion de control que permite al servoamplificador compro-
bar los cambios en la inercia de carga durante el funcionamiento con el fin de mantener
el valor de destino de la amplificacién del bucle de velocidad o de posicién.

Es posible que el autoajuste online no funcione correctamente en los siguientes casos.

e Cuando el ciclo de cambio de la inercia de carga es de 200 ms o inferior (cuando la
carga cambia rapidamente).

e Cuando la aplicacion presenta una aceleracion o desaceleracion lenta al utilizar la fun-
cién de arranque suave y cuando el error de velocidad del servomotor accionado es
un error pequeno.
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e Cuando se ajusta el servomotor manualmente y éste funciona a una amplificacién baja
(rigidez de la maquina 1 o menos).

Desactive la funcién de autoajuste online si no es posible realizar el ajuste. (Véase 6.4.3).

IMPORTANTE No utilice el autoajuste online en los siguientes casos.

¢ Cuando el accionamiento se lleva a cabo en el modo de control de par motor.
¢ Cuando utilice el control IP para el bucle de velocidad.
» Cuando utilice la funcién de par de avance.

e Cuando conmute la amplificacién utilizando /G-SEL.

217



Servoajuste

6.3.1 Autoajuste online

B Configuracion de las constantes de usuario para el autoajuste

online
El siguiente diagrama de flujo muestra el procedimiento para configurar las constantes

de usuario para el autoajuste online.

( Inicio )

A

Funcionamiento con el ajuste basico
de fabrica de las constantes

Si

¢Funciona?
No Carga
{cambios en la
inercia?
Configurar para que siempre
realice el ajuste.
(Establecer Pn110.0en 1)
¢Funciona? S >
a No
Ajuste la configuracion de
rigidez
(Configurar en Fn001)
&Funciona? >
No
Ajuste la compensa-
cién de friccién.
Configurar en Pn110.2.
Si
¢Funciona? >
No
Configurar para que no se Guarde los resultados del au-
realice el autoajuste online. toajuste de las constantes de

usuario. A partir de la préxima
vez, ejecute el autoajuste utili-
zando el valor calculado como
Aiuste | I valor inicial.

juste las servoamplifica- )
ciones manualmente * Configurar en Fn001

(Establecer Pn110.0 en “2.”)

A2 * Antes de ajustar las servoamplificaciones manualmente,
Fin consulte 6.4 Ajuste de las servoamplificaciones o 6.2 Posi-
cionamiento de alta velocidad.

218



6.3 Autoajuste

6.3.2 Configuracion de la rigidez de la maquina para el autoajuste online

Para la configuracion de rigidez de la maquina para el autoajuste online, seleccione los
valores de destino de la amplificacién de bucle de velocidad y posicién del servosistema.
Puede seleccionar cualquiera de los diez niveles siguientes de rigidez.

Confi- | Amplificacion del | Amplificacién del Constante de Constante de
gura- | bucle de posicion bucle de tiempo integral de | tiempo del filtro de
cion de [S-1] velocidad bucle de veloci- par nominal
rigidez Pn102 [Hz] dad [0,01ms] [0,01ms]
Fn0O01 Pn100 Pn101 Pn401

1 15 15 6000 250

2 20 20 4500 200

3 30 30 3000 130

4 40 40 2000 100

5 60 60 1500 70

6 85 85 1000 50

7 120 120 800 30

8 160 160 600 20

9 200 200 500 15

10 250 250 400 10

Nota: La configuracién de fabrica del valor de rigidez es 4.

Al aumentar el valor de rigidez, aumenta la amplificacion del bucle del servosistema y se
acorta el tiempo requerido para el posicionamiento. No obstante, sila rigidez es excesiva-
mente alta, puede causar vibraciones en la maquinaria. En ese caso, reduzca el valor esta-
blecido.

La configuracion del valor de rigidez cambia automaticamente las constantes de usuario
de la tabla anterior.

o[ nFo >

como valores de destino.

Si las constantes de usuario Pn102, Pn100, Pn101, y Pn401 se configuran manualmente con la fun-
cién de autoajuste online activada, en el ajuste se utilizan los valores establedidos manualmente

B Modificacion de la configuracion de rigidez

Utilice la constante de usuario Fn001 en el modo de funciones auxiliares para modificar
la configuracion de la rigidez.

El procedimiento para cambiar la configuracion es el siguiente:

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET y seleccione Fn001 en el modo de funciones auxiliares.

2. Pul

i
[} )

][]
U —:]
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3.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la configuracién de
rigidez.

[ [Pl
_duuuﬁ]
f Tecla del cursor de

Tecla del cursor de¢ !
flecha arriba flecha abajo

I
A (I [ [

Pulse la tecla DSPL/SET. El siguiente indicador parpadeara durante un segundo vy, a
continuacion, se modificara la configuracién de rigidez.

I

durante 1s > [D.U [l

J

—

| I~ ] Parpadea

ojafc

r I_]
L

Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar al modo de funciones auxiliares.

Mo
] J

I
I

I

Con ello finaliza el procedimiento para cambiar la configuracién de rigidez.

Uso de la-unidad integrada de manejo del panel

1.

Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar Fn007 en el modo de funciones aukxiliares.

i
[} )

I_
I

I

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo. Apareceran los

siguientes datos.

I
duuu#]

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la configuraciéon de
rigidez.

~

IIIJII_{

Il
I:f.l_l [
Tecla del cursor
de flecha arriba ¢ ?

Tecla del cursor
de flecha abajo

]
[ | (] (]

Pulse la tecla MODE/SET. El siguiente indicador parpadeara durante un segundo vy,
a continuaciéon, se modificara la configuracién de rigidez.

|~ |Parpadea
[ DI - ]durante1 s> [Ij

1T -
u_u__/]

|

i

_
I
__|

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar al modo

de funciones auxiliares.

i
[} )

=1m

Con ello finaliza el procedimiento para cambiar la configuracién de rigidez.
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6.3.3 Guardar los resultados del autoajuste online

El autoajuste online siempre procesa la Ultima inercia de carga para renovar los datos de
modo que la amplificacion de bucle de velocidad alcance el valor de destino establecido.
Al desconectar el servopack, se pierden todos los datos procesados. Por tanto, al conec-
tar de nuevo el servopack, se realiza el autoajuste online mediante el procesamiento de
los ajustes basicos de fabrica del servopack.

Para guardar los resultados del autoajuste online y utilizarlos como valores iniciales en la
configuracién del servopack cuando se encienda de nuevo, es necesario utilizar la con-
stante Fn007 en el modo de funciones auxiliares. En ese caso, puede modificarse el valor
de inercia establecido en la constante de usuario Pn103.

Tomando como base la inercia de rotacion del servomotor, el porcentaje de inercia se ex-
presa con la inercia de carga en términos porcentuales. El valor establecido en Pn103 se
utiliza para calcular la inercia de carga en el momento de realizar el autoajuste online.

Pn103 |Porcentaje de inercia Uni- | Rango de | Configura- | Control de par/
dad: | configura- | cién basica |velocidad, con-
% cion: de fabrica: |trol de posicion
deOa 0
10000

Inercia de carga de eje motor (J,)

Porcentaje de inercia = Momento de inercia del servomotor (J,,)

X 100(%)

La configuracién de fabrica del valor de inercia es 0%.

IMPORTANTE

Antes de realizar los ajustes manuales de la servoamplificacién, asegUrese de haber configurado el
porcentaje de inercia de Pn103. Si el porcentaje de inercia es incorrecto, seraincorrecta laamplifica-
cién del bucle de velocidad (en incrementos de 1 Hz) establecida en Pn100.

Para obtener més informacion sobre la configuracién de Pn103, consulte 7.1.6 Funcionamiento en
el modo de configuracién de constantes de usuario.

B Procedimiento para guardar los resultados del autoajuste online

El procedimiento para guardar los resultados del autoajuste online es el siguiente:

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar Fn007 en el modo de funciones auxiliares.

C|_|rfmf
Fnuul]

2. Pulse la tecla DATA/ENTER. Si, por ejemplo, el porcentaje de inercia es del 200%,
apareceran en pantalla los datos siguientes.

I 31
Dufuu]
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3. Pulse la tecla DSPL/SET. El siguiente indicador parpadeara durante un segundo y, a
continuacién, se guardara el porcentaje de inercia.

|
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|
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] [
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Parpadea
durante 1 s."[

)

4. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar al modo de funciones auxiliares.

I_
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(]

]

I

|
|

)

Con ellofinaliza el procedimiento para guardar los resultados del autoajuste online. Al en-
cender de nuevo el servopack, el porcentaje de inercia establecido en Pn103 se utilizara

como valor predeterminado.

Uso de la-unidad integrada de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET y seleccione Fn007 en el modo de funciones auxiliares.

I
|

I

|
L

]
|

Il
)

|
|

)

Pulse la tecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo. Si, por ejemplo, el

porcentaje de inercia es del 200%, apareceran en pantalla los datos siguientes.

|

|

I

oju

1

_

I

i

Pulse la tecla MODE/SET. El siguiente indicador parpadeara durante un segundo vy,

a continuacion, se guardara el porcentaje de inercia.

]

0

(]|

I
L

Parpadea +[DI I m

|

c

durante 1 s. -

)

)

Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar al modo

de funciones auxiliares.

I_
[

|
]

i

|

|
|

)

Con ello finaliza el procedimiento para guardar los resultados del autoajuste online. Al en-
cender de nuevo el servopack, el porcentaje de inercia establecido en Pn103 se utilizara

como valor predeterminado.
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6.3.4 Constantes de usuario relacionadas con el autoajuste online

En este apartado se incluye informacién sobre varias constantes de usuario relacionadas
con el autoajuste online.

B Método de autoajuste online

La siguiente constante de usuario se utiliza para configurar las condiciones de autoajuste.

Pn110.0 Método de autoajuste online Configuracién | Control de velo-
basica de cidad, control
fabrica: de posicion
0
Configuracién de Descripcion
Pn110.0
0 El autoajuste sdlo se realiza al ponerse en funcionamiento por primera

vez el sistema después de conectar la alimentacién. Una vez calcu-
lada la inercia de carga, no se actualizan los datos calculados.

1 El autoajuste se realiza de forma continua (célculo del valor de iner-
cia).
2 No se utiliza la funcién de autoajuste online.

La configuacién de fabrica de esta constante de usuario es “0”. Si la modificacién de la
inercia de carga es minima o si la aplicacion realiza pocos cambios, no es necesario conti-
nuar calculando la inercia mientras el sistema esté en funcionamiento. En lugar de ello,
continte utilizando el valor que se calculé al ponerse en marcha el sistema por primera
vez.

Establezca esta constante de usuario en “1” si la inercia de carga fluctla continuamente
debido a las condiciones de carga. A continuacién, puede mantener estables las carac-
teristicas de respuesta actualizando continuamente los datos de calculo de la inercia y
reflejandolos en la servoamplificacion.

Si la fluctuaciéon de la inercia de carga se produce en 200 ms, los datos de célculo de la
inercia no podran actualizarse correctamente. Si ello ocurre, establezca Pn110.0 en “0”
O “2!7.

Establezca Pn110.0 en “2” si el autoajuste no esta disponible o si no se utiliza la funcién

de autoajuste online porque ya se conoce lainercia de cargay se ha ajustado el servopack
manualmente configurando los datos del porcentaje de inercia en Pn103.

Bl Seleccion de la compensacion de la realimentacion de velocidad

Utilice la siguiente constante de usuario para activar o desactivar la compensacién de la
realimentacion de velocidad. Consulte 6.2.6 Compensacion de la realimentacién de velo-
cidad.

Esta constante de usuario puede dejarse asi si se realiza el autoajuste online. No obstante,
si esta constante de usuario se configura manualmente, la configuracion se refleja en la
configuracién operativa realizada durante el autoajuste online.
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Pn110.1 Seleccidn de la compensacion de lare- | Configuracién |Control de velo-
alimentacion de velocidad basica de cidad, control
fabrica: de posicion
1
Configuracioén de Descripcion
Pn110.1
0 Activada
1 Desactivada

Bl Seleccion de la compensacion de friccion

Utilice la siguiente constante de usuario para activar o desactivar la compensacioén de fric-
cion con el fin de determinar si debe tenerse en cuenta la friccion del servosistema para
el célculo de la inercia de carga.

Si esta funcién de compensacién esté activada, seleccione una compensacion de friccion
alta o baja dependiendo del grado de friccion a fin de garantizar un célculo altamente pre-
ciso de la inercia de carga.

Pn110.2 Seleccion de la compensacion de fric- Configuracién | Control de velo-
cién basica de cidad, control
fabrica: de posicion
1
Configuracion de Descripcion
Pn110.2
0 Compensacion de friccién: Desactivada
1 Compensacién de fricciéon: Baja
2 Compensacién de friccion: Alta

om, 1. No configure la compensacién de friccién para cargas con una friccién baja (par/velocidad
— nominal del 10% o inferior).

2. Elautoajuste que se realizaria seria como si lainercia de carga fuera 30 veces la inercia del motor.
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6.4 Ajustes de la servoamplificacién

En este apartado se proporciona informacion sobre las reglas bésicas para el ajuste de ampli-
ficaciones en el servopack, los métodos de ajuste apropiados en diferentes casos y los valo-
res nominales predeterminados.

6.4.1 Constantes de usuario de la servoamplificacion

Para ajustar la servoamplificacién deben configurarse correctamente las siguientes con-
stantes de usuario.

e Pn100: Amplificacién del bucle de velocidad

® Pn101: Constante de tiempo integral del bucle de velocidad
e Pn102: Amplificacién del bucle de posicién

® Pn401: Constante de tiempo del filtro de par nominal

Si se utiliza el servopack en el modo de control de velocidad con la tensién nominal
analdgica, el bucle de posicidn es controlado por el dispositivo principal. Por tanto, laam-
plificacion del bucle de posicién se ajusta mediante el dispositivo principal.

Si el dispositivo principal no esta disponible para ajustar la amplificacién del bucle de posi-
cién, configure la amplificacion de entrada de la velocidad nominal en la constante de
usuario Pn300. Si el valor configurado no es correcto, es posible que el servomotor no
pueda funcionar a velocidad maxima.

6.4.2 Reglas basicas para el ajuste de la amplificacion

El servosistema se compone de tres bucles de realimentaciéon (el bucle de posicién, el
bucle de velocidad y el bucle de intensidad). El bucle interior debe tener la velocidad de
respuesta mas alta y, el intermedio, una velocidad de respuesta mayor que la del bucle
exterior. Si no se sigue este principio, se produciran vibraciones o se obtendra una baja
capacidad de respuesta.

El servopack esté disefiado de modo que garantiza un buen rendimiento de respuesta del
bucle de intensidad. El usuario sélo debe ajustar la amplificacion del bucle de posicién
y de velocidad.
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El diagrama de bloques del servosistema se compone de los bucles de posicion, veloci-
dad y corriente, tal y como se muestra a continuacion.

En el caso del control de posicién En el caso del control de velocidad
Parena Secuencia - = = — — — — A/ ————————————————————————————————
velo- patron de ve| de impulsos Tension ~——-—=--- ittt 1! Motor
claas ' Aqi
S, 3 Conta- KP (con analdgica | += Velocidad k p|Blogue de Bloque de 7°V°V|"_I @
1 h | — |limitacion conver- 1
dor de vertidor Bloque de do i ! 5n |
1 | | Ti e intensi-| sién de 1 :
Tiempo 1 errores D/A) | contro dad otencia n
| | Bucle de intensidad : |
: : Bucle de velocidad R @
I Bucle de posicion S —————————— N
- ———————— = Encoder
) Controlador principal (preparado por el usuario), Servopack
Modo de control de velocidad < P >
Servopack

Controlador principal i KP: Amplificacion del bucle de posicion
(preparado por el usuario) Kv: Amplificacién del bucle de velocidad
Ti: Constante de tiempo integral

&
<

Modo de control de posicién

Figura 6.1 Diagrama de bloques del servosistema

® Por regla general, la capacidad de respuesta del bucle de posicién no puede ser su-
perior a la del bucle de velocidad. Por tanto, para aumentar la amplificacion del bucle
de posicién, primero debe aumentar la amplificacién del bucle de velocidad. Si sélo
se aumenta la amplificacién del bucle de posicién, oscilara la velocidad nominal v, el
tiempo de posicionamiento aumentaré en lugar de disminuir.

La amplificacién del bucle de posicién sélo puede aumentarse hasta el punto de inicio
de la oscilacién en el sistema mecénico.

e Sila respuesta del bucle de posicién es més rapida que la del bucle de velocidad, la
salida de la velocidad nominal del bucle de posicién no puede seguir la respuesta del
bucle de posicion debido a la respuesta lenta del bucle de velocidad. Por tanto, no sera
posible obtener una aceleracién o desaceleracién lineal suave y el bucle de posicién
seguird acumulando errores y aumentando, por tanto, la salida de velocidad nominal.

Como resultado, la velocidad del motor seré excesiva y el bucle de posicién intentara
reducir la cantidad de salida de velocidad nominal. Sin embargo, la capacidad de re-
spuesta del bucle de velocidad sera pobre y el motor no podra alcanzar la velocidad
nominal. Como resultado, la velocidad nominal oscilara del modo que se muestra en
el siguiente gréafico. En ese caso, reduzca la amplificacién del bucle de posicién o au-
mente la amplificacién del bucle de velocidad a fin de evitar una oscilaciéon de la veloci-
dad nominal.

Velocidad = =
nominal

4 —— Salida de velocidad nominal real del controlador.
--- Velocidad nominal como resultado del calculo en el
controlador.

Tiempo
Figura 6.2 Velocidad nominal con amplificacion del bucle de posicién y capacidad
de respuesta del bucle de velocidad mal equilibradas

e [ a amplificacién del bucle de posicién no debe superar la frecuencia natural del si-
stema mecénico. Por ejemplo, si el sistema mecénico es un robot articulado, la rigidez
del mecanismo de la maquinaria es muy bajo porque éste incorpora un engranaje re-
ductor y la frecuencia natural del sistema mecénico se encuentra entre los 10y 20 Hz.
En ese caso, la amplificacién del bucle de posicién puede establecerse entre 10y 20
(1/s).
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Si el sistema mecénico es una maquina de montaje de chips, una maquina de graba-
cién de circuitos integrados o una herramienta de maquinado de alta precision, la fre-
cuencia natural del sistema sera de 70 Hz o superior. Por tanto, la amplificacién del bu-
cle de posicién puede fijarse en un valor de 70 (1/s) o superior.

e Cuando se requiere una alta capacidad de respuesta, no sélo es importante garantizar
la capacidad de respuesta del servosistema utilizado (el controlador, el servopack, el
motor y el encoder), sino también la alta rigidez del sistema mecanico.

6.4.3 Realizacion de ajustes manuales

La funcién de autoajuste utiliza un algoritmo de ajuste de la amplificacién con un margen
de seguridad relativamente alto al tener en cuenta los diversos sistemas mecanicos en los
que se aplica el servopack. Por tanto, es posible que el servopack no cumpla con las ca-
racteristicas de respuesta de algunas aplicaciones. La funcion de autoajuste no esta dis-
ponible para maquinas con una rigidez baja o una alta fluctuacién.

En esos casos, examine los sistemas mecanicos y ajuste manualmente las constantes de
usuario.

Control de velocidad

Constantes de usuario necesarias
Las constantes de usuario utilizadas son las siguientes.

e Amplificacion del bucle de velocidad (Pn100)

Esta constante de usuario se utiliza para determinar la velocidad de respuesta del bu-
cle de velocidad. La velocidad de respuesta aumenta si la constante se define con un
valor alto, siempre y cuando el sistema mecanico no vibre. El valor de la amplificacién
del bucle de velocidad es equivalente al valor predeterminado en Pn100, siempre y
cuando el porcentaje de inercia establecido en Pn103 sea correcto.

Amplificacién del bucle de velocidad Kv = Valor predeterminado de Pn100 (Hz)
Introduzca el siguiente valor en Pn103.

Inercia de carga de eje motor (J,)
Inercia del rotor del servomotor (J,,)

Pn103 Porcentaje de inercia = X 100(%)

En el caso de los ajustes manuales de las constantes de usuario, el usuario debe configurar el valor
de la constante de usuario Pn103. Puede obtener el porcentaje de inercia sila constante de servoam-
plificacion se escribe con la constante de usuario FNn007 después del autoajuste. Para obtener infor-
macién adicional sobre Fn007, consulte 6.3 Autoajuste .

e Constante de tiempo integral del bucle de velocidad (Pn101)

El bucle de velocidad esté dotado de un elemento integral para que el bucle de veloci-
dad pueda responder a las entradas de minutos. Este elemento integral retrasa el fun-
cionamiento del servosistema, de modo que, a medida que aumenta el valor de la con-
stante de tiempo, se necesita un tiempo de configuracién mayor con una velocidad de
respuesta mas lenta. Si la inercia de carga es alta o es posible que vibre el sistema
mecanico, aseglrese de que el tiempo integral del bucle de velocidad es lo suficiente-
mente alto; en caso contrario, vibraré el sistema mecanico. La siguiente férmula es la
férmula estandar.
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= 1
Tl_2'3X2n><KV

Ti: Constante de tiempo integral [s]
Kv: Amplificacién del bucle de velocidad (calculada a partir de la férmula anterior) [Hz]
® Constante de tiempo del filtro de par nominal (Pn401)

Si el sistema mecanico utiliza husillos a bolas, pueden producirse resonancias en la
torsion, en cuyo caso la oscilaciéon producirda un sonido agudo. Puede detenerse la
oscilacion aumentando la constante de tiempo del filtro de par nominal. Al igual que
la constante de tiempo integral, este filtro causa un retraso en el funcionamiento del
servosistema. Por tanto, no debe establecerse un valor demasiado alto para esta con-
stante.

e Amplificacién de entrada de velocidad nominal (Pn300)

Cambiar la amplificacion de la entrada de velocidad nominal en Pn300 es equivalente
a cambiar la amplificacién del bucle de posiciéon. En otras palabras, un aumento de la
amplificacion de la entrada de velocidad nominal en Pn300 es equivalente a una reduc-
cién de la amplificacion del bucle de posicién y vice versa. Utilice esta constante de
usuario en los siguientes casos.

* Cuando el control principal no disponga de una funcién de ajuste de la amplifica-
cion del bucle de posicion. (El control principal incorpora un convertidor D/A para
modificar el nimero de bits pero no puede realizar ajustes finos de la amplificacién
del bucle de posicién.)

* Cuando sea necesario limitar todo el rango de la entrada de velocidad nominal del
dispositivo principal a una velocidad de rotacién especifica.

En el funcionamiento normal, puede utilizarse la configuracion bésica de fabrica.

Si se utiliza el servopack para el control de la velocidad, la amplificacién del bucle de posicién esta-
blecida en Pn102 sélo se activa en el modo de bloqueo en cero. En una operacién de control normal,
cambie laamplificacién del bucle de posicién con el dispositivo principal o modifique laamplificacién
de laentrada de velocidad nominal de Pn300 en el servopack. La amplificacién del bucle de posicién
no varia cuando se modifica la configuracién de Pn102.

Método de ajuste

1. Establezca la amplificacién del bucle de posicién en un valor relativamente bajo en
el dispositivo principal. A continuacién, aumente la amplificacién del bucle de
velocidad establecida en Pn100 a un rango que no produzca ruidos ni oscilaciones.
Sino puede modificarse la amplificacién del bucle de posicidén mediante el dispositivo
principal, aumente el valor de la entrada de velocidad nominal establecido en Pn300.

2. Reduzca levemente el valor de la amplificacién del bucle de velocidad establecido en
el paso 1. A continuacién, aumente la amplificacién del bucle de posicién mediante
el control principal a un rango que no produzca ruidos ni oscilaciones. Al igual que
en el paso 1., reduzca el valor predeterminado de Pn300 si no puede modificarse la
amplificacion del bucle de posicién mediante el dispositivo principal.

3. Configure la constante de tiempo integral del bucle de velocidad en Pn101 al mismo
tiempo que observa el tiempo de configuracién del posicionamiento y la vibracién del
sistema mecanico. Si la constante es demasiado alta, el tiempo de configuracién del
posicionamiento sera largo.
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4. Configure el filtro de par nominal a un valor bajo en Pn401 si el sistema mecéanico
produce resonancias en la torsién del arbol. Si el sistema mecanico genera ruidos de
oscilaciéon agudos, es posible que se produzca una resonancia en la torsién del arbol.
En ese caso, establezca un valor mayor para Pn401.

5. Finalmente, realice ajustes finos progresivos en las constantes de usuario, como la
amplificacién del bucle de posicion, la amplificacién del bucle de velocidad o la
constante de tiempo integral, para localizar los puntos éptimos.

Bl Control de posicion

Constantes de usuario
Las constantes de usuario utilizadas son las siguientes.

e Amplificacion del bucle de velocidad (Pn100)

Esta constante de usuario se utiliza para determinar la velocidad de respuesta del bu-
cle de velocidad. La velocidad de respuesta aumenta si la constante se establece en
un valor alto, siempre y cuando el sistema mecanico no vibre. El valor de la amplifica-
cién del bucle de velocidad es equivalente al valor predeterminado en Pn100, siempre
y cuando el porcentaje de inercia establecido en Pn103 sea correcto.

Ampilificacién del bucle de velocidad Kv = Valor predeterminado de Pn100 (Hz)

Introduzca el siguiente valor en Pn103.

Inercia de carga de eje motor (J,)

Pn103 Porcentaje de inercia = Inercia del rotor del servomotor (J,,)

x 100(%)

En el caso de los ajustes manuales de las constantes de usuario, el usuario debe configurar el valor
delaconstante de usuario Pn103. Puede obtener el porcentaje de inercia sila constante de servoam-
plificacién se escribe con la constante de usuario Fn007 después del autoajuste. Para obtener infor-
macién adicional sobre Fn007, consulte 6.3 Autoajuste.

e Constante de tiempo integral del bucle de velocidad (Pn101)

El bucle de velocidad esté dotado de un elemento integral para que el bucle de veloci-
dad pueda responder a las entradas de minutos. Este elemento integral retrasa el fun-
cionamiento del servosistema, de modo que, a medida que aumenta el valor de la con-
stante de tiempo, se necesita un tiempo de configuracién mayor con una velocidad de
respuesta mas lenta.

Si la inercia de carga es alta o es posible que vibre el sistema mecanico, aseglrese
de que el tiempo integral del bucle de velocidad es lo suficientemente alto; en caso
contrario, vibrara el sistema mecanico. Las siguientes equivalencias son estandar.

= 1
TI_2’3X2J'5><KV

Ti: Constante de tiempo integral [s]
Kv: Amplificacién del bucle de velocidad (calculada a partir de la férmula anterior) [Hz]
® Constante de tiempo del filtro de par nominal (Pn401)

Si el sistema mecénico utiliza husillos a bolas, pueden producirse resonancias en la
torsién, en cuyo caso la oscilacién producird un sonido agudo. Puede detenerse la
oscilacién aumentando la constante de tiempo del filtro de par nominal. Al igual que
la constante de tiempo integral, este filtro causa un retraso en el funcionamiento del
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servosistema. Por tanto, no debe establecerse un valor demasiado alto para esta con-
stante.
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e Amplificacion del bucle de posicion (Pn102)

La capacidad de respuesta del servosistema esta determinada por la amplificacion del
bucle de posicién. La velocidad de respuesta aumenta si la amplificacién del bucle de
posicion se establece en unvalor alto, con lo cual el tiempo de posicionamiento es mas
corto. Para poder establecer un valor alto en la amplificacién del bucle de posicion, la
rigidez y la frecuencia natural del sistema mecanico deben ser altos.

La capacidad de respuesta de todo el servosistema puede desestabilizarse si sélo se
aumenta la amplificacién del bucle de posicidn, ya que es probable que se desestabi-
lice la velocidad nominal de salida del bucle de posicion. Aumente la amplificacion del
bucle de velocidad al mismo tiempo que vigila la respuesta.

Método de ajuste

1. Establezca la amplificacion del bucle de posicién en un valor relativamente bajo. A
continuacion, aumente la amplificacion del bucle de velocidad establecida en Pn100
a un rango que no produzca ruidos ni oscilaciones.

2. Reduzca levemente el valor de la amplificacién del bucle de velocidad establecido en
el paso 1. A continuacién, aumente la amplificacién del bucle de posicién a un rango
con el que no se produzcan sobremodulaciones ni oscilaciones.

3. Configure la constante de tiempo integral del bucle de velocidad en Pn101 al mismo
tiempo que observa el tiempo de configuracién del posicionamiento y la vibracién del
sistema mecanico. Si la constante es demasiado alta, el tiempo de configuracién del
posicionamiento serd demasiado largo.

4. Configure el filtro de par nominal a un valor bajo en Pn401 si el sistema mecéanico
produce resonancias en la torsién del arbol. Si el sistema mecanico genera ruidos de
oscilaciéon agudos, es posible que se produzca una resonancia en la torsién del arbol.
En ese caso, establezca un valor mayor para Pn401.

5. Finalmente, realice ajustes finos progresivos en las constantes de usuario, como la
amplificacién del bucle de posicion, la amplificacién del bucle de velocidad o la
constante de tiempo integral, para localizar los puntos éptimos.

Funcion de mejora de las caracteristicas de respuesta

Las funciones de conmutacién de modo, alimentacién de avance y polarizacién sélo pue-
den mejorar las caracteristicas de respuesta del servosistema si se utilizan correctamente.
Si se utilizan incorrectamente, empeoraran las caracteristicas de respuesta. Consulte las
instrucciones siguientes y ajuste estas funciones al mismo tiempo que observa los cam-
bios en las caracteristicas de respuesta.

Conmutacion de modo

Utilice la funcién de conmutacién de modo para mejorar las caracteristicas de saturacién
del servosistema si existe una saturacién del par nominal en el momento de aceleracién
o desaceleracién del servomotor. Si se establece un valor adecuado para esta funcion,
el bucle de velocidad en el control Pl (proporcional e integral) pasa al control P (proporcio-
nal) cuando la velocidad de funcionamiento supera el valor establecido.
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6.4.4 Valores nominales de configuracién de amplificacion

Funciones de avance

La capacidad de respuesta aumenta al utilizar una de las funciones de avance. No ob-
stante, la funcidn de avance no es tan efectiva si se establece una amplificacién de bucle
de posicién demasiado alta. Ajuste el valor de avance predeterminado de Pn109 como
se describe a continuacién.

1. Ajuste el bucle de velocidad y de posicién segin el método descrito en la pagina 231.

2. Aumente gradualmente el valor establecido en Pn109 para que se envie rapidamente
la sefal de posicionamiento completado (/COIN).

Compruebe que no se interrumpe la sefnal de posicionamiento completado (/COIN)
(conexién y desconexion repetidas en un intervalo corto de tiempo) y que no se pro-
duce una sobremodulacion de la velocidad. Es probable que ello suceda si el valor de
avance es demasiado alto.

Es posible agregar un filtro de retardo primario (a configurar en Pn10A) a la funcién de
avance. El filtro de retardo primario puede evitar una interrupcién de la sefal de finali-
zacion del posicionamiento asi como la sobremodulacién de la velocidad del sistema.

Funcion de polarizacion

Esta funcién agrega la polarizacién configurada en Pn107 a la salida (velocidad nominal)
del contador de errores si el nUmero de impulsos acumulados en el contador de errores
supera el ancho de incremento de polarizacién establecido en Pn108, y deja de agregar
la polarizacién si la salida se encuentra dentro del ancho de incremento de la polarizacién.
Como resultado, disminuye el nUmero de impulsos acumulados en el contador de errores
y puede reducirse el tiempo requerido para el posicionamiento.

Si el valor de polarizacion establecido en Pn107 es demasiado alto, la rotacién del motor
serd inestable. El valor de polarizacién éptimo varia segin la carga, la amplificacién y el
ancho de incremento de la polarizacién. Ajuste los valores de polarizacién al mismo
tiempo que observa la respuesta. Cuando no utilice esta funcion, establezca el valor de

Pn107 en 0.
Velocidad . . . L
\&— Velocidad del motor sin funcion de polarizacion
Velocidad — Velocidad del motor con funcién de polarizacién
nominal

Tiempo
Ancho de incremento de polarizacion

(Configuracion de impulsos
acumulados)

Pn108

Polarizacion pesac

DESAC-
en Pn107  T|vADA TIVADA

ACTIVADA

6.4.4 Valores nominales de configuracion de amplificacion
En este apartado se proporciona informacién sobre los valores de servoamplificacién
como valores nominales para el ajuste de las amplificaciones.

Consulte las siguientes normas referentes al ajuste de las amplificaciones en funcién de
la rigidez del sistema mecéanico. Consulte estos valores y utilice los métodos arriba men-
cionados para ajustar las amplificaciones. Estos valores son sélo de referencia y no impli-
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can que el sistema mecanico disponga de buenas caracteristicas de respuesta ni que esté
libre de oscilaciones en los rangos especificados.

Observe la respuesta controlando la sefal de respuesta y realice los ajustes correspon-
dientes en las amplificaciones. Si la rigidez de la maquinaria es alta, es posible aumentar
las amplificaciones por encima de los rangos descritos.

Maquinas de alta rigidez

Estas maquinas estan conectadas directamente a los husillos de bolas.

Ejemplo: Maquina de montaje de chips, maquina de grabacién, herramienta de maqui-
nado de alta precision

Amplificacion del bucle de
posicion (Pn102) [1/s]

Amplificacion del bucle de
velocidad (Pn100) [Hz]

Constante de tiempo inte-
gral del bucle de velocidad
(Pn101) [ms]

de 50a 70

de50a70

de5a20

Maquinas de rigidez media

Estas maquinas son accionadas por husillos de bolas mediante reductores de velocidad
0 por maquinas de larga longitud accionadas directamente por bolas.

Ejemplo: Herramienta de maquinado general, robot transversal o correa

Amplificacion del bucle de
posicion (Pn102) [1/s]

Amplificacion del bucle de
velocidad (Pn100) [Hz]

Constante de tiempo inte-
gral del bucle de velocidad
(Pn101) [ms]

de 30 a 50 de 30a 50 de 10 a 40

Maquinas de rigidez baja

Estas maquinas son accionadas por correas dentadas o por cadenas o maquinas con en-
granajes reductores.

Ejemplo: Correas o robots articulado

Ampilificacion del bucle de
posicion (Pn102) [1/s]

Amplificacion del bucle de
velocidad (Pn100) [Hz]

Constante de tiempo inte-
gral del bucle de velocidad
(Pn101) [ms]

de 50a 120

de 10a20 de 10a 20

IMPORTANTE

Si el porcentaje de inercia es ligeramente superior a 10, inicie los ajustes de las amplificaciones con
la amplificacidn del bucle de posicién y de velocidad ligeramente por debajo de los rangos corres-
pondientes arriba mencionados y con la constante integral del bucle de velocidad ligeramente por
encimadel rango correspondiente arribamencionado. Si el porcentaje de inercia es mucho mas alto,
inicie los ajustes de las amplificaciones con la amplificacién del bucle de posicién y de velocidad en
los niveles mas bajos y con la constante integral del bucle de velocidad en el nivel mas alto de los
rangos correspondientes arriba mencionados.

En una operacién de control de velocidad , la amplificacién del bucle de posicion se esta-
blece mediante el dispositivo principal. Si ello no es posible, ajuste la amplificacién del

233



Servoajuste

6.4.4 Valores nominales de configuracién de amplificacion
bucle de posicién con la amplificacién de entrada de la velocidad nominal de Pn300 en
el servopack. En una operacién de control de velocidad, la amplificacion del bucle de po-
sicion establecida en Pn102 solo se activa en el modo de bloqueo en cero. La amplifica-
cién del bucle de posicién Kp puede obtenerse a partir de los siguientes valores.

Kp 2 %
* Kp (1/S): Amplificacion del bucle de posiciéon
* Vs (PPS): Velocidad nominal constante

* ¢ (Impulso): Error constante:
El nmero de impulsos acumulados en el contador de errores a la ve-

locidad constante anterior.
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6.5 Indicador de vigilancia analégica

El indicador de vigilancia analégica permite supervisar varias sefiales mediante voltajes
analégicas.

Las senales de vigilancia analégica deben supervisarse mediante el conector CN5, utilizando
un cable dedicado DE9404559.
N?ro/Negro

WWW ”:\\‘ . CN5

glglglalg] ~ L\
U\

MODE%) CHiRGE ! PODV):EAR/b Rojo Blanc
o
Color del cable: Nombre de la senal Descripcion
Blanco Vigilancia analdgica 1 Par nominal: 1 V/100% par nominal
Rojo Vigilancia analdgica 2 Motor rpm:1 V/1000 rpom
Negro (dos hilos) GND(0 V) -

Las sefales de vigilancia analégica pueden seleccionarse mediante los constates de
usuario Pn003.0 y Pn003.1.

Pn003.0 Vigilancia analégica 1 Configuracion |Control de par/veloci-
basica de dad, control de posicién
fabrica: 2
Pn003.1 Vigilancia analdgica 2 Configuraciéon |Control de par/veloci-
basica de dad, control de posicion
fabrica: 0
Pueden supervisarse las siguientes sefales de vigilancia.
Configuraciones en Pn003.0 Descripcion
y Pn003.1 Senal de vigilancia Amplificacidon de supervisién
0 Motor rpm 1 V/1000 rpm
1 Velocidad nominal 1 V/1000 rpm
2 Par nominal 1 V/100% par nominal
3 Error de posicién 0,05 V/1 unidad del valor no-
minal
4 Error de posicién 0,05 V/100 unidad del valor
nominal
5 Frecuencia de impulso nomi- |1 V/1000 rpm
nal (convertida a rpm)
6 Motor rpm 1 V/250 rpm
7 Motor rpm 1 V/125 rpm
de8akE Senal de vigilancia reservada |-
Nota: En el caso del control de par o de velocidad, el estado de la sefal de vigilancia

de la sefal de vigilancia de error de posicion esta indefinida.

om" La tensién de salida del indicador analédgico es +8 V. La tensién de salida se invierte si se supera el
— valor +8 V.
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En este capitulo se describe el funcionamiento basico de la unidad
digital de manejoy sus caracteristicas. Todos los valores de configu-
racion y las funciones del motor constantes pueden ejecutarse me-
diante operaciones sencillas y cdmodas de usar. Accione la unidad
digital de manejo a medida que avanza por este capitulo.
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7.2.4 Ajuste manual de velocidad y par nominales

Offset ..o 263
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7.2.10 Ajuste manual a cero y ajuste de la amplificacién
de la Salida del indicador analégico
devigilancia ......... ... .. i

7.2.11 Ajuste de valor offset de deteccién de la corriente
delmotor ...

7.2.12 Configuracion de la contrasefa (configuracion
de proteccién contra escritura) .................
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7.1 Funcionamiento basico

En este apartado se proporciona informacién sobre el funcionamiento basico de la unidad
digital de manejo para configurar las condiciones de funcionamiento.

7.1.1 Conexion de la unidad digital de manejo

IMPORTANTE

Existen dos tipos de unidades digitales de manejo. La primera es una unidad integrada
que incorpora un indicador de panel asi como conmutadores situados en el panel frontal
del servopack. Este tipo de unidad digital de manejo también se denomina unidad de ma-
nejo del panel. La segunda, es una unidad de manejo portatil (es decir, la unidad digital
de manejo JUSP-OP02A-2) que puede conectarse al conector CN3 del servopack.

No es necesario desconectar el servopack para conectar la unidad de manejo portatil al
servopack. Consulte las siguientes ilustraciones para conectar la unidad digital de manejo

portatil al servopack.

Unidad digital de manejo portatil
JUSP-OP02-A

EEE]

DIGITAL
SERVOPACK  OPERATOR
JUSP-OP02A

@
o)

ALARM DSPL
RESET SET

Unidad integrada de
manejo del panel

YASKAWA 200V
SERVOPACK
SGDH-

EIEIEEE
7 \

Para conectar la uni-
dad digital de manejo
al servopack se utiliza
un cable dedicado.

CN3

0o

Servopack

I_[>_II_[>_II_[>

B
hu [0

® ||:||:||:||||:||:||:||:|||
® O O 00000

Sila unidad digital de manejo portétil estd conectada al servopack, los indicadores de la unidad inte-
grada de manejo del panel no muestran ningun dato.
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7.1.2 Funciones

7.1.2 Funciones

La unidad digital de manejo puede utilizarse para la configuracién de las constantes de
usuario, para los valores nominales de funcionamiento y los indicadores de estado.

En este apartado se proporciona informacién sobre las teclas y sus funciones disponibles
en los indicadores iniciales.

Unidad digital de

manejo portatil

r@) ~N Tecla

Nombre

Funcion

f \) ALARM
RESET

Tecla RESET

Pulse esta tecla para restaurar la alarma del
servo.

DSPL
SET

SERVOPACK  OPERATOR
JUSP-OP0O2A

e G
ser

Tecla DSPL/SET

¢ Pulse esta tecla para seleccionar el modo
de visualizacién de estado, el modo de
funciones auxiliares, el modo de configu-
racién de las constantes de usuario y el
modo de vigilancia.

» Esta tecla se utiliza para la seleccion de
datos en el modo de configuracién de
constantes de usuario.

,
©

Tecla DATA/ENTER

Pulse esta tecla para configurar las constan-
tes de usuario o visualizar el valor configu-
rado para cada constante de usuario.

>

«

Tecla Value | Tecla del cursor de
Change/ flecha arriba
JOG

Pulse esta tecla para aumentar el valor confi-
gurado. Esta tecla se utiliza como tecla de
inicio de avance en el modo paso a paso.

Tecla del cursor de
flecha abajo

Pulse esta tecla para reducir el valor estable-
cido. Esta tecla se utiliza como tecla de inicio
a izquierdas en el modo paso a paso.

™

N

Tecla de se- | Tecla del cursor de
leccidn de  |flecha derecha
digitos

Tecla del cursor de
flecha izquierda

 Pulse esta tecla para seleccionar el digito
a cambiar. El digito seleccionado parpa-
dea.

¢ Pulse la tecla del cursor de flecha derecha
para pasar al siguiente digito a la dere-
cha.

¢ Pulse la tecla del cursor de flecha iz-
quierda para pasar al siguiente digito a la
izquierda.

®

Tecla SVON

Pulse esta tecla para ejecutar la operacion
paso a paso con la unidad digital de manejo.
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Unidad integrada de
manejo del panel
Y on 20V Tecla Nombre Funcién

SERVOPACK
SGDH-

@ Tecla del cursor de flecha arriba | ¢ Pulse esta tecla para configurar las con-

Ellmg A stantes de usuario o visualizar los valores

configurados de las constantes de usua-
@@ -

MODESETA W Datad rio.

* Pulse la tecla del cursor de flecha arriba
para aumentar el valor configurado.

@ Tecla del cursor de flecha abajo | , pyse |a tecla del cursor de flecha abajo
v para reducir el valor configurado.

* Pulse simultaneamente las teclas del cur-
sor de flecha arriba y abajo para restaurar
una alarma del servo.

Tecla MODE/SET Pulse esta tecla para seleccionar el modo de
MODESET visualizacion de estado, el modo de funciuo-
nes auxiliares, el modo de configuracién de

las constantes de usuario y el modo de vigi-
lancia.

@ Tecla DATA/SHIFT ¢ Pulse esta tecla para configurar las con-

stantes de usuario o visualizar el valor
configurado para cada constante de usua-
rio.

pATA

» Esta tecla se utiliza para seleccionar el
digito de edicién (parpadeante) o configu-
racién de datos.

7.1.3 Restauracion de alarmas del servo

Puede restaurar las alarmas del servo utilizando la unidad digital de manejo.

B Uso de la unidad digital de manejo portatil

Pulse la tecla RESET en el modo de visualizacion de estado.

B Uso de la unidad integrada de manejo del panel

Pulse simultdneamente las teclas del cursor de flecha arriba y abajo en el modo de visuali-
zacién de estado.

Puede restaurar la alarma con CN1-44 o con la sefial de salida /ALM-RST. Consulte 5.5.1
Uso de las salidas de alarmas del servo y de cédigos de alarma del servo.

No es necesario restaurar la alarma del servo si estd desconectada la alimentacion de
control.

IMPORTANTE Siuna alarmaesté activada, restdurela después de eliminarla causade laalarma. Consulte 9.2 Loca-

lizacion de fallos.
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7.1.5 Modo de visualizacién de estado

7.1.4 Seleccion del modo basico

La selecciéon del modo basico de la unidad digital de manejo se utiliza para indicar el
estado del servopack en funcionamiento y para configurar diferentes constantes de usua-
rio y de valores nominales de servicio.

Los modos basicos son la visualizacion de estado, la funcidn auxiliar, la configuracion de
las constantes de usuario y los modos de vigilancia. Como se muestra a continuacién, el
modo se selecciona en el orden siguiente pulsando la tecla.

Unidad digital de manejo portatil Unidad de manejo del panel

Pulse la tecla DSPL/SET. Pulse la tecla MODE/SET.

Cambia el modo basico. Cambia el modo baésico.

oo ‘ Tensién de alimentacion CONECTADA

______________

Modo de visualizacién de estado (consulte 7.71.5 [: l‘:) 1'3]
Modo de visualizacién de estado)

¥

Modo de funciones auxiliares (consulte 7.2 Fun- [I_ il H]
cionamiento aplicado)

Modo de configuracion de constantes de usuario [,:, s’
o

(consulte 7.1.6 Funcionamiento en modo de configu-
racion de constanti de usuario)

2
=

Modo de vigilancia (consulte 7.7.7 Funciona-
miento en modo de vigilancia)

=
]
7
ZJ
—J

-/

7.1.5 Modo de visualizacion de estado

En el modo de visualizacién de estado, se visualizan los bits y los codigos de datos que
indican el estado del servopack.

B Seleccion del modo de visualizacion de estado

La unidad digital de manejo pasa al modo de visualizacion de estado cuando esta conec-
tado el funcionamiento digital.

B Elementos indicados en el modo de visualizacion de estado

El contenido visualizado en el modo de visualizacion de estado difiere del contenido del
modo de control de velocidad y par y del modo de control de posicién.
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Modo de control de la velocidad y el par

Coincidencia de vela-_ ¢ A
cidades*

Tensién de alimentacién
de control CONECTADA

Bits de datos

A

Cadigo

——

—|_
» i

BaseBlock —1——

iy
/N

Entrada de velocidad nominal

\

TGON

Tensién de alimentacién lista
Entrada del par nominal

* Este indicador se enciende siempre que el servopack se encuentra en el modo de control de par.

En las siguientes tablas se muestran los elementos de los bits de datos, los codigos y sus
significados.

Tabla 7.1

Bits de datos y sus significados en el modo de control de la velocidad y el par

Bits de datos

Significado

Tension de alimenta-
cion de control CO-
NECTADA

Se enciende cuando esta conectada la alimentacién de control del servopack.

BaseBlock

Encendida para el baseblock. No se enciende cuando el servo esté conectado.

Coincidencia de ve-
locidades

Se enciende cuando la diferencia entre la velocidad del motor y la velocidad nominal es
igual o inferior a la del valor configurado en Pn503. El valor estdndar establecido en
Pn503 es de 10 rpm.

/TGON

Se enciende si la velocidad del motor es superior al valor predeterminado.

No se enciende si la velocidad del motor es inferior al valor predeterminado.

Valor predeterminado: Configurado en Pn502 (la configuracién basica de fabrica es
20 rpm)

Entrada de velocidad
nominal

Se enciende si la velocidad nominal de entrada es superior al valor predeterminado.
No se enciende si la velocidad nominal de entrada es inferior al valor predeterminado.
Valor especificado: Configurado en Pn502 (la configuracién bésica de fabrica es 20 rpm)

Entrada del par no-
minal

Se enciende si el par nominal de entrada es superior al valor predeterminado.
No se enciende si el par nominal de entrada es inferior al valor predeterminado.
Valor predeterminado: la configuracién estandar es el 10% del par nominal

Tension de alimenta-
cion lista

Se enciende cuando el circuito de alimentacién es normal.
No se enciende cuando la alimentacion estd desconectada.

Tabla7.2 Cédigos y significados en el modo de control de la velocidad y el par
Cédigo Significado
l‘J "Jl BaseBlock
Servo DESCONECTADO (alimentacion del motor DESCONECTADA)
| n] Giro

Servo CONECTADO (alimentacién del motor CONECTADA)

Giro a derechas no admitido

CN1-42 (P-OT) DESCONECTADO. Consulte 5.7.2 Configuracién del
limite de sobrecarrera.

E)

Giro a izquierdas no admitido

CN1-43 (N-OT) esta DESCONECTADO. Consulte 5.71.2 Configuracién
del limite de sobrecarrera.

E)
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Posicionamiento com- —(¢
pletado

7.1.5 Modo de visualizacién de estado

Cadigo

Significado

Estado de alarma

Ao
A0[3)

Muestra el nimero de alarma. Consulte 9.2 Localizacién de fallos.

Modo de control de posicion

Bits de datos  Codigo

BaseBlock —1—

N ==

—

Tensién de alimentacié
de control CONECTADA

[
\‘
Entrada de impulsos nominales

TGON
Tensién de alimentacién lista

Entrada de puesta a cero
del contador de errores

/

En las siguientes tablas se muestran los elementos de los bits de datos, los cddigos y sus

significados.
Tabla7.3 Bits de datos y significados en el modo de control de posiciéon
Bits de datos Significado

Tension de alimenta-
cién de control CO-
NECTADA

Se enciende cuando estd conectada la alimentacion de control del
servopack.

BaseBlock

Encendida para el baseblock. No se enciende cuando el servo esta
conectado.

Posicionamiento
completado

Se enciende si el error entre la referencia de posicién y la posicion
real del motor es inferior al valor predeterminado.

No se enciende si el error entre la referencia de posicién y la posicién
real del motor es superior al valor predeterminado.

Valor predeterminado: Establecido en PN500 (7 impulsos como confi-
guracién estandar)

/TGON

Se enciende si la velocidad del motor es superior al valor predetermi-
nado.

No se enciende si la velocidad del motor es inferior al valor predeter-
minado.

Valor predeterminado: Establecido en Pn502 (la configuracion
esténdar son 20 rpm)

Entrada de impulsos
nominales

Se enciende con la entrada del impulso nominal
No se enciende sin entrada del impulso nominal

Entrada de puesta a
cero del contador de
errores

Se enciende cuando entra la sefal de puesta a cero del contador de
errores.

No se enciende cuando no entra la sefial de pueta a cero del contador
de errores.

Tension de alimenta-
cion lista

Se enciende cuando el circuito de alimentacién es normal.
No se enciende cuando la alimentacién esta desconectada.
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Tabla7.4 Cédigos y significados en el modo de control de posicion

Cadigo Significado
’3 ’3] BaseBlock
Servo DESCONECTADO (alimentacion del motor DESCONECTADA)
- l Giro

Servo CONECTADO (alimentacién del motor CONECTADA)

P o t l Giro a derechas no admitido

CN1-42 (P-OT) DESCONECTADO. Consulte 5.71.2 Configuracién del
limite de sobrecarrera.

Giro a izquierdas no admitido
ol | g

CN1-43 (N-OT) estda DESCONECTADO. Consulte 5.1.2 Configuracién
del limite de sobrecarrera.

E,l Estado de alarma

3]

Muestra el nimero de alarma. Consulte 9.2 Localizacién de fallos.

g (] o [ ]

7.1.6 Funcionamiento en el modo de configuracion de constantes de
usuario

(EEEEE

Puede seleccionar o ajustar funciones mediante la configuracién de las constantes de
usuario. Existen dos tipos de constantes de usuario. El primer tipo requiere la configura-
cion de los valores y, el segundo, la seleccion de las funciones. Estos dos tipos utilizan
métodos de configuracion diferentes.

En laconfiguracién de valores, se configura una constante de usuario con un valor situado
dentro del rango especifico de la constante de usuario. En la seleccion de funciones, pue-
den seleccionarse las funciones asignadas a cada uno de los digitos de los indicadores
de panel de los 7 LED de segmentos (cinco digitos). Consulte el Anexo B Lista de constan-
tes de usuario.

Modificacion de la configuracion de las constantes

La configuracién de las constantes puede utilizarse para modificar los datos de las con-
stantes. Antes de modificar los datos, revise el rango autorizado para las constantes en
el Anexo B Lista de constantes de usuario. El siguiente ejemplo muestra cémo modificar
la constante de usuario Pn507 de 100 a 85.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse latecla DSPL/SET para seleccionar el modo de configuracidn de constantes de

usuario.
I NIRlB
IJ (Rl I_l]

2. Seleccione el nimero de la constante de usuario que se desee configurar. (En este
ejemplo se selecciona Pn507.)
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SGDH-

EIEIEIEE

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito. El
digito seleccionado parpadeara.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

3. Pulse la tecla DATA/ENTER para visualizar los datos actuales de la constante de
usuario seleccionada en el paso 2.

Ny N
S /] [

4. Modifiquela e introduzca los datos requeridos.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito. El
digito seleccionado parpadeara.

Pulse latecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor. Mantenga pul-
sada la tecla hasta visualizar “00085”.

5. Pulse la tecla DATA/ENTER para guardar los datos. El indicador parpadeara.

N\ | / 7/
ol
[ ) (A [ [ ]
7 7 1T N N\

6. Pulse la tecla DATA/ENTER de nuevo para regresar a la visualizacién del nimero de
la constante de usuario.

] :']

Con este procedimiento se ha modificado la configuracién de la constante de usuario
Pn507 de 100 a 85. Repita los pasos 2. a 6. con la frecuencia que sea necesaria.

——

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de configuracién de constantes
de usuario.

|
I

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el nimero de la
constante de usuario que desee configurar. (En este ejemplo se selecciona Pn507.)

|
|l

[} 7ﬂ7]

3. Pulselatecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar los datos
actuales de la constante de usuario seleccionada en el paso 2.

ey N
(] /) ] (R T

4. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para pasar al valor deseado de
“00085”.

Sise mantiene pulsada la flecha del cursor arriba 0 abajo, el indicador cambia a mayor
velocidad.

5. Pulse latecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para guardar los datos.
El indicador parpadeara.

N\ | /7 /
ol
[ ) (A [ [ ]
7 7 1T N N\
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6. Pulse la tecla DATA/SHIFT otra vez durante un segundo como minimo para visualizar
de nuevo el nimero de la constante de usuario.

|
I_I

I

Jju

1

)

De este modo, la configuracién de la constante de usuario Pn507 pasa de 100 a 85.

Repita los pasos 2. a 6. tan a menudo como sea necesario.

| IMPORTANTE | Pulse latecla DATA/SHIFT durante un segundo como méximo para pasar a un digito de mayor valor

(izquierda).

om’ Los nimeros de las constantes de usuario que no estén definidos se saltan durante las operaciones
— de la unidad digital de manejo.
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Bl Constantes de usuario de seleccion de funciones

Tipos de constantes de usuario de seleccion de funciones

En la siguiente tabla se muestran las constantes de usuario utilizadas para seleccionar las
funciones del servopack.

Categoria Constante Nombre Configu- | Observa-
de usua- racion ciones
rio n° basica de
fabrica
Constantes de selec- |Pn000 Conmutadores basicos de se- 0000 (Véase 1)
cioén de funciones leccién de funciones
Pn001 Conmutadores de aplicacion 0000 (Véase 1)
de seleccién de funciones 1
Pn002 Conmutadores de aplicacion 0000 (Véase 1)
de seleccién de funciones 2
Pn003 Conmutadores de aplicacion 0002
de seleccién de funciones 3
Constantes relativas a |Pn10B Conmutadores de aplicacion 0000 (Véase 2)
la amplificacion relativos a la amplificacién
Pni10 Conmutadores de autoajuste 0010 (Véase 2)
online
Constante relativaal | Pn200 Selectores de los valores de 0000 (Véase 1.)
control de posicion referencia de control de la po-
sicién
Constantes relativas a | Pn50A Selecciones de sefales de 2100 (Véase 1.)
secuencias entrada 1
Pn50B Selecciones de sefales de 6543 (Véase 1)
entrada 2
Pn50C Selecciones de sefales de 8888 (Véase 1.)
entrada 3
Pn50D Selecciones de sefales de 8888 (Véase 1.)
entrada 4
Pn50E Selecciones de sefales de sa- 3211 (Véase 1.)
lida 1
Pn50F Selecciones de sefales de sa- 0000 (Véase 1)
lida 2
Pn510 Selecciones de sefales de sa- 0000 (Véase 1.)
lida 3
IMPORTANTE 1. Después de cambiar estas constantes de usuario, desconecte el circuito principal y la
alimentacién de control y, a continuacioén, conéctelos de nuevo para activar la nueva
configuracién.

2. Pn10B.1 y Pn110.0 requieren una restauracion de la alimentacién de la forma descrita
anteriormente.
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La configuracién de las constantes de usuario se visualiza de las dos formas que se pre-
sentan a continuacion.

Constantes de usuario para la rlalalm Indicador hexadecimal para
seleccion de funciones. (] [ (] [ [N cada digito

Constantes de usuario para la Al dals Indicador decimal con cinco
configuracién de constantes ) e digitos

Dado que cada uno de los digitos de las constantes de usuario de seleccioén de funciones
tiene un valor significativo, el valor sélo puede modificarse individualmente para cada
digito. Cada digito muestra un valor dentro de su propio rango de configuracion.

Definicion de indicadores para constantes de usuario de seleccion
de funciones

Cada uno de los digitos de las constantes de usuario para la seleccién de funciones tiene
un significado univoco.

Por ejemplo, el digito de la derecha de la constante de usuario Pn000 se expresa como
“Pn000.0".

IMPORTANTE A continuacién, se definen todos los digitos de las constantes de usuario para la seleccién de funcio-

nes. El ejemplo de los indicadores de constantes de usuario muestra la forma en la que las constan-

tes de usuario se representan en digitos para valores predeterminados.

I

nenr e
]

I N
] ] (-

j Digito 0
Primer digito

Segundo digito

Tercer digito

Cdémo visualizar el contenido de las constantes de usuario

Pn000.0:
Pn000.1:
Pn000.2:
Pn000.3:

Indica el valor del digito 0 de la constante de usuario Pn000.

Indica el valor del primer digito de la constante de usuario Pn00O.
Indica el valor del segundo digito de la constante de usuario Pn00O.
Indica el valor del tercer digito de la constante de usuario Pn00O.
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B Modificacién de la configuracion de las constantes de usuario de
seleccion de funciones

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse latecla DSPL/SET para seleccionar el modo de configuraciéon de las constantes.

)

2. Seleccione el nimero de la constante de usuario que se desee configurar.

|
I_I

Il
)

1
(|

1
(|

I

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito. El
digito seleccionado parpadeara.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba 0 abajo para modificar el valor. (En este
ejemplo se selecciona Pn000.)

. Pulse la tecla DATA/ENTER para visualizar los datos actuales de la constante de
usuario seleccionada en el paso anterior 2.

Digito a configurar
\/

I_lIII_I]
e
7T~

. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.

I

n

Digito a configurar

\l/

I
(|

/1N

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el valor definido
como configuracion de la funcién del digito seleccionado.

]
I

Il
)

I
-

"1

Digito a configurar

\/

/
|

/1IN

Repita los pasos anteriores 4. y 5. para modificar los datos segun se requiera.

I
(|

B!
I [

6. Pulse la tecla DATA/ENTER para guardar los datos. El indicador parpadeara.

WA /-,
[nn:n
nfulul o
177 < )

7. Pulse la tecla DATA/ENTER de nuevo para regresar a la visualizacién del nimero de
la constante de usuario.

]

I
] (]

|
|

1

0)

De este modo el primer digito de la constante de usuario Pn000 pasa a “1”.
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uuuuuu

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de configuracién de las
constantes.

i

[I (| (]} l_l]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el nimero de la
constante de usuario que desee configurar. (En este ejemplo se selecciona Pn000.)

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar los datos
actuales de la constante de usuario seleccionada

Digito a configurar

N/

'NInInln
huuuu
/1\

4. Pulse la tecla DATA/SHIFT para seleccionar el digito que desee configurar.

Digito a configurar

\/

I
_

BRI
, uuu]
7T\

5. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el valor definido
como configuracion de la funcién del digito seleccionado.

Digito a configurar

\/

e i
| ]

/1IN

Repita los pasos anteriores 4. y 5. para modificar los datos seguln se requiera.

I

6. Pulse latecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para guardar los datos.
El indicador parpadeara.

NP Y
[ N :n]
jou o
/ Y, N \

7. Pulse la tecla DATA/SHIFT otra vez durante un segundo como minimo para regresar
a la visualizacién del nimero de la constante de usuario.

| i
IJI_II

Iy
Juu]

De este modo el primer digito de la constante de usuario Pn000 pasa a “1”.
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7.1.7 Funcionamiento en modo de vigilancia

El modo de vigilancia puede utilizarse para supervisar los valores nominales, el estado de
las senales de E/S y el estado interno del servopack.
El modo de vigilancia puede configurarse durante el funcionamiento del motor.

B Uso del modo de vigilancia

El ejemplo siguiente muestra cémo visualizar 1500, el contenido del nimero del indicador
Un000 cuando el servomotor gira a 1500 rpm.

Con la unidad digital de manejo portatil

(EEEEE

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de vigilancia.

[ () (] i [

II_I_II_H_I]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el nimero del
indicador a visualizar.

3. Pulse la tecla DATA/ENTER para visualizar el niUmero de indicador seleccionado en
el paso anterior 2.

Datos

nfrnri
2

4. Pulse latecla DATA/ENTER de nuevo para regresar a la visualizacién del nimero del
indicador.

L
uﬂuuu]

De este modo se visualiza 1500, el contenido del nimero del indicador Un000.

Y nonex o . .
Con la unidad de manejo del panel
Eleleas)
(OIOIOIO)]
.©. 1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de vigilancia.

I
rnofoe
2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar el nimero del

indicador a visualizar.

3. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar el
numero del indicador seleccionado en el paso anterior 2.

Datos

N
[ I_HIII]

4. Pulse la tecla DATA/SHIFT otra vez durante un segundo como minimo para regresar
a la visualizacién del nimero del indicador.

L
uﬂuuu]

De este modo se completa el procedimiento de ejemplo para visualizar 1500, el conte-
nido el nimero del indicador Un000.
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B Contenido del indicador del modo de vigilancia

En la siguiente tabla se muestra el contenido de los indicadores del modo de vigilancia.

Numero de | Visualizacion del Unidad Observaciones
indicador indicador
Un000 Velocidad real del mo- rpm
tor
Uno0o1 Velocidad nominal de rem *3
entrada
Un002 Par nominal interno % Valor del par nominal
Un003 Angulo de rotacién 1 impul- | NUmero de impulsos de origen
sos
Un004 Angulo de rotacién 2 grado | Angulo (angulo eléctrico) desde el origen
Un005 Vigilancia de sefal de — *q
entrada
Un006 Vigilancia de sefial de - *q
salida
Un007 Velocidad nominal del rpm *4
impulso de entrada
Un008 Valor de contador de unidad |Error de posicion™
errores de valor
nominal
Un009 Carga acumulada % Valor del par nominal al 100%
Muestra el par efectivo en ciclos de 10.
UnOOA Carga de regeneracién % Valor de la tension de regeneracién al 100%
Muestra la tensién de regeneracion absor-
bida en ciclos de 10.
Un0OB Potencia absorbida por % Valor de la potencia procesable al aplicarse
la resistencia del freno el freno dinamico al 100%
dindmico (DB) Muestra la tensién de DB absorbida en cic-
los de 10 s.
UnooC Contador de impulsos - En hexadecimales*2: *4
nominales de entrada
Un00D Contador de impulsos - En hexadecimales
de realimentacién

* 1. Consulte en la pagina siguiente Indicador de vigilancia de senfales de E/S en secuen-

cia.
* 2.

les/de realimentacion.

*3,
* 4,
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<«EJEMPLOp

B Visualizacion del indicador de vigilancia de senales de E/S en

secuencia

En la siguiente seccién se describe la visualizacion de los indicadores de vigilancia de las

senales de E/S.

Visualizacion del indicador de vigilancia de la sefnal de entrada

iene e
e e 1

|

Arriba: DESCONECTADO (“nivel” H)
Abajo: CONECTADO (“nivel” L)

87654 321 Numero
Numero de LED Nombre del borne de | Configuracion basica
entrada de fabrica
1 SI0 (CN1-40) /S-ON
2 SI1 (CN1-41) /P-CON
3 SI2 (CN1-42) P-OT
4 SI3 (CN1-43) N-OT
5 Sl4 (CN1-44) /ALM-RST
6 SI5 (CN1-45) /P-CL
7 SI6 (CN1-46) /N-CL
8 (CN1-4) SEN

Nota: Consulte 5.3.3 Asignacion de las seriales de entrada del circuito para obtener

mas informacién sobre los bornes de entrada.

Las sehales de entrada se asignan del modo anteriormente mencionado en los indicado-
res del panel del servopack o de la unidad digital de manejo. Se indican mediante el
estado encendido/apagado de siete LED de segmentos en la fila superior e inferior. Estos
segmentos se encienden en funcion de las sefiales de entrada (encendido para “el nivel”
L y apagado para “el nivel” H).

e Cuando la senal /S-ON esté activada (Servo CONECTADO con la “sefal” L)

i ol ol iy I]
I{I 1)1 11 1]131¢] <— Se enciende el segmento inferior
87654321 del nimero 1.

e Cuando la senal /S-ON esta desactivada

——

POy del nimero 1.
87654321

NI} ,;Ig]q_ Se enciende el segmento superior

e Cuando la sefial P-OT esta activada (activada en sefal “H”)

¢ Seenciende el segmento superior

e del ndmero 3.
,IIIII/lill

87654321

——
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Visualizacion del indicador de senales de salida

Arriba: DESCONECTADO (“nivel” H)
Abajo: CONECTADO (“nivel” L)

765 4321 Numero

I nn
e

——

Numero de LED Nombre del borne de | Configuracién basica
salida de fabrica

1 (CN1-31, -32) ALM

2 SO1 (CN1-25, -26) /COIN o /V-CMP

3 SO2 (CN1-27, -28) /TGON

4 SO3 (CN1-29, -30) /S-RDY

5 (CN1-37) ALO1

6 (CN1-38) ALO2

7 (CN1-39) ALO3

Nota: Consulte 5.3.4 Asignacion de seriales del circuito de salida para obtener mas

informacién sobre los bornes de salida.

Las senales de salida se asignan del modo anteriormente mencionado en los indicadores
del panel del servopack o de la unidad digital de manejo. Se indican mediante el estado
encendido/apagado de siete LED de segmentos en la fila superior e inferior. Estos seg-
mentos se encienden en funcién de las sefales de salida (encendido para “el nivel” Ly
apagado para “el nivel” H).

<EJEMPLOp e Cuando la sefal ALM esta activada (alarma en “H”)

Il 1|1 1]1 1]13I¢] «— Se enciende el segmento
Iy superior del nimero 1.

7654321
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B Visualizacion del indicador de vigilancia del contador de impulsos
nominales/de realimentacion

La visualizacién del indicador del contador de impulsos nominales y de impulsos de reali-
mentacién se expresa en hexadecimales de 32 bits.

El procedimiento de visualizacion es el siguiente:

Uso de la unidad digital de manejo portatil

—

. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de vigilancia.

2. Pulse latecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar “Un00C” o “Un00D”.

3. Pulse la tecla DATA/ENTER para visualizar los datos del nimero del indicador
seleccionado en el paso anterior.

i oaf o
//::::]

4. Pulse latecla del cursor de flecha arriba o abajo para visualizar de forma alternada los
datos de 16 bits de la izquierda y los datos de 16 bits de la derecha.
1

:_/ | 1 | e
[ I e o VN ) [ [ N}
Datos de 16 bits de Datos de 16 bits de la derecha
la izquierda

5. Pulse la teclas del cursor de flecha arriba y abajo simultaneamente para borrar los
datos del contador de 32 bits.

6. Pulse la tecla DATA/ENTER de nuevo para regresar a la visualizacién del nimero del

indicador.
Y Uso de la unidad de manejo del panel
CIEIEEIE]
feee 1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de vigilancia.

2. Pulse latecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar “Un00C” o “Un00D”.

3. Pulselatecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar los datos
del nimero de indicador seleccionado en el paso anterior

H

4. Pulse latecla del cursor de flecha arriba 0 abajo para visualizar de forma alternada los
datos de 16 bits de la izquierda y los datos de 16 bits de la derecha.

——

I {1

| O O 1
[I_;,IIII

Datos de 16 bits de
la izquierda

“«— ||

N
i
Datos de 16 bits de la
derecha

Pulse la teclas del cursor de flecha arriba y abajo simultaneamente para borrar los
datos del contador de 32 bits.

Pulse la tecla DATA/SHIFT otra vez durante un segundo como minimo para regresar
a la visualizacién del nimero del indicador.
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7.2 Funcionamiento aplicado

En este apartado se describe cémo aplicar los funcionamientos basicos utilizando la unidad
digital de manejo para el funcionamiento y ajuste del motor. Consulte las operaciones bésicas
descritas en el apartado 7.7 antes de proceder con este apartado.

Las constantes de usuario para el funcionamiento aplicado pueden configurarse en el modo
de funciones auxiliares. En la siguiente tabla se muestran las constantes de usuario utilizadas

para el modo de funciones auxiliares.

Ndmero de la Funcién Obser-
constante de vaciones
usuario

Fn000 Visualizacién de los datos del historial de alarmas

Fnoo1 Configuracién de la rigidez durante autoajuste online (Véase nota)

Fn002 Funcionamiento en modo paso a paso

Fn003 Modo de busqueda de punto cero

Fn004 (Constante reservada)

Fn005 Inicializacién de la configuracién de las constantes de usuario (Véase nota)

Fn006 Supresion datos de historial de alarmas (Véase nota)

Fn007 Escritura de datos de porcentaje de inercia del autoajuste online a la (Véase nota)
EEPROM.

Fn008 Reset de multivuelta del encoder absoluto y de la alarma del encoder. | (Véase nota)

Fn009 Ajuste automatico del valor offset analégico de referencia (velocidad, (Véase nota)
par)

FnOOA Ajuste manual del valor offset de la velocidad nominal (Véase nota)

Fn0o0B Ajuste manual del valor offset del par nominal (Véase nota)

FnooC Ajuste manual a cero de la salida analdgica para vigilancia (Véase nota)

FnooD Ajuste manual de la amplificacién de salida analégica para vigilancia (Véase nota)

FnOOE Ajuste automatico del valor offset de sefal de deteccién de la corriente | (Véase nota)
del motor

FnOOF Ajuste manual del valor offset de sefal de deteccion de la corriente del | (Véase nota)
motor

Fn010 Configuracién de contrasena (proteccién frente a la modificacion de las -
constantes de usuario)

Fno11 Visualizacién de modelos de motor -

Fno12 Visualizacién de la version de software -
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Nimero de la Funcidn Obser-
constante de vaciones
usuario
Fno13 El valor de configuracién del limite de multivuelta varia cuando se dis- | (Véase nota)

para una alarma de desacuerdo del limite de multivuelta

Fno14 * Supresion de resultados de deteccién de la unidad opcional

* La constante de usuario Fn014 sélo esta soportada por la nueva versién de servopacks
SGDH.

Nota: Si estan configuradas las contrasefias (Fn010), estas constantes de usuario y lasin-
dicadas como Pn[][J[] aparecen de la forma indicada a continuacién. Estas con-
stantes de usuario no pueden modificarse.

[l: ] Parpadeo durante un segundo

(N (=

7.2.1 Funcionamiento en el modo de historial de alarmas

Numero de secuencia de
alarmas

Cuanto mayor es el nimero, mas
antiguos son los datos de la alarma.

M=
d8[o)d|6.

El modo del historial de alarmas puede mostrar hasta diez alarmas que se han producido,
por lo que es posible revisar el tipo de alarmas que se han generado.

Los datos del historial de alarmas no se borran al restaurar las alarmas o al desconectar
la alimentacién del servopack. Ello no afecta al funcionamiento de forma adversa.

Los datos pueden borrarse utilizando el modo especial “de borrado del historial de alar-
mas”. Para obtener mas informacién, consulte el apartado 7.2.5 Supresién de datos de
historial de alarmas.

1 N
Il

Caodigo de alarma
Véase la tabla de alarmas.

B Revision de alarmas

Siga el procedimiento descrito a continuacién para determinar las alarmas que se han ge-
nerado.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar “Visualizacién de datos de historial de
alarmas (Fn000)” en el modo de funciones auxiliares.

_ i
[ () (W) (A (]

Visualizacion de historial de alarmas

2. Pulse la tecla DATA/ENTER y se visualizaran los datos del historial de alarmas.

3. Pulse el cursor de flecha arriba o abajo para desplazarse por los nimeros de
secuencia de alarmas y visualizar informacién de las alarmas anteriores.
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7.2 Funcionamiento aplicado

Cuanto mayor es el digito de la izquierda (nimero de secuencia de la alarma), més anti-
guos son los datos de alarma.

e Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar “Visualizacion de datos de historial de
alarmas (Fn000)” en el modo de funciones auxiliares.

I I |1 | Visualizacion de historial de alarmas

I
U L ] [

2. Pulse latecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar los datos
del historial de alarmas.

3. Pulse el cursor de flecha arriba o abajo para desplazarse por los nimeros de
secuencia de alarmas y visualizar informacién de las alarmas anteriores.

Cuanto mayor es el digito de la izquierda (nUmero de secuencia de la alarma), més anti-
guos son los datos de alarma.
Para obtener una descripcién de los diferentes cddigos de alarma, consulte el apartado

9.2 Localizacién de fallos.

A continuacién se muestran diversas alarmas relativas a la unidad digital de manejo que
no sde registran en los datos del historial de alarmas.

—lolcTalm Error f:ie transmision de la unidad digital de
T [l [ [ [ manejo 1
"_ oIl Error lde transmision de la unidad digital de
LI— — (] | manejo 2

El indicador se visualizara del modo siguiente mientras no se detecte ninguna alarma.

S-A-[-]

om, Los datos del historial de alarmas no se actualizardn cuando se produzca la misma alarma de forma
— repetitiva.
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7.2.2 Control del funcionamiento mediante la unidad digital de manejo

7.2.2 Control del funcionamiento mediante la unidad digital de manejo

/A PRECAUCION

® |a senal de giro a derechas no admitido (P-OT) y de giro a izquierdas no admitido (N-OT) no son
efectivas durante las operaciones paso a paso en las que se utiliza la constante de usuario Fn002.

El control a través de la unidad digital de manejo permite al servopack poner en funciona-
miento el motor. Ello permite comprobar rapidamente la direccion de giro del motor y los
parametros de velocidad durante la configuracion y el proceso de prueba de la maquina
sin que sea necesario conectar un controlador principal.

Para obtener mas informacion sobre el procedimiento de configuracion de la velocidad,
consulte 7.1.6 Funcionamiento en el modo de configuracién de las constantes de usuario
y 5.3.2 Configuracién de la velocidad paso a paso.

Unidad de manejo

del panel
|, [FEEE

Servopack

Alimentacién

Servomotor

P

om, Deben cumplirse las siguientes condiciones para el funcionamiento en modo paso a paso.

« Sila sefal de entrada del servo (/S-ON) esta activada, desactivela.

* Liberelamascara de la sefial de servo conectado sila constante de usuario Pn50A.1 es 7y el servo
esté configurado para estar siempre conectado.

Enlas siguientes paginas se describe el funcionamiento utilizando la unidad digital de ma-
nejo.
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(ZEEE

st

EIEIEIEE]
ROICIOIO)]
[ E—

Uso de la unidad digital de manejo portatil
1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar Fn002 en el modo de funciones auxiliares.

— N
[I'_I_IIHH_

[

2. Pulse la tecla DATA/ENTER para seleccionar el modo de funcionamiento con la
unidad digital de manejo. Ahora es posible el funcionamiento utilizando la unidad
digital de manejo.

—_ i
(] ) [
3. Pulse la tecla SVON para configurar el estado CONECTADO del servo (con la
alimentacién del motor conectada).

I
I ) () [

4. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para accionar el motor. El motor
continda en funcionamiento mientras se mantiene pulsada la tecla.

Giro del motor a izquierdas

5. Pulse la tecla DSPL/SET vy el indicador pasara a Fn002. De este modo se pasa al
estado DESCONECTADO del servo (con la alimentaciéon del motor desconectada).
Asimismo, pulse latecla SVON para configurar el estado DESCONECTADO del servo.

_ iz
I I_II_H_II:’

De este modo se desactiva el funcionamiento bajo el control de la unidad digital de ma-
nejo.

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse latecla MODE/SET para seleccionar Fn002 en el modo de funciones auxiliares.

_ iz
I I_IIH_II:’

2. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para seleccionar el
modo de funcionamiento de la unidad de manejo del panel. Ahora es posible el
funcionamiento utilizando la unidad de manejo del panel.

- I\
| ) [
3. Pulse la tecla MODE/SET para configurar el estado CONECTADO del servo (con la
alimentacién del motor conectada).

- nr
f [ ) [ [
4. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para accionar el motor. EI motor
continda funcionando mientras se mantiene pulsada la tecla.

Giro del motor Giro del motor
a derechas a izquierdas
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7.2.3 Ajuste automético del valor offset nominal para la

5. Pulse la tecla MODE/SET para configurar el estado DESCONECTADO del servo (con
la alimentacion del motor desconectada). Asimismo, pulse la tecla DATA/SHIFT
durante un segundo como minimo para configurar el estado DESCONECTADO del
Servo.

6. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacién de Fn002 en el modo de funciones auxiliares.

Cl-ynnz
[I_ (] (] ] I:' ]

De este modo finaliza el funcionamiento bajo el control de la unidad de manejo del panel.

La velocidad de funcionamiento bajo el control de la unidad digital de manejo puede mo-
dificarse con una constante de usuario:

Constante de usuario: Pn304, Unidad: rpm. Configuracion estandar: 500

OM) El sentido de rotacién del servomotor depende de la configuracién del sentido de rotacién “de la con-
— stante de usuario Pn000.0.” En el ejemplo anterior aparece un caso en el que Pn000.0 tiene el valor
“0”"como configuracién bésica de fabrica.

7.2.3 Ajuste automatico del valor offset nominal para la
velocidad y el par

Cuando se utiliza el control de la velocidad y el par, el motor puede girar lentamente inc-
luso si se especifica el valor 0 V para la tensién analégica nominal. Ello ocurre cuando el
controlador principal o el circuito externo tienen un valor offset bajo (medido en mV) en
la tensién nominal.

El modo de ajuste automaético del valor offset nominal mide el valor offset automatica-
mente y ajusta la tensién nominal. Ajusta la velocidad y el par nominales.

En el siguiente diagrama se ilustra el ajuste automético de valores offset en la tensién no-
minal realizado por el servopack.

Tension Offset Tensién 7
nominal nominal i Valor offset ajustado
7 [~ automaticamente en
, el servopack
|:: > .
, 7

Velocidad . L // Velocidad

nominal o Ajuste automatico ’ nominal o

par nominal | del valor offset ’ par nominal

Una vez finalizado el ajuste automatico del valor offset, la cantidad del valor offset se alma-
cena en el servopack.

La cantidad de valor offset puede comprobarse en el modo de ajuste manual del valor off-
set de lavelocidad nominal. Para obtener mas informacion, consulte el apartado 7.2.4 Aju-
ste manual del valor offset de la velocidad y el par nominales.

El modo de ajuste automatico del valor offset nominal no puede utilizarse para configurar
a cero los impulsos de error de un servopack parado cuando se forma un bucle de posi-
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7.2 Funcionamiento aplicado

cién con un controlador principal. En estos casos, utilice el modo de ajuste manual del
valor offset nominal. Para obtener mas informacidn, consulte el apartado 7.2.4 Ajuste ma-
nual del valor offset de la velocidad y el par nominales.

La funcién de control de la velocidad de bloqueo en cero esta disponible para forzar al
motor a detenerse cuando se introduce una velocidad nominal cero. Consulte el apartado
en 5.4.3 Uso de la funcién de blogueo en cero.

IMPORTANTE El ajuste automatico del valor offset de la velocidad y el par nominales debe llevarse a cabo en el

estado del servo DESCONECTADO.

Siga el procedimiento descrito a continuacién para efectuar el ajuste automatico del valor
offset de la velocidad y del par nominales.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

(ZEEE

1. Introduzca la tensién nominal (prevista) de 0 V del controlador principal o del circuito

externo.
Servomotor
Velocidad
nominal o
Controlad par nominal
ontrolador ov
principal > \\J
Servo DESCO- I
Rotacién lenta (servo
NECTADO CONECTADO)
Servopack

2. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

:‘:]
LJ

3. Seleccione la constante de usuario Fn009.

L I
(B [ [ [

o —

Cl-|rpnc
e j

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

4. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

|l

[ I T

5. Pulse la tecla DSPL/SET y el indicador siguiente parpadeara durante un segundo. El
valor offset nominal se ajustara automaticamente.

- =
lj D M l: Parpadeo du- —» ['— ’: '— ,3

rante un segundo -

6. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizaciéon del modo de funciones
auxiliares.

- 11
R HEE

Con ello finaliza el ajuste automéatico del valor offset de la velocidad y el par nominales.
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7.2.3 Ajuste automético del valor offset nominal para la

uuuuuu

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Introduzca la tensién nominal (prevista) de 0 V del controlador principal o del circuito
externo.

Servomotor
Velocidad 4@
nominal o par
Srciyr?gg:dor nominal O V‘ \\—/v
CONECTADO Rotacon rta (sono
Servopack

2. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

— N

[IHULU]

3. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario Fn009.

o —

3)

4. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

O

[ P
[I_ ][]

i
[ [ [ Y [

5. Pulse latecla MODE/SET y el indicador siguiente parpadeara durante un segundo. El
valor offset nominal se ajustara automaticamente.

—— - Parpadeo —> [— I: _
[ (] ) [ durante un ey [N
segundo

6. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacion del modo de funciones auxiliares.

==
Fll0l05]

Con ello finaliza el ajuste automéatico del valor offset de la velocidad y el par nominales.
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7.2.4 Ajuste manual de valores offset nominales para
la velocidad y el par

El ajuste manual del valor offset de la velocidad y el par nominales es muy conveniente
en los siguientes casos:

® Sise forma un bucle con el controlador principal y el error se pone a cero al detenerse
el bloqueo del servo.

® Para configurar deliberadamente el offset en un valor determinado.

Este modo también puede utilizarse para revisar los datos configurados en el modo de
ajuste automatico de valores offset.
En principio, este modo funciona del mismo modo que el modo de ajuste automatico del
valor offset nominal, salvo por el hecho de que la cantidad del valor offset se introduce
directamente durante el ajuste. La cantidad del valor offset puede configurarse en la velo-
cidad nominal o en el par nominal.

El rango de configuracién del valor offset y las unidades de configuracién son las siguien-
tes:

Velocidad nominal o par nominal
A y

Rango de configura-
cién del valor offset

Unidades del valor offset » Tension de la entrada analdgica

Rango de configuracion del valor offset Rango de configuracion del valor offset
Velocidad nominal: de —9999 a +9999 Velocidad nominal: 0.058 mV/LSB
Par nominal: de —128 a +127 Par nominal; 14,7 mV/LSB

Bl Ajuste manual del valor offset de la velocidad nominal

Siga el procedimiento descrito a continuacién para efectuar el ajuste manual del valor off-
set de la velocidad nominal.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

_ i
[ () (W) (A (]

2. Seleccione la constante de usuario FnOOA.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

[l W [ Tl [
[:‘ n|ulu|H ]
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7.2.4 Ajuste manual de valores offset nominales para

it

1

o0
@

@,
@ @

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente. Se introduce el modo de ajuste
manual del valor offset de la velocidad nominal.

-] [5Pd)

4. Conecte la sefial de servo conectado (/S-ON). El indicador se visualizara del modo
siguiente.

(D
| | 5FlH]
5. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para visualizar la cantidad del

valor offset de la velocidad nominal.

T
L

6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la cantidad del offset
(ajuste del valor offset de la velocidad nominal).

7. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha para regresar al indicador descrito en el
paso anterior 4.

8. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacion del modo de funciones
auxiliares.

(] I I
] (] | l‘f]

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset de la velocidad nominal.

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

— i

IHULU]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario FnOOA.

—

[l W [ Tl [
FHUUH]

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.
Se introduce el modo de ajuste manual del valor offset de la velocidad nominal.

| (Z|O

EREEE

4. Conecte la sefial de servo conectado (/S-ON). El indicador se visualizara del modo
siguiente.

Clo

] [

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo para visualizar la cantidad
del offset de la velocidad nominal.

T
L
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6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la cantidad del offset

(ajuste del valor offset de la velocidad nominal).

7. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo para regresar al indicador

del paso anterior 4.

8. Pulse la tecla DATA/SHIFT para regresar a la visualizacion del modo de funciones

auxiliares.

FlnlglEA)

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset de la velocidad nominal.

Ajuste manual del valor offset del par nominal

Siga el procedimiento descrito a continuacién para efectuar el ajuste manual del valor off-

set del par nominal.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

o —

— i
rnuLu]

2. Seleccione la constante de usuario FnOOB.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

| |r
[I_ oo D]

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente. Se introduce el modo de ajuste

manual del valor offset de par nominal.

-l JE-A)

4. Conecte la sefal de servo conectado (/S-ON). El indicador se visualizara del modo

siguiente.

LLEF[A)

5. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para visualizar la cantidad del

offset del par nominal.

T
L

6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la cantidad del offset

(ajuste del valor offset del par nominal).

7. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para regresar al indicador del

paso anterior 4.

267



USO DE LA UNIDAD DIGITAL DE MANEJO

7.2.4 Ajuste manual de valores offset nominales para

8. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizaciéon del modo de funciones

auxiliares.

I
[ U (]

I
I

L

!
b

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset del par nominal.

yis o Uso de la unidad de manejo del panel
(EEIEIELE]
R et 1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

Il

I I

[
nuLu]

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario Fn0OOB.

[FHULb]

—

. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

Se introduce el modo de ajuste manual del valor offset del par nominal.

-l JE-A)

. Conecte la sefal de servo conectado (/S-ON). El indicador se visualizara del modo

siguiente.

Erq]

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo para visualizar la cantidad

del offset de par nominal.

i
] ]

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la cantidad del valor

offset. (Ajuste del valor offset del par nominal).

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo y regresara al indicador del

paso anterior 4.

. Pulse la tecla DATA/SHIFT para volver al modo de funciones auxiliares.

[y T )
FﬂuuD]

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset del par nominal.
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7.2.5 Supresion de datos de historial de alarmas

(EEEEE

Con este procedimiento se borra el historial de alarmas en el que se almacenan las alar-
mas generadas en el servopack. Todas las alarmas del historial se configuranen A.— —,
que no es un codigo de alarma. Para obtener mas informacion, consulte el apartado 7.2.1
Funcionamiento en el modo de historial de alarmas.

Siga el procedimiento descrito a continuacion para borrar los datos del historial de alar-
mas.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

L i
[ () [ (]

2. Seleccione la constante de usuario Fn006.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.

Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

il
() (A ]

I

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

I\
|

I

I

4. Pulse la tecla DSPL/SET para eliminar los datos del historial de alarmas. El siguiente
indicador parpadeara durante un segundo vy, después de borrarse los datos de
historial de alarmas, el indicador volvera a visualizarse del mismo modo que en el
paso anterior 3.

_ Parpadeo ] —l
lj ol duranteun T > 'l VI [
segundo — —

5. Pulse la tecla DATA/ENTER de nuevo para regresar a la visualizacion del cédigo de
la constante de usuario.

[ mimil
o () [ ] [ (]

Con ello finaliza el procedimiento de supresién de los datos del historial de alarmas.
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7.2.5 Supresion de datos de historial de alarmas

uuuuuu

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

|

N
:nuLu]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario Fn00e6.

|
U U () [

|
|
cr

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

||
o O [

4. Pulse latecla MODE/SET para eliminar los datos del historial de alarmas. El siguiente
indicador parpadeara durante un segundo vy, después de borrarse los datos de
historial de alarmas, el indicador volvera a visualizarse del mismo modo que en el
paso anterior 3.

Parpadeo —
lj ol II_: duranteun —> [I'_ I~ II ll_ ’_]

segundo — —

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacién del cédigo de constante de usuario.

[ mimil
o () [ ] [ (]

Con ello finaliza el procedimiento de supresién de los datos del historial de alarmas.
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7.2.6 Comprobacion del modelo de motor

(EEEEE

Configure la constante de usuario Fn011 para seleccionar el modo de comprobacién del
modelo de motor. Este modo se utiliza para el mantenimiento del motor y también puede
utilizarse pararevisar los cédigos de las especificaciones de los servopack fabricados con
especificaciones especiales.

Siga el procedimiento descrito a continuacion para comprobar el modelo de motor.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

o —

— i
[IHULU]
2. Seleccione la constante de usuario Fn0O11.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

— I |

EREERD

3. Pulse la tecla DATA/ENTER para visualizar el modelo de servomotor y el cédigo de
tension.

[I: =1 I_I]
[l O N1 (O I,
——=—

——

——

Tension Modelo de servomotor
Tension Modelo de servomotor
Cadigo Tension Cédigo Modelo de servomotor
00 100V CA o0 140V CC 00 SGMAH
01 200VCA 0280V CC 01 SGMPH
02 400V CA 0560V CC 02 SGMSH

03 SGMGH-[]A (1500 rpm)
04 SGMGH-[1B (1000 rpm)
05 SGMDH
06 SGMUH

4. Pulse la tecla DSPL/SET para visualizar la potencia del servomotor.

—
—

Potencia: Valor visualizado x 10 (W)
En este ejemplo, la potencia es 100 W.

i
[

Iy
0

c
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7.2.6 Comprobacién del modelo de motor

5. Pulse la tecla DSPL/SET para visualizar el tipo de encoder y el coédigo de resolucion.

[E |
L

——

=)

T

Tipo de encoder

Tipo de encoder

Resolucién del encoder

Resolucion del encoder

Cadigo Tipo Cédigo Resolucion
00 Encoder incremental 13 13 bits
01 Encoder absoluto 16 16 bits
17 17 bits
20 Reservado

6. Pulse la tecla DSPL/SET para visualizar el cddigo de especificacion especial del
servopack (codigo de especificaciéon Y).

) ) I

i
|

I
]

En este ejemplo se muestra el cédigo de especificacion “Y10”

(Indicado en decimales).

7. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacién del modo de funciones
auxiliares. Si pulsa la tecla DATA/ENTER después de la visualizacién anterior de 3. a
5., también regresaré a la visualizacién del modo de funciones auxiliares.

_
|

i
] (]

|
|

Con ello finaliza el procedimiento de comprobacién del tipo de motor.

e T Uso de la unidad de manejo del panel
EEIEIEE
@if@@@. 1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

I
]

i
i

1
(|

)

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario Fn011.

F

)
] [

272



7.2 Funcionamiento aplicado

3. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar el
modelo de servomotor y el cédigo de tension.

_iry nrnm
[ ] (I
Tension Modelo de servomotor
Tension Modelo de servomotor
Cadigo Tensién Cédigo Modelo de servomotor
00 100VCA0 140V CC 00 SGMAH
01 200VCA 0280V CC 01 SGMPH
02 400VCA 0560V CC 02 SGMSH

03 SGMGH-[1A (1500 rpm)
04 SGMGH-[T1B (1000 rpm)
05 SGMDH
06 SGMUH

4. Pulse la tecla MODE/SET para visualizar la potencia del servomotor.

P
I |

i
I

——

L

r/]u

nidad de potencia: Valor visualizado x 10 [W]

En este ejemplo se muestra una potencia de 100 W.

5. Pulse latecla MODE/SET para visualizar el tipo de encoder y el cédigo de resolucion.

L n

an,j
l I

T

Tipo de encoder

Tipo de encoder

Resolucién del encoder

Resolucion del encoder

Cadigo Tipo Cédigo Resolucion
00 Encoder incremental 13 13 bits
01 Encoder absoluto 16 16 bits
17 17 bits
20 Reservado

6. Pulse la tecla MODE/SET para visualizar el indice de modificacién del servopack (n°
de modificacion).

) ) i

iy
e

En este ejemplo se muestra el indice de modificacién “Y10”
(Indicado en decimales).

7. Pulse la tecla DATA/SHIFT para regresar a la visualizacion del modo de funciones
auxiliares. Si pulsa la tecla DATA/SHIFT después de la visualizacién anterior de 3. a
5., también regresard a la visualizacion del modo de funciones auxiliares.

|
ﬂu::]

Con ello finaliza el procedimiento de comprobacién del tipo de motor.
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7.2.7 Comprobacién de la version del software

7.2.7 Comprobacion de la version del software

mmmmmm

Configure Fn012 para seleccionar el modo de comprobacién de la versién del software.
Este modo se utiliza para el mantenimiento del motor.

Siga el procedimiento descrito a continuacién para comprobar la versién del software.

Uso de la unidad de manejo portatil

1.
2.

Seleccione la constante de usuario Fn012.
Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara la versién del software del servopack.

Visualizacién de la version del software

-~
—
-~
—
-

— |
I_

—
—
—
—
—

|
I 1

Version del

software

. Pulse latecla DSPL/SET y visualizara la version del software del encoder montado en

el motor.

Visualizacién de la version del software

' inlimlIn]
'l (] (A [ O
—

Version del software

Pulse latecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacion del cédigo de la constante
de usuario.

I_ — pm

i
I () [ H:,

Con ello finaliza el procedimiento de comprobacién de la versiéon del software.

Uso de la unidad de manejo del panel

. Seleccione la constante de usuario Fn012.

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para visualizar la

version del software del servopack.
Pulse la tecla MODE/SET para visualizar la versién del software del encoder.

Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacion del cédigo de constante de usuario.
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7.2.8 Modo de busqueda de origen

/A PRECAUCION

® |a senal de giro a derechas no admitido (P-OT) y de giro a izquierdas no admitido (N-OT) no son
operativas durante las operaciones en modo de buUsqueda de origen en las que se utiliza la con-
stante de usuario Fn003.

El modo de blsqueda de origen esta disefiado para posicionarse en la posiciéon del im-
pulso de origen del encoder y bloquearse en dicha posicion. Este modo se utiliza cuando
es necesario alinear el arbol del motor con la maquina. Ejecute la busqueda de origen sin
conectar los acoplamientos.

La velocidad de ejecucién de la bisqueda de origen es de 60 rpm.

]
([zzz777) 177777772

Para alinear el arbol _T ﬁ

del motor con la
maquina Origen mecénico

om, Deben cumplirse las siguientes condiciones para realizar la operacién de blusqueda de origen.

 Sila sefial de entrada del servo (/S-ON) esté activada, desactivela.

 Libere la mascara de la sefial de servo conectado si la constante de usuario Pn 50A.1 estd en 7
y el servo esté configurado para estar siempre CONECTADO.

Siga el procedimiento descrito a continuacion para ejecutar la busqueda de origen.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

(EEEEE

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

| W (] Il I,
[ I_Il_ll_ll_l]

2. Seleccione la constante de usuario Fn003.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

—nz
L [ [ j

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

I I

- |
L

[
Jd|~

4. Pulse la tecla SVON vy visualizara lo siguiente. Ahora esta preparado para realizar la
busqueda de origen.

|
L

[
|~
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7.2.8 Modo de busqueda de origen

5. Mantenga pulsada la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ejecutar la

blUsqueda de origen.

Si la constante de usuario se fija en Pn000.0 = 0 (predeterminado), al pulsar la tecla
del cursor de flecha arriba, el motor girara a derechas. Si pulsa la tecla del cursor de
flecha abajo, el motor girara a izquierdas. Si la constante de usuario se fija en Pn000.0

= 1, se invierte el giro del motor.

N [ T Arriba: A derechas —
[y ] Abajo: A izquierdas

L5

hasta completar la
busqueda.

] Contintia parpadeando
-

6. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacion del modo de funciones

auxiliares.

|
|

——
——
™ —
——
I

De este modo finaliza la ejecucién de la bUsqueda de origen.

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

| W (] Il I,
[ I_Il_ll_ll_l]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario Fn003.

NN
I_I_II_II_lj

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

==
-1 15}

4. Pulse la tecla MODE/SET vy el indicador variara del modo siguiente. Ahora esta

preparado para ejecutar el modo de busqueda de origen.

|
L

[
|~

5. Mantenga pulsada la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ejecutar la

blUsqueda de origen.

Si la constante de usuario se fija en Pn000.0 = 0 (predeterminado), al pulsar la tecla
del cursor de flecha arriba, el motor girara a derechas. Si pulsa la tecla del cursor de
flecha abajo, el motor girara a izquierdas. Si la constante de usuario se fija en Pn000.0

= 1, se invierte el giro del motor.

— || _ |Arriba: A derechas [ —l—
J [ 2™ ) Abajo: A izquierdas J— |3

-]

Contintia parpadeando
hasta completar la
busqueda de origen.

6. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la

visualizacién del modo de funciones auxiliares.

[ I _’I 51

|
De este modo finaliza la ejecucién de la bUsqueda de origen.

I
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7.2.9 Inicializacién de la configuracion de las constantes de usuario

Esta funcién se utiliza al regresar a la configuraciéon estandar (configuracién béasica de
fabrica) después de modificar la configuracion de las constantes de usuario.

IMPORTANTE

Inicialice la configuracién de las constantes de usuario con el servo desconectado.

(ZEEE

Siga el procedimiento descrito a continuacion para inicializar la configuracioén de las con-
stantes de usuario.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

I

1
(|

M
|

0]

2. Seleccione la constante de usuario Fn005.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

I_
I

"

I
(|

|
|

:5]

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

1 =
] ] |C ]
4. Pulse la tecla DSPL/SET y visualizara lo siguiente. Se inicializaran las constantes de
usuario.
] Parpadeo durante Fi
I'J' I'I_' I’I'__] la inicializacion i»
— Parpadeo
ljllj Im] lI: duranteun — [,’j ,I,—, l,l,:]
segundo v

5. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizaciéon del modo de funciones

auxiliares.

I_
I~

I
(|

Il
)

5)

Con ello finaliza la inicializacién de la configuraciéon de las constantes de usuario.
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7.2.9 Inicializacién de la configuracion de las constantes de usuario

i

_ |
[ (] (M

|

1
0

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario Fn005.

3. Pulselatecla DATA/S

(NI

HIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

4. Pulse latecla MODE/SET vy visualizara lo siguiente. Se inicializaran las constantes de

usuario.

1 II

J

£}

d

[}

[

|

Parpadeo durante
la inicializacién

Parpadeo
durante un
segundo

— Fin

— [,D'

|
I

=

|
I

)

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacion del modo de funciones auxiliares.

NN

il

I_
I I

Con ello finaliza la inicializacién de la configuracién de las constantes de usuario.

om" Las constantes de usuario no se inicializaran al pulsar las teclas DSPL/SET o MODE/SET si el servo

esté conectado. Desconecte la alimentacién y vuélvala a conectar después de la inicializacion.
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7.2 Funcionamiento aplicado

7.2.10 Ajuste manual a cero y ajuste de la amplificacion de la salida
analdgica para vigilancia

Con la salida analégica para vigilancia puede supervisarse la velocidad del motor, el par
nominal y el error de posicion. Consulte el apartado LEERER MERKER Indicador
analégico de vigilancia.

Utilice la funcién de ajuste manual a cero para compensar el desplazamiento de la tensién
de salida o del punto cero causado por la entrada de ruido en el sistema de vigilancia.
Puede modificarse la funcién de ajuste de la amplificacién de modo que coincida con la
sensibilidad del sistema de medicién.

Tensién de salida para vigilancia
A

Ajuste de la amplificacion

|

f

Ajuste a cero

Unidad de configuracion
Rango de configuracién cero: 2 V — 17 mV/LSB
Rango de configuracién de la amplificacién: De 50 a 150%  — 0,4 %/LSB

om, La tensién de salida del indicador analdgico es =8 V. La tensién de salida se invierte si se supera el
— valor +8 V.
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7.2.10 Ajuste manual a cero y ajuste de la amplificacién de la salida analégica para vigilancia

(EEEEE

Bl Ajuste manual a cero de la salida del indicador analégico de
vigilancia

Siga el procedimiento descrito a continuacién para ejecutar el ajuste manual a cero de la
salida analégica para vigilancia.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

| W (] Il I,
[ I_Il_ll_ll_l]

2. Seleccione la constante de usuario Fn00C.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba 0 abajo para modificar el valor.

SR
I'_I_'l_llll_

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

CH| o]

4. Pulse latecla DSPL/SET y visualizara alternativamente la salida para vigilancia de los
dos canales, como se muestra a continuacion.

Visualizacién de datos

— Tecla DSPL/SET( — —
[T _lo) <— (C]HIP] |5 )

D n_i—
Visualizacion
alternada

—
—

5. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para visualizar los datos de la
salida analdgica para vigilancia. Si pulsa de nuevo la tecla del cursor de flecha
derecha o izquierda, regresard a la visualizacién del paso anterior 3. o a 4.

Tecla del cursor de flecha izquierda

(Tecla del cursor de flecha derecha)
Visualizacion de datos

1 e
[I_ :‘IE _ I__I] e [ (] [ I_IJ
isualizacion

alternada

6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para efectuar el ajuste a cero de la
salida analoégica para vigilancia.

Modificacién de la configuracion de datos
HlIRlINIn o
_BIBIC18) — (=5loic] Y
7. Unavezfinalizado el ajuste a cero de los dos canales, pulse latecla DATA/ENTER para
regresar a la visualizacién del modo de funciones auxiliares.

I

| e
[ UL (] [

Con ello finaliza el ajuste manual a cero de la salida analdgica para vigilancia.
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SGDH-

ROICIOIC)

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

[ P [ Il I
[ I_Il_llll_l]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario Fn0OC.

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

J

4. Pulse latecla MODE/SET y visualizarg alternativamente la salida para vigilancia de los
dos canales seglin se muestra a continuacién.
Tecla MODE/SET,

|1 | I ]

[I_I_I |_|lo) —— |L|H[Z]- :::J
Visualizaciéon

alternada

|

—
-

5. Pulse latecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo y visualizara la constante de
amplificacién del indicador analégico. Si pulsa de nuevo latecla DATA/SHIFT durante
menos de 1 segundo, regresara a la visualizacién del paso anterior 3. 0 a 4.

Visualizacion de datos

— Tecla DATA/SHIFT pmy
I |l «—> i
[I (N I:' I:I] [ L I_IJ

Visualizacién
alternada

6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para efectuar el ajuste a cero de la
salida analdgica para vigilancia.

Modificacién de la configuracién de datos

BN > o
[ II_II_II_I] [_l_ll_ll_l l]

I

7. Una vez finalizado el ajuste a cero de los dos canales, pulse la tecla DATA/SHIFT
durante 1 segundo como minimo para regresar a la visualizacidon del modo de
funciones auxiliares.

[ i
[:— ] [ (o ]

Con ello finaliza el ajuste manual a cero de la salida analdgica para vigilancia.
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7.2.10 Ajuste manual a cero y ajuste de la amplificacién de la salida analégica para vigilancia

(EEEEE

B Ajuste manual de la amplificacion de la salida del indicador
analdégico de vigilancia.

Siga el procedimiento descrito a continuacion para ejecutar el ajuste manual de la amplifi-
cacion de la salida analégica para vigilancia.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

FlrISIEIE)

. Seleccione la constante de usuario FNOOD.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba 0 abajo para modificar el valor.

cl_{mlm] o)
| I_IIlI_IIjA

. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

et n
[ ] A ] P [

J

. Pulse latecla DSPL/SET y visualizara alternativamente la salida para vigilancia de los

dos canales, como se muestra a continuacion.

Tecla DSPL/SET
I~ | I~ B 7 I~
L LID) = (CHi2||D]
Visualizacién
alternada

. Pulse latecla del cursor de flecha derecha o izquierda para visualizar la constante de

amplificacién del indicador analégico. Si pulsa de nuevo la tecla del cursor de flecha
derecha o izquierda, regresaré a la visualizacion anterior 3. 0 a 4.

Tecla del cursor de flecha izquierda

(Tecla del cursor de flecha derecha) |
Visualizacion de datos

ElE I_J < ) [ mlEllE I_IJ
[L 1 Visualizaciéon Ljujuny
alternada

|

—

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la amplificacion de la

salida analdgica para vigilancia.

Modificacién de la configuracion de datos

N INIE i
[ uuou—’[ uuu :']

. Una vez finalizado el ajuste de la amplificacién de los dos canales, pulse la tecla

DATA/ENTER para regresar a la visualizacién del modo de funciones auxiliares.

— R
EREEE

Con ellofinaliza el ajuste manual de la amplificacién de la salida analdgica para vigilancia.
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SGDH-

ROICIOIC)

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

i
[ (A (1 (R :]

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario Fn00D.

_ i
I I_II_lI_II:’

J

. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

eyt n
[ [ O ] O T

J

. Pulse latecla MODE/SET y visualizara alternativamente la salida para vigilancia de los

dos canales, como se muestra a continuacién.

Tecla MODE/SET
I~ | I~ ~ 7 I~
(L D) = [[jHl2||D]
Visualizacion
alternada

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo. Visualizara la constante de

amplificacién del indicador analégico. Si pulsa de nuevo latecla DATA/SHIFT durante
menos de 1 segundo, regresara a la visualizacién del paso anterior 3. 0 a 4.

Tecla DATA/SH”:T Visualizacién de datos

(3l | ] - il I_IJ
[’— i Ly Visualizacion Lnung
alternada

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar la amplificacion de la

salida analdgica para vigilancia.

Modificacién de la configuracién de datos

i
[ uuou - [

i1
L/

o

I

Ml I]

. Una vez finalizado el ajuste de la amplificaciéon de los dos canales, pulse la tecla

DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo para regresar a la visualizacion del
modo de funciones auxiliares.

(Flnl

|
|

'Cf]

Con ellofinaliza el ajuste manual de la amplificacién de la salida analdgica para vigilancia.
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7.2.11 Ajustar el valor offset de deteccion de la corriente del motor

7.2.11 Ajustar el valor offset de deteccion de la corriente del motor

El ajuste del valor offset de deteccidn de la corriente del motor se lleva a cabo en Yaskawa
antes del transporte. Por regla general, el usuario no necesita realizar este ajuste. Realice
el ajuste solo si necesita un ajuste muy preciso para reducir la fluctuacion del par causada
por el valor offset de corriente.

En los apartados siguientes se describe el ajuste manual y automatico del valor offset de
deteccién de corriente.

Si esta funcion se ejecuta sin precaucién, especialmente el ajuste manual, pueden empeorar las ca-

IMPORTANTE
racteristicas de la unidad.

B Ajuste automatico del valor offset de deteccién de la corriente del
motor

Siga el procedimiento descrito a continuacién para efectuar el ajuste automéatico del valor
offset de deteccién de la corriente.

om, El ajuste automatico sélo es posible cuando se suministra alimentacién a los circuitos principales
— y con el servo DESCONECTADO.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

|
[ U () R

(N
[ (]| ]

2. Seleccione la constante de usuario FnOOE.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para modificar el valor.

~

—
—
—
—
—
I I

J

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

~

[ I I O [

J

4. Pulse latecla DSPL/SET. Elindicador variara del modo que se muestra a continuacion
y el offset se ajustara autométicamente.

= Parpadeo e
dojn|E ] @[Tl o)
5. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacion del modo de funciones
auxiliares.

[ W T T
Fﬂuuc]

Con ello finaliza el ajuste automéatico del valor offset de deteccién de la corriente.
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uuuuuu

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

[y N [ Tl
hnuuu]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para sel
usuario FnOOE.

| |
[ () (] [

I I

J

eccionar la constante de

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

~

|
[ [ O [

J

4. Pulse la tecla MODE/SET. La visualizacién variard del modo que se muestra a

continuacion y el valor offset se ajustard automaticamente.

= Parpadeo i
d I:I ] I: durante un—» Ll I~ D

segundo

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la

visualizacién del modo de funciones auxiliares.

[ W T T
I_I_IIIIII_]

Con ello finaliza el ajuste automatico del valor offset de deteccién de la corriente.
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7.2.11 Ajustar el valor offset de deteccion de la corriente del motor

B Ajuste manual del valor offset de deteccion de la corriente del
motor

Siga el procedimiento descrito a continuacién para efectuar el ajuste manual del valor off-
set de corriente nominal.

IMPORTANTE

Al realizar ajustes manuales, ponga en marcha el motor a una velocidad aproximada de 100 rpmy

ajuste la unidad de manejo hasta minimizar lafluctuacién del indicador del par. (Consulte el apartado
LEERER MERKER Indicador analégico de vigilancia.) Ajuste alternativamente los valores offset de la
fase U y la fase V varias veces hasta que estén bien equilibrados.

Unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

— N
[I I ]
2. Seleccione la constante de usuario FNOOF.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

~

i

_
(|l

|
_l
|
_

J

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

~

[y () |y [

J

4. Pulse la tecla DSPL/SET para pasar del modo de ajuste del valor offset de deteccion
de la corriente de la fase U (Cu1_0) al modo de la fase V (Cu2_0).

Tecla DSPL/SET, —
r I < > (I
[I_ [ - D] [l_ Ul D]

Visualizacion
alternada

5. Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para visualizar los datos de
deteccién de corriente. Si pulsa de nuevo la tecla del cursor de flecha derecha o
izquierda, regresara a la visualizacion anterior 3. 0 a 4.

Tecla del cursor de flecha izquierda

(Tecla del cursor de flecha derecha)
Visualizacion de datos

[ |2 _} < > [ mlwllE I_I]
[’— o ([ Visualizacién Lo
alternada

6. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar el valor offset. Ajuste el
valor offset con precaucién al mismo tiempo que supervisa la sefal del indicador del
par nominal.

Modificacién de la configuracion de datos

I > o
[uuuu] [_uuul]

—
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SGDH-
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2009
[ E—

7. Unavez completado el ajuste del valor offset de la corriente de la fase U (Cu1_0) y de

la fase V (Cu2_0), pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizacién del
modo de funciones auxiliares.

— iz
[I_ o ]

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset de deteccion de la corriente del motor.

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

i
[I I_II_IIIII]

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario FnOOF.

— iz
[I_ (][] ]

. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

/ I
Clof {|o]

. Pulse latecla MODE/SET para pasar del modo de ajuste del valor offset de deteccién

de la corriente de la fase U (Cu1_0) al modo de la fase V (Cu2_0).

Tecla MODE/SET
~ I < > [T] |3
[I_ (] | - D] [l_ ulc]_ D]

Visualizaciéon
alternada

. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1 segundo para visualizar los datos de

deteccién actuales. Si pulsa de nuevo la tecla DATA/SHIFT durante menos de 1
segundo, regresard a la visualizacién del paso anterior 3. 0 a 4.

Tecla DATA/SHIFTVISuallzaCIOn de datos

| |3 _] ) R lrfm I_IJ
[’ e - Visualizacion ) () [ )
alternada

. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para ajustar el valor offset. Ajuste el

valor offset con precaucién al mismo tiempo que supervisa la sefal del indicador del
par nominal.

Modificacién de la configuracion de datos

i o
[ uuou—’[ L :]

. Una vez completado el ajuste del valor offset de corriente de la fase U (Cu1_0) y de

lafase V (Cu2_0), pulse latecla DATA/SHIFT para regresar a la visualizacion del modo
de funciones auxiliares.

[ [ T
[I_ mujJ)i— ]

Con ello finaliza el ajuste manual del valor offset de deteccién de la corriente del motor.
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7.2.12 Configuracion de la contrasefia (configuracién de proteccién contra escritura)

7.2.12 Configuracion de la contrasena (configuraciéon de proteccion
contra escritura)

La configuracion de la contrasefna se utiliza para evitar cambios por descuido en las con-
stantes de usuario. Las constantes de usuario PnJJ[] y algunas de las Fn[J[J[] pasan
a estar protegidas contra escritura cuando se configura la contrasena.

Los valores utilizados para la configuracion de la contrasena son los siguientes:

® “0000”: Autorizacién de escritura (libera el modo de proteccién contra escritura).

® “0001”": Proteccidn contra escritura (Las constantes de usuario autorizan la escritura
a partir de la siguiente conexién de alimentacion.)

Siga el procedimiento descrito a continuacion para configurar la contrasena.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

[ElElElElE)

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

— IRln
[I (][] (] l_l]
2. Seleccione la constante de usuario Fn010.

Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

[ P (| 1
|| Ill]

3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

II:III 1Tl

| I
() [} R T
4. Introduzca la contrasefa (0001) y pulse la tecla DSPL/SET. El indicador cambiara
como se muestra a continuacién y se registrara la contrasefia.

| | _[i= | Faadeo - JE Al |
[ (] :]gggggoun*r,u:_:u :

~

5. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizaciéon del modo de funciones
auxiliares.

[ P (| 1
|| Ill]

De este modo finaliza el proceso de configuracion de la contrasena. La contrasefa recién
configurada sera valida la préxima vez que se conecte la alimentacion.
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Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

[ () (] (R (M

[:— Iy n]

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de
usuario Fn010.

|

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

e
IJ,I_II_II_II_I

4. Introduzca la contrasefa (0001) y pulse la tecla MODE/SET. El indicador cambiara
como se muestra a continuacién y se registrara la contrasefa.

| _| [z | Fareadeo  JEAlM|mf o
[ (] :_J iialing Uy ][0 [}

~

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT durante un segundo como minimo para regresar a la
visualizacidn del modo de funciones auxiliares.

——

| ]
[/ M) o
Con ellofinaliza el procedimiento para configurar la contrasena. La contrasefa recién con-
figurada entrara sera vélida la proxima vez que se conecte la alimentacion.
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7.2.13 Supresioén de resultados de deteccién de la unidad opcional

7.2.13 Supresion de resultados de deteccion de la unidad opcional

La alarma A.E7 (fallo de deteccién de la unidad opcional) se activa al conectar la alimenta-
cién por primera vez cuando se utiliza el SGDH sin unidad opcional después de haberse
utilizado con unidad opcional.

La siguiente operacién no restaura la alarma A.E7 de forma permanente. Sise reinicializa
de nuevo después de realizar la siguiente operacion, la alarma A.E7 se suprimird y se re-
staurara. A continuacién, se activa el funcionamiento de SGDH sin unidad opcional.

IMPORTANTE Dado que la constante de usuario esta configurada para el SGDH con una unidad opcional, debera
modificar la configuracién o iniciarlizar el valor de la constante de usuario (Fn005 del modo funciones
auxiliares) segulin sea necesario.

Uso de la unidad digital de manejo portatil

1. Pulse la tecla DSPL/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

[l (] Il
[I_ AU u]

2. Seleccione la constante de usuario Fn014.
Pulse la tecla del cursor de flecha derecha o izquierda para seleccionar el digito.
Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para modificar el valor.

4
|
3. Pulse la tecla DATA/ENTER vy visualizara lo siguiente.

0, :’l—: ]

4. Pulse la tecla DSPL/SET vy visualizara lo siguiente. Se suprimirén los resultados de
deteccion de la unidad opcional.

—l_|r
[ (]

——

|
|

=

| i Parpadeo durante Fin
O] 1fm| 1|C | ‘ainiciaizacion  —
— Parpadeo | Al ]
- durante un —>
lj ) ) [ segundo D: Il -
5. Pulse la tecla DATA/ENTER para regresar a la visualizaciéon del modo de funciones
auxiliares.
[ (| O [
[ (A U I l]

Con ello finaliza la supresién de los resultados de deteccién de la unidad opcional.

290



7.2 Funcionamiento aplicado

uuuuuu

Uso de la unidad de manejo del panel

1. Pulse la tecla MODE/SET para seleccionar el modo de funciones auxiliares.

_ 11
= (i

1
0

2. Pulse la tecla del cursor de flecha arriba o abajo para seleccionar la constante de

usuario Fn014.

[ P [
[I_ ML

——

4]

3. Pulse latecla DATA/SHIFT durante 1 segundo como minimo y visualizara lo siguiente.

| |
gl iy

=

)

4. Pulse la tecla MODE/SET vy visualizara lo siguiente. Se suprimiran los resultados de

deteccion de la u

nidad opcional.

|
) 1

P—

| Parpadeo durante
C

la inicializacion — Fin
ljl = Parpadeo I il ]
—_ durante un —
ojc segundo D' U I

5. Pulse la tecla DATA/SHIFT para regresar a la visualizacién del modo de funciones

auxiliares.

—l_|r
[ (]

——

4]

Con ello finaliza la su

presién de los resultados de deteccién de la unidad opcional.
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7.2.13 Supresioén de resultados de deteccién de la unidad opcional

292



CARACTERISTICAS
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CARACTERISTICAS

8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

8.1 Servomotores

En esta seccién se describen las caracteristicas, las especificaciones y los planos de dimen-
siones de los servomotores. Consulte este apartado para seleccionar el servoaccionamiento
mas adecuado.

8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

En los siguientes apartados se proporcionan las caracteristicas y los planos de dimensio-
nes de los servomotores por modelo.

B Servomotores SGMAH

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo ¢ Clase térmica: B

« Clase de vibracién: 15 um o inferior ¢ Tensién no disruptiva: 1500 V CA por minuto

 Resistencia del aislamiento: 500 V CC, e Caja: Totalmente cerrada, autoenfriamento,

10 M Q min. IP55 (excepto para secciones transversales del

arbol)

e Temperatura ambiente: de 0a40°C « Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-
sacién)

* Excitacién: Iman permanente « Método de accionamiento: Accionamiento di-
recto

» Montaje: Método de bridas

Tabla 8.1 Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMAH

Tension 200V 100V
Modelo de servomotor A3A A5BA 01A 02A 04A 08A A3B A5B 01B 02B
SGMAH-
Salida nominal 1 |kW 0,03 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 0,03 0,05 0,1 0,2
Par nominal *1,*2 N-m 0,0955 | 0,159 | 0,318 | 0,637 | 1,27 2,39 |0,0955 | 0,159 | 0,318 | 0,637
0z:in 13,52 | 22,5 451 90,2 180 338 13,52 | 22,5 45,1 90,2
Par maximo in- N-m 0,286 | 0,477 | 0,955 1,91 3,82 7,16 0,286 | 0,477 | 0,955 1,91
stantaneo ™1 -
oz-in 40,6 67,6 135,2 270 541 1010 40,6 67,6 135,2 270
Intensidad nomi- | A (rms) 0,44 0,64 0,91 2,1 2,8 4,4 0,66 0,95 2,4 3,0
nal *1
Intensidad maxima | A (rms) 1,3 2,0 2,8 6,5 8,5 13,4 2,0 2,9 7,2 9,0
instantanea ™
Velocidad nomi- rpm 3000
nal*1
Velocidad rpm 5000
maxima*1
Constante del par |N-m/A (rms) 0,238 | 0,268 | 0,378 | 0,327 | 0,498 | 0,590 | 0,157 | 0,182 | 0,146 | 0,234
0z-in/A (rms) 33,7 38,0 53,6 46,2 70,6 83,6 22,2 25,8 20,7 33,2
Momento de x10~4 kg-m 2 0,0166 | 0,0220 |0,0364 | 0,106 | 0,173 | 0,672 |0,0166 |0,0220 | 0,0864 | 0,106
inercia
x10—-30z-in-s2 | 0,235 | 0,312 | 0,515 | 1,501 2,45 9,52 | 0,285 | 0,312 | 0,515 | 1,501
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8.1 Servomotores

Tension 200V 100V
Modelo de servomotor A3A A5A 01A 02A 04A 08A A3B A5B 01B 02B
SGMAH-
Tension nominal *1 | kW/s 5,49 11,5 27,8 38,2 93,7 84,8 5,49 11,5 27,8 38,2
Aceleracion angu- |rad/s? 57500 | 72300 | 87400 | 60100 | 73600 | 35500 | 57500 | 72300 | 87400 | 60100
lar nominal™1
Constante de ms 1,4 0,88 0,53 0,39 0,25 0,26 1,4 0,85 0,61 0,41
tiempo de inercia
Constante de ms 1,0 1,1 1,2 4.6 5,4 8,7 1,0 1,1 1,1 4.4
tiempo inductivo

* 1. Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 100°C. Otros valores indicados a 20°C. Todos

los valores son comunes.

* 2. Los pares nominales son valores de par continuos permisibles a 40°C con un disipador de calor incorporado de 250
x 250 x 6 (Mm).
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y par del servomotor

SGMAH

A continuacioén se indican las caracteristicas de velocidad del motor y de par de los servo-
motores SGMAH.

e Servomotores a 200-V

5000

4000

Veloci- 3000
dad del
motor

(rom)
1000

2000

5000

4000

Veloci- 3000

dad del
motor

(rom)
1000

2000

5000
4000

Veloci- 3000
dad del
motor 2000
(rpm)

1000

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente

SGMAH-A3A

0,1

02 03
Par (N-m)

SGMAH-01A

0,4

025 05 0,75

Par (N-m)

SGMAH-04A

1
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5000

4000

Veloci- 3000

dad del
motor 2000
(rom)

1000

SGMAH-A5A

0
0 015 03 045 06

5000

4000

Veloci- 3000

dad del
motor

2000
(rpm)

1000

5000

4000

Veloci- 3000
dad del
motor

2000
(rpm)

1000

Par (N-m)

SGMAH-02A

o

0,5 1 15 2
Par (N-m)

SGMAH-08A




8.1 Servomotores

e Servomotores a 100-V

SGMAH-A3B SGMAH-A5B
5000 5000
4000 4000
Veloci- 3000 Veloci- 3000
dad del A B dad del A B
motor 2000 motor 50
(rpm) (rpm)
1000 1000
0 0
0 01 02 03 04 0 015 03 045 06
Par (N-m) Par (N-m)
SGMAH-01B SGMAH-02B
5000 5000
4000 4000
Veloci- 3000 Veloci- 3000
dad del A B dad del A B
motor 500 motor 5900
(rpm) (rpm)
1000 1000
0 0
0 025 05 0,75 1 0 o5 1 15 2
Par (N-m) Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMAH.

LL LR
LC
LG LE
M ] = Lz
: - 0
g R < LG
E‘ o /
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE S LR Masa
en Kg

SGMAH-A3A (B) 69,5 40 46 4,3 5 © ° 2,5 0 25 0,3

— 0,021 6 - 0,008
SGMAH-A5A (B) | 77,0 0,4
SGMAH-01A (B) | 945 0 05

8 - 0,009
SGMAH-02A (B) 96,5 60 70 55 6 ° 3 ° 30 1,1

50 - 0,025 14 — 0,011
SGMAH-04A 124,5 1,7
SGMAH-08A 145 80 90 7 8 ° ° 40 3,4

70 - 0,030 16 - 0,011
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Bl Servomotores SGMPH

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo ¢ Clase térmica: B

« Clase de vibracién: 15 um o inferior ¢ Tensién no disruptiva: 1500 V CA por minuto

* Resistencia del aislamiento: 500 V CC, e Caja: Totalmente cerrada, autoenfriamento,

10 M Q min. IP55 (excepto para secciones transversales del

arbol)

e Temperatura ambiente: de 0a40°C « Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-
sacién)

* Excitacién: Iman permanente * Método de accionamiento: Accionamiento di-
recto

* Montaje: Método de bridas

Tabla 8.2 Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMPH

Tensién 200V 100V
Modelo de servomotor 01A 02A 04A 08A 15A 01B 02B
SGMPH-
Salida nominal *1 kw 0,1 0,2 0,4 0,75 1,5 0,1 0,2
Par nominal *1:*2 N-m 0,318 0,637 1,27 2,39 4,77 0,318 0,637
oz-in 45,1 90,2 180 338 676 451 90,2
Par maximo in- N-m 0,955 1,91 3,82 7,16 14,3 0,955 1,91
stanténeo ™ ozin 135 270 541 1010 2030 135,2 270
1r11tensidad nominal |A (rms) 0,89 2,0 2,6 41 7,5 2,2 2,7
Intensidad maxima | A (rms) 2,8 6,0 8,0 13,9 23,0 7.1 8,4
instantanea *1
Velocidad nominal*! | rpm 3000
Velocidad maxima®™! | rpm 5000
Constante del par N-m/A (rms) 0,392 0,349 0,535 0,641 0,687 0,160 0,258
oz-in/A (rms) 55,6 49,4 75,8 91,0 97,4 22,8 36,5
Momento de inercia |x10-4kg-m 2 0,0491 0,193 0,331 2,10 4,02 0,0491 0,193
x10-3 oz'in-s2 0,695 2,73 4,69 29,7 56,9 0,695 2,73
Tension nominal *1 | kW/s 20,6 21,0 49,0 27,1 56,7 20,6 21,0
Aceleracion angular | rad/s? 64800 33000 38500 11400 11900 64800 33000
nominal*1
Constante de ms 0,53 0,54 0,36 0,66 0,46 0,56 0,64
tiempo de inercia
Constante de ms 3,7 7,4 8,6 18 22 3,6 6,3

tiempo inductivo

* 1. Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 100°C. Otros valores indicados a 20°C. Todos
los valores son comunes.

* 2. Los pares nominales son valores de par continuos permisibles a 40°C con un disipador de calor incorporado.
Dimensiones del disipador de calor
250 x 250 x 6 (mm): de 0,1 kW a 0,4 kW
300 x 300 x 12 (mm): de 0,75 kW a 1,5 kW
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y par del servomotor

SGMPH

A continuacioén se indican las caracteristicas de velocidad del motor y de par de los servo-

motores SGMPH.

e Servomotores a 200-V

SGMPH-01A
5000
4000
Veloci- 3000
dad del A B
motor 2000
(rpm)
1000
0
0 o025 05 075 1
Par (N-m)
SGMPH-04A
5000
4000
Veloci- 3000
dad del A B
motor 2000
(rpm)
1000
0
0o 1 2 3 4
Par (N-m)
SGMPH-15A
5000
4000
Veloci- 3000
dad del A B
motor 2000
(rpm)
1000
0

0 4 8 12 16
Par (N-m)

300

5000
4000
Veloci- 3000
dad del
motor o000
(rpm)
1000
0
5000
4000
Veloci- 3000
dad del
motor 2000
(rpm)
1000
0

SGMPH-02A

Par (N-m)

SGMPH-08A

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente



8.1 Servomotores

® Servomotores a 100 V

SGMPH-01B SGMPH-02B
5000 5000
4000 4000
Veloci- 3000 Veloci- 3000
dad del A B dad del B
motor - ogpo motor
(rom) (rpm) 2000
1000 1000
0 0
0 025 05 075 1 0 0,5 1 15 2
Par (N-m) Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMPH.

LL LR
% LG E
Ej Lz
m
y - - —] 2 9
,ﬂ, »
fz <
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE S LR Masa
en kg
SGMPH-01A (B) | 62 60 70 55 6 0 3 0 25 0,7
50 - 0,025 8 — 0,009
SGMPH-02A (B) | 67 80 90 7 8 ol S B0 1,4
SGMPH-04A 87 2,1
SGMPH-08A 86,5 120 145 10 10 0 3,5 0 40 42
110 - 0,035 16 - 0,011
SGMPH-15A 114,5 0 6,6
19 0,018
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

B Servomotores SGMGH para 1500 rpm

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo « Tensién no disruptiva:

1500 V CA por minuto (especificacion de 200 V)

1800 V CA por minuto (especificacién de 400 V)

 Resistencia del aislamiento: 500 V CC, < Caja: Totalmente cerrada, con autoenfriamento
10 M Q min. IP67 (excepto para secciones transversales del

« Clase de vibracién: 15 um o inferior

¢ Temperatura ambiente:

de 0 a 40°C

* Excitacién: Iman permanente
» Montaje: Método de bridas

e Clase térmica: F

arbol)

¢ Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-

sacién)

* Método de accionamiento: Accionamiento di-

recto

Tabla 8.3 Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMGH (200 V)
Tensién 200V
Modelo de servomotor O5A[1 | 09A[] | 13A[] | 20A[1 | 30A[] | 44A 55A 75A 1AA- | 1EA-
SGMGH- A A A A A A A A CJA LJA
Salida nominal * kW 0,45 | 085 1,3 1,8 2,9 4,4 5,5 7,5 11 15
Par nominal * N-m 2,84 5,39 8,34 11,5 18,6 28,4 35,0 48,0 70,0 95,4
Ib-in 25 48 74 102 165 252 310 425 620 845
Par maximo in- N-m 8,92 13,8 23,3 28,7 45,1 71,1 87,6 119 175 224
stantaneo ” Ib-in 79 | 122 | 207 | 254 | 404 | 630 | 775 | 1050 | 1550 | 1984
1ntensidad nominal | A (rms) 3,8 7,1 10,7 16,7 23,8 32,8 421 54,7 58,6 78,0
Intensidad maxima | A (rms) 11 17 28 42 56 84 110 130 140 170
instantanea *
Velocidad nominal® | rpm 1500
Velocidad maxima® | rpm 3000 2000
Constante del par | N-m/A (rms) 0,82 0,83 0,84 0,73 0,83 0,91 0,88 0,93 1,25 1,32
Ib-in/A (rms) 7,26 7,35 7,43 6,46 7,35 8,05 7,79 8,23 11,1 11,7
Momento de iner- |x10-4kg-m 2 7,24 13,9 20,5 31,7 46,0 67,5 89,0 125 281 315
cia x10-3lbiins?2 | 641 | 123 | 182 | 281 | 40,7 | 59,8 | 78,8 | 111 250 | 355
Tension nominal * |kW/s 11,2 20,9 33,8 415 75,3 120 137 184 174 289
Aceleracién angu- | rad/s? 3930 | 3880 | 4060 | 3620 | 4050 | 4210 | 3930 | 3850 | 2490 | 3030
lar nominal®
Constante de ms 5,0 3,1 2,8 2,1 1,9 1,3 1,3 1,1 1,2 0,98
tiempo de inercia
Constante de ms 5,1 5,3 6,3 12,5 12,5 15,7 16,4 18,4 22,6 27,2
tiempo inductivo
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Tabla8.4 Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMGH (400 V)
Tensidn 400V
Modelo de servomotor 05D[] | 09D[1 | 13DL] | 20D[] | 30DL1 | 44D[1 | 55D | 75D] |1ADL] | 1ED[]
SGMGH- A A A A A A A A A A
Salida nominal * kW 0,45 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 5,5 7,5 11 15
Par nominal * N-m 2,84 5,39 8,34 11,5 18,6 28,4 35,0 48,0 70,0 95,4
Ib-in 25 48 74 102 165 252 310 425 620 845
Par maximo in- N-m 8,92 13,8 23,3 28,7 45,1 71,1 90,7 123 175 221
stantaneo ” lb-in 79 | 122 | 207 | 254 | 400 | 630 | 804 | 1091 | 1550 | 1960
1ntensidad nominal |A (rms) 1,9 3,5 5,4 8,4 11,9 16,5 20,8 25,4 28,1 37,2
Intensidad maxima | A (rms) 5,5 8,5 14 20 28 40,5 55 65 70 85
instantanea *
Velocidad nominal® | rpm 1500
Yelocidad maxima |rpm 3000 2000
Constante del par | N-m/A (rms) 1,64 1,65 1,68 1,46 1,66 1,82 1,74 2,0 2,56 2,64
Ib-in/A (rms) 14,5 14,6 14,9 12,9 14,7 16,1 15,4 17,7 22,7 23,4
Momento de x10-4 kg-m 2 7,24 13,9 20,5 31,7 46,0 67,5 89,0 125 281 315
inercia x10-31lbins2 | 642 | 123 | 182 | 28 | 407 | 598 | 788 | 111 | 250 | 355
Tension nominal * |kW/s 11,2 20,9 33,8 41,5 75,3 120 137 184 174 289
Aceleracion angu- | rad/s? 3930 | 3880 | 4060 | 3620 | 4050 | 4210 | 3930 | 3850 | 2490 | 3030
lar nominal®
Constante de ms 5,6 3,1 29 2,4 2,0 1,4 1,4 1,1 1,1 1,0
tiempo de inercia
Constante de ms 4.5 53 6,1 11,1 12,3 15,2 14,4 17,6 22,9 26,2
tiempo inductivo

* Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 20°C.

Nota:

400 x 400 x 20 (mm):

550 x 550 x 30 (mm):

Servomotores de
Servomotores de
Servomotores de
Servomotores de

05A[JA a 13A[JA,
05D[JA a 13DA
20A[JA a 75ALIA,
20D[JA a 30D[JA
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Estas caracteristicas son valores con los siguientes disipadores de calor incorporados para el enfriamiento.




CARACTERISTICAS

8.1.1 Caracteristicas, especificacione

s y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y de par del servomotor
SGMGH

En los apartados siguientes se proporcionan las caracteristicas de velocidad del motor

y de par de los servomotores SGMGH a 1500 rpm.

SGMGH-05ALIA, -05DA

3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000
0
0 2 4 6 8 10
Par (N-m)
SGMGH-13A[A, -13D[ 1A
3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000
0
0 10 20 30
Par (N-m)
SGMGH-30A[A, -30D[JA
3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000

0
0 10 20 30
Par (N-m)

40

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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SGMGH-09A[JA, -09D A

3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000
0
0 5 10 15 20
Par (N-m)
SGMGH-20A[JA, -20D[JA
300
0
Veloci- 200
dad del 0 A B
motor
(rpm)
100
0
0
0 10 20 30 40
Par (N-m)
SGMGH-44A[A, -44D[ 1A
300
0
Veloci- 200
dad del O A B
motor
(rpm) 100
0 \
0

0 20 60

4
Par (N-m)



8.1 Servomotores

SGMGH-55A[A, -55D[]A SGMGH-75A[JA -75D[]1A
3000

3000
2000 2000
Veloci- A B Veloci- A B
dad del dad del
motor motor
(rpm) 1000 (rpm) 1000
0 0
0 20 40 60 80 100 0 50 100 150
Par (N-m) Par (N-m)
SGMGH-1AA[JA, -1AD[JA SGMGH-1EA[A, -1EDLIA
3000 3000
Veloci- Veloci-
dad del dad del
motor 2000 motor
(rpm) (rpm) 2000
A B A B
1000 1000
0 0
0 20 40 60 80 100 0 50 100 150 200 250
Par (N-m) Par (N'm)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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CARACTERISTICAS

8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMGH

(1500 rpm).
P LL . LR
X LG [ ||, LE |
E Q. A A
— ] Y
111 9 g
7 Q
1| 0
— Q
A
[l 1] [}
%
[}
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE Q S LR Masa
en Kg
SGMGH-05A 1A 138 130 145 9 12 ° 6 40 0 58 55
110 - 0,085 19 - 0,013
-05DL]A
SGMGH-09A[ 1A 161 7,6
-09D[]A
SGMGH-13A[JA 185 0 9,6
22 - 0,013
-13DLJA
SGMGH-20A[ 1A 166 180 200 13,5 18 ° 3,2 76 + 0,01 79 14
114,3 — 0,025 35 0
-20D]A
SGMGH-30A[ 1A 192 18
-30D]A
SGMGH-44A[JA 226 23
-44D[JA
SGMGH-55AJA 260 110 w 00016 113 30
-55D[JA ’
SGMGH-75A1A 334 40
-75DLJA
SGMGH-1AA[JA | 338 220 235 0 4 116 57,5
200 0,046
-1ADL[]
A
SGMGH-1EA[JA 457 20 - + 0,030 86
_1 EDD + 0,011
A

306




8.1 Servomotores

B Servomotores SGMGH para 1000 rpm

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo ¢ Clase térmica: F

« Clase de vibracién: 15 um o inferior « Tensién no disruptiva: 1500 V CA por minuto

 Resistencia del aislamiento: 500 V CC, < Caja: Totalmente cerrada, con autoenfriamento

10 M Q min. IP67 (excepto para secciones transversales del

arbol)

¢ Temperatura ambiente: de 0 a 40°C ¢ Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-
sacién)

 Excitacién: Imén permanente + Método de accionamiento: Accionamiento di-
recto

* Montaje: Método de bridas

Tabla 8.5 Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMGH

Modelo de servomotor 03A[ B | 06A[ 1B | 09A B | 12A[ 1B | 20A[ 1B | 30A[ /B | 40AB 55AB
SGMGH-
Salida nominal * kW 0,3 0,6 0,9 1,2 2,0 3,0 4,0 55
Par nominal * N-m 2,84 5,68 8,62 11,5 19,1 28,4 38,2 52,6
Ib-in 25 50 76 102 169 252 338 466
Par maximo in- N-m 717 141 19,3 28,0 44,0 63,7 107 136,9
stantaneo * -
Ib-in 63 125 171 248 390 564 947 1212
Intensidad nominal * | A (rms) 3,0 5,7 7,6 11,6 18,5 24.8 30 43,2
Intensidad maxima | A (rms) 7,3 13,9 16,6 28 42 56 84 110
instantanea *
Velocidad nominal® |rpm 1000
Velocidad maxima® | rpm 2000
Constante del par N-m/A (rms) 1,03 1,06 1,21 1,03 1,07 1,19 1,34 1,26
Ib-in/A (rms) 9,12 9,38 10,7 9,12 9,47 10,5 11,9 11,2
Momento de inercia |x10~4kg:m 2 7,24 13,9 20,5 31,7 46,0 67,5 89,0 125
x10~3 |b-in-s? 6,41 12,3 18,2 28,1 40,7 59,8 78,8 111
Tensién nominal * kW/s 11,2 23,2 36,3 41,5 79,4 120 164 221
Aceleracion angular |rad/s2 3930 4080 4210 3620 4150 4210 4290 4200
nominal”
Constante de tiempo ms 5,1 3,8 2,8 2,0 1,7 1,4 1,3 1,1
de inercia
Constante de tiempo ms 5,1 47 5,7 18,5 13,9 15,5 14,6 16,5
inductivo

* Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 20°C.

Nota: Estas caracteristicas son valores con los siguientes disipadores de calor incorporados para el enfriamiento.
400 x 400 x 20 (mm): Servomotores de 03ALIB a 09A[1B
550 x 550 x 30 (mm): Servomotores de 12A[B a 55A[1B
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CARACTERISTICAS

8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y de par del servomotor
SGMGH

En los apartados siguientes se proporcionan las caracteristicas de velocidad del motor
y de par de los servomotores SGMGH a 1000 rpm.

SGMGH-03A[B SGMGH-06A[ 1B
2000 2000
1500 1500
Veloci- Veloci-
dad del dad del
1000
motor A B motor 1000 A B
(rpm) (rpm)
500 \ 500 \
% 2 4 6 s %0 5 10 15
Par (N-m) Par (N'm)
SGMGH-09A[ B SGMGH-12A[B
2000 2000
1500 1500
Veloci- \d/eg’gi' |
dad del ad de
motor 1000 motor 1000
(rpm) (rpm)
0 0
0 5 10 15 20
Par (N-m) Par (N-m)
SGMGH-20A[B SGMGH-30A[ B
2000 2000
1500 1500
Veloci- Veloci-
dad del dad del
1000
motor A B motor 1000
(rpm) (rpm)
500 500
0 0
0 2 4 6 0 20 40 60 80
Par (N-m) Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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8.1 Servomotores

SGMGH-40A[B SGMGH-55AB

200 200

0 0

150 150

0 0
Veloci- 100 :j/elé)gl— | 100
dad delg a . el g A B
motor motor
(rem) 5o (rem) 50

0 0 \

0 0
0 50 100 150 0 50 100 150
Par (N-m) Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMGH

(1000 rpm).
B LL R LR _
- LG | | LE =
:z - Q ] A
T v
- — -1 q 3
= 9
=1 [}
Q
y
1 1 1
]
v v
L]
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE Q S LR Masa
en Kg
SGMGH-03A[B 138 130 145 9 12 0 6 40 0 58 55
110 - 0,085 19 - 0,013
SGMGH-06A1B 161 7,6
SGMGH-09A1B 185 0 9,6
22 - 0,013
SGMGH-12A[B 166 180 200 13,5 18 0 3,2 76 +0.01 79 14
1143 - 0,025 35 0
SGMGH-20A B 192 18
SGMGH-30A 1B 226 23
SGMGH-40A[B 260 110 0 113 30
42 - 0,016
SGMGH-55AB 334 40
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8.1 Servomotores

B Servomotores SGMSH

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo

« Clase de vibracién: 15 um o inferior

» Resistencia del aislamiento: 500 V CC,

10 M Q min.

¢ Temperatura ambiente:

* Excitacién: Iman permanente
* Montaje: Método de bridas

e Clase térmica: F

de 0 a 40°C

« Tensién no disruptiva:
1500 V CA por minuto (especificacion de 200 V)
1800 V CA por minuto (especificacién de 400 V)

e Caja: Totalmente cerrada, con autoenfriamento
IP67 (excepto para secciones transversales del

arbol)

¢ Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-
sacién)

+ Método de accionamiento: Accionamiento di-

recto

Tabla 8.6  Caracteristicas y especificaciones del servomotor estandar SGMSH
Tension 200V 400 V
Modelo de servomotor 10A | 15A | 20A | 30A | 40A | 50A | 10D | 15D | 20D | 30D | 40D | 50D
SGMSH- OA | OA | OA | OA | TOA | OOA | OA | OA | OA | OA | OA | A
Salida nominal * kw 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0 1,0 1,5 2,0 3,0 4,0 5,0
Par nominal * N-m 318 | 49 |63 | 98 | 126 | 158 | 3,18 | 49 | 636 | 98 | 12,6 | 15,8
Ib-in 28,2 43 56,4 87 112 140 | 28,2 43 56,4 87 112 140
Par maximo in- N'‘m 954 | 14,7 | 191 | 294 | 37,8 | 476 | 954 | 14,7 | 191 | 29,4 | 37,8 | 47,6
stanténeo® Ib-in 84,4 | 130 | 169 | 260 | 336 | 422 | 84,4 | 130 | 169 | 260 | 336 | 422
1ntensidad nominal |A (rms) 5,7 9,7 12,7 | 18,8 | 25,4 | 28,6 | 2,8 4.7 6,2 8,9 12,5 | 13,8
Intensidad maxi-ma | A (rms) 17 28 42 56 77 84 8,5 14 19,5 28 38 42
instantanea”
Velocidad nominal® |rpm 3000
Velocidad méaxima* |rpm 5000
Constante del par N-m/A (rms) |0,636 0,561 0,544 |0,573| 0,58 | 0,60 | 1,27 | 1,45 | 1,12 | 1,19 | 1,07 | 1,24
Ib-in/A (rms) | 563 | 497 | 481 | 507 | 469 | 531 | 11,2 | 10,2 | 99 | 10,5 | 9,49 | 11,0
Momento de inercia | x10-4kg'm2 | 1,74 | 2,47 | 3,19 | 7,00 | 960 | 12,3 | 1,74 | 2,47 | 3,19 | 7,0 | 960 | 12,3
x10-3Ib'in-s2 | 1,54 | 2,119 | 2,82 | 6,20 | 8,50 |10,90 | 1,54 | 2,19 | 2,82 | 6,20 | 8,50 | 10,90
Tension nominal * kW/s 57,9 | 97,2 | 127 137 166 | 202 | 57,9 | 97,2 | 127 137 166 | 202
Aceleracién angular |rad/s? 18250 | 19840 | 19970 | 14000 | 13160 | 12780 | 18250 | 19840 | 19970 | 14000 | 13160 | 12780
nominal®
Constante de ms 0,87 | 074 | 062 | 0,74 | 065 | 059 | 097 | 08 | 066 | 0,76 | 0,62 | 0,55
tiempo de inercia
Constante de ms 7,1 7,7 8,3 13,0 | 14,1 | 14,7 6,3 6,8 7,3 16,3 | 14,4 | 15,2
tiempo inductivo

* Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 20°C.
Nota: Estas caracteristicas son valores con los siguientes disipadores de calor incorporados para el enfriamiento.

300 x 300 x 12 (mm): Servomotores de 10AJA a 20AJA, servomotores de 10DJA a 20D[ A

400 x 400 x 20 (mm): Servomotores de 30A[ ]A a 50AJA, servomotores 30D[ 1A
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CARACTERISTICAS

8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y par del servomotor
SGMSH

En los apartados siguientes se proporcionan las caracteristicas de velocidad del motor
y de par de los servomotores SGMSH.

SGMSH-10ALJA, -10D[JA

SGMSH-15ALIA, -15DLIA

5000 5000
4000 4000
Veloci- 3000 Veloci- 3000
dad del A B dad del A B
motor motor
2000 2000
(rpm) (rpm)
1000 1000
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15
Par (N-m) Par (N-m)
SGMSH-20A[JA, -20D[JA SGMSH-30AJA, -30D[JA
5000 5000
4000 4000
Veloci- 3000 Veloci- 3000
dad del A B da(i del A B
motor motor 2000
(rpm) 2000 (rpm)
1000 1000
0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30
Par (N-m) Par (N-m)
SGMSH-40A[JA, -40D[]A SGMSH-50AJA, -50DJA
500 5000
0
400 4000
0
Veloci- Veloci-
daddel 2 dad del 3000
a A B A B
motor motor
100 1000
: |
0 0

10 20 30 40
Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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8.1 Servomotores

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMSH.

LL LR
LG LE LC
. ! 3
i 0 ‘ N2
\
£ =+ 13 9 =
k=8
| A
n %]
1 e )
H |
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE Q S LR Masa
en Kg
SGMSH-10ALIA 149 100 115 7 10 0 3 40 0 45 4,6
95 - 0,035 24 - 0,013
-10DLJA
SGMSH-15ALIA 175 5,8
-15DJA
SGMSH-20ALIA 198 7,0
-20D[]A
SGMSH-30ALIA 199 130 145 9 12 0 6 55 0 63 11
110 - 0,035 28 - 0,013
-30D[]A
SGMSH-40A[1A 236 14
-40D[JA
SGMSH-50AA 276 17
-50D[JA
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

B Servomotores SGMDH

Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar
(con frenos de parada)

¢ Tiempo nominal: Continuo « Clase térmica: F

« Clase de vibracién: 15 um o inferior ¢ Tensién no disruptiva: 1500 V CA por minuto

* Resistencia del aislamiento: 500 V CC, e Caja: Totalmente cerrada, con autoenfriamento

10 M Q min. IP67 (excepto para secciones transversales del

arbol)

¢ Temperatura ambiente: de 0 a 40°C ¢ Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-
sacién)

* Excitacién: Iman permanente « Método de accionamiento: Accionamiento di-
recto

* Montaje: Método de bridas  Freno de parada 90 V CC, par de friccién

estatica: 29,4 N-m

Tabla 8.7 Caracteristicas y especificaciones de los servomotores
estandar SGMDH (con frenos de parada)

Modelo de servomotor 22A[ 1ACB 32A A 1B 40A[JAC B
SGMDH-
Salida nominal * kw 22 3,2 40
Par nominal * N'-m 10,5 15,3 19,1
Ib-in 93 135 169
Par maximo in- N'‘m 36,7 53,5 66,9
stantaneo * -
lb-in 326 474 592
Intensidad nominal * |A (rms) 15,7 20,9 23,2
Intensidad maxima A (rms) 54 73 77
instantanea *
Velocidad nominal® |rpm 2000
Velocidad maxima®  |rpm 3000
Constante del par N-m/A (rms) 0,72 0,78 0,92
Ib-in/A (rms) 6,4 6,9 8,1
Momento de inercia |x10-4 kg-m 2 56,6 74,2 91,8
x10-3 Ib-in-s2 50,3 65,9 81,5
Tension nominal * kW/s 19,5 31,5 39,7
Aceleracién angular | rad/s? 1850 2060 2080
nominal®
Constante de tiempo |ms 3,7 2,4 2,2
de inercia
Constante de tiempo |ms 16,2 18,2 17,8
inductivo

* Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacion con un servopack
SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 20°C.

Nota: Estas caracteristicas son valores con los siguientes disipadores de calor incorporados para el enfriamiento.
650 x 650 x 35 (mm): Servomotores de 22A[JA[IB a 40AJAB
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8.1 Servomotores

Caracteristicas de velocidad del motor y par del servomotor

SGMDH

En los apartados siguientes se proporcionan las caracteristicas de velocidad del motor

y de par de los servomotores SGMDH.

SGMDH-22A[JA[1B

3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000 \
0
10 20 30 40
Par (N-m)
SGMDH-40A A B
3000
Veloci- 2000
dad del A B
motor
(rpm)
1000
0
0 20 40 60 80

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente

Par (N-m)
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Veloci-
dad del
motor
(rpm)

3000

2000

1000

SGMDH-32AJA[IB

20 40 60
Par (N-m)
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMDH.

LL LR

LG |LE

B
-

LB

Cuatro, orificios
de montaje ¢LZ

Unidad: mm

Modelo LL LC LA LZ LG LB LE Q S LR Masa en Kg

Sin Con

freno | freno

SGMDH-22A[ 1A 187 220 235 13,5 18 0 4 50 0 55 15,5 | 20,5

200 - o, 046 28 - 0,013

SGMDH-32A[ A 199 18,5 | 23,5
SGMDH-40A[ 1A 209 60 @ 00016 65 21,0 | 26,0
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8.1 Servomotores

B Servomotores SGMUH

Caracteristicas y especificaciones de los motores estandar

¢ Tiempo nominal: Continuo

« Clase de vibracién: 15 um o inferior

» Resistencia del aislamiento: 500 V CC,

10 M Q min.

¢ Temperatura ambiente: de 0 a 40°C

* Excitacién: Iman permanente
* Montaje: Método de bridas

Clase térmica: F

Tensién no disruptiva: 1800 V CA por minuto
Caja: Totalmente cerrada, con autoenfriamento
IP67 (excepto para secciones transversales del

arbol)

Humedad relativa: del 20% al 80% (sin conden-

sacién)

Método de accionamiento: Accionamiento di-

recto
Tabla 8.8  Caracteristicas y especificaciones de los servomotores estandar SGMUH
Modelo de servomotor 10DJA 15D[JA 30DLIA 40D[JA
SGMUH-

Salida nominal * kw 1,0 1,5 3,0 40
Par nominal * N-m 1,59 2,45 4.9 6,3

Ib-in 14,1 21,7 43,5 55,9
Par maximo in- N-m 6,5 11 21,5 29
stantaneo ” Ib-in 57,6 97,5 190 257
Intensidad nominal * |A (rms) 2,7 4,1 8,1 9,6
Intensidad maxima A (rms) 8,5 14 28 38,5
instantanea *
Velocidad nominal® |rpm 6000
Velocidad maxima® |rpm 6000
Constante del par N-m/A (rms) 0,81 0,83 0,81 0,80

Ib-in/A (rms) 7,2 7,4 7,2 7.1
Momento de inercia |x10~4 kg-m? 1,74 2,47 7.0 9,6

x10-3 Ib-in-s2 1,54 2,19 6,2 8,5
Tensién nominal * kW/s 14,5 24,3 34,3 41,3
Aceleracién angular | rad/s? 9130 9910 7000 6550
nominal”
Constante de tiempo |ms 0,87 0,70 0,72 0,59
de inercia
Constante de tiempo |ms 7.1 7,7 17,3 14,5
inductivo

* Estos elementos y las caracteristicas de velocidad del motor y de par indicadas en combinacién con un servopack

SGDH se encuentran a una temperatura de bobinado de inducido de 20°C.

Nota:

400 x 400 x 20 (mm) Servomotores: 30D[JA
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Estas caracteristicas son valores con los siguientes disipadores de calor incorporados para el enfriamiento.
300 x 300 x 12 (mm) Servomotores: de 10D[JA a 15D[JA
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8.1.1 Caracteristicas, especificaciones y planos de dimensiones

Caracteristicas de velocidad del motor y de par del servomotor
SGMUH

En los apartados siguientes se proporcionan las caracteristicas de velocidad del motor
y de par de los servomotores SGMUH.

SGMUH-10D[JA SGMUH-15D[JA
6000 6000
Veloci- Veloci-
dad del 0% dad det *°%°
motor motor
(rpm) (rpm)
2000 2000
0 0
0 4 8 12 0 5 10 15
Par (N-m) Par (N-m)
SGMUH-30D[JA SGMUH-40D[JA
6000 6000
Veloci- 4000
dad del 4090
motor A B
(rpm) 2000
2000
0 0
0 10 20 30 0 10 20 30
Par (N-m) Par (N-m)

A: Servicio continuo
B: Servicio intermitente
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8.1 Servomotores

Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servomotores SGMUH.

L
LL LR
LT LM
LG_|LE LC LR
|| LE
—1 Q cr=" Lz T
i N
ol o (7
- - g
i 9] oS
3y —IH e Q
gz | bz}
: DETALLE DE LA
AMPLIACION DEL
KB1 ARBOL
KB2
Unidad: mm
Modelo LL LC LA LZ LG LB LE Q S LR | Masa
en
Kg
SGMUH-10D[]A 149 116 130 9 10 + 0,013 3,5 40 v 45 4.6
110 - 0, 009 24 — 0,013
SGMUH-15D[]A 175 116 130 9 10 + 0,013 3,5 40 0 45 5,8
110 - o, 009 24 — 0,013
SGMUH-30D[ A 199 155 165 11 12 + 0,014 3,5 55 0 60 11
130 - o, 011 28 — 0,013
SGMUH-40D[]A | 239 155 165 11 12 + 0,014 3,5 55 v 60 14
130 - 0,011 28 — 0,013
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8.2.1 Especificaciones combinadas

8.2 Servopacks

En este apartado se presentan las tablas de las caracteristicas y especificaciones del servo-
pack SGDH.

8.2.1 Especificaciones combinadas

En la siguiente tabla se presentan las especificaciones de los servopacks SGDH y de las
combinaciones de los servomotores SGMAH, SGMPH, SGMGH, SGMSH, SGMDH y
SGMUH.

B Servopack para combinaciones de servomotores con tension
monofasica de 100 V

Tabla 8.9 Servopack para especificaciones de combinaciones de los servomotores
SGMAH/SGMPH con tension monofasica de 100 V
Tension Monofasica, 100 V
Modelo de servopack A3BE A5BE 01BE 02BE
SGDH-
Serie Servo- | Modelo A3B A5B 01B 02B
SGMAH motor | SGMAH-
?:mi' Potencia en kW 0,03 0,05 0,1 0,2
ido
Velocidad del Nominal 3000/maxima 5000
motor (rpm)
Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 13 bits
Intensidad de salida 0,66 0,95 2,4 3,0
continua A (rms)
Intensidad de salida 2,0 2,9 7,2 9,0
maxima A (rms)
Energia de regeneracion 7.8 15,7
permisible*1 (Joules)
Serie Servo- | Modelo — — 01B 02B
SGMPH motor | SGMPH-
:?:mi- Potencia en kW - - 0,1 0,2
ido
Velocidad del Nominal 3000/maxima 5000
motor (rpm)
Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 13 bits
Intensidad de salida — — 2,2 2,7
continua A (rms)
Intensidad de salida - - 7.1 8,4
maxima A (rms)
Energia de regeneracion - 15,7
permisible*1 (Joules)

* La energia de regeneracion permisible es el valor con una tension de alimentacion de
entrada CAde 100 Vrms. Laenergia de regeneracion permisible puede variar con las fluc-
tuaciones del suministro de alimentacion.
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8.2 Servopacks

B Servopack para combinaciones de servomotores con tensiones
monofasicas/trifasicas de 200 V

SGMAH/SGMPH con tensiones monofasicas/trifasicas de 200 V

Tabla 8.10 Servopack para especificaciones de combinaciones de servomotores

Tension

Monofasica de 200 V

Trifasica de 200 V

Modelo de servopack
SGDH-

A3AE

AS5AE

01AE | 02AE | 04AE

08AE-

15AE-

05AE

08AE | 10AE

15AE

Modelo
SGMAH-

Ser-
vo-

Serie
SGMAH

A3A

A5A

01A | 02A | 04A

08A

08A -

motor
admi-
tido

Potencia
(en kW)

0,03

0,05

0,1 0,2 0,4

0,75

0,75 -

Velocidad
del motor

(rpm)

Nominal 3000/méaxima 5000

Encoder admitido

Estandar: encoder incremental de 13 bits

Intensidad de sa-
lida continua A
(rms)

0,44

0,64

0,91 2,1 2,8

4,4

44 | -

Intensidad de sa-
lida maxima A
(rms)

1,3

2,0

2,8 6,5 8,5

13,4

134 | -

Energia de regene-
racion permisible*1
(Joules)

18,5

37,1

Frecuencia de re-
generacion admi-
tida *2 (veces/min)

89 -

Modelo
SGMPH-

Ser-
vo-

Serie
SGMPH

01A | 02A | 04A

08A

15A

08A -

15A

motor
admi-
tido

Potencia
(en kW)

0,1 0,2 0,4

0,75

1,5

0,75 -

1.5

Velocidad
del motor

(rpm)

Nominal 3000/méaxima 5000

Encoder admitido

Estandar: encoder incremental de 13 bits

Intensidad de sa-
lida continua A
(rms)

0,89 | 2,0 2,6

41

7,5

4,1 -

7.5

Intensidad de sa-
lida maxima A
(rms)

2,8 6,0 8,0

13,9

23,0

13,9 -

23.0

Energia de regene-
racion permisible*1
(Joules)

371

Frecuencia de re-
generacion admi-
tida *2 (veces/min)

29 -

17

*1.

energia de regeneracion permisible puede variar con las fluctuaciones del suministro de alimentacion.

*2.

en un ciclo de 0 (rpm) a una — velocidad méxima del motor de — 0.
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CARACTERISTICAS

8.2.1 Especificaciones combinadas

B Servopack para especificaciones de servomotores con tension
trifasica de 200 V

Tabla 8.11 Servopack para especificaciones de combinaciones de servomotores
SGMGH con tension trifasica de 200 V
Tension Trifasica de 200 V
Modelo de servopack O05AE | 08BAE | 10AE | 15AE | 20AE | 30AE | 50AE | 60AE | 75AE | 1AAE | 1EAE
SGDH-
Serie Servo- | Modelo 05A[A - 09A[] | 13A] | 20A] | 30AL] | 44A[] | 55AL] | 75A01 1AA- 1EA-
SGMGH | motor | SGMGH- A A A A A A A CJA CJA
admi-
tido Potencia (en 0,45 - 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 55 75 11 15
kW)
Velocidad del Nominal 1500/méaxima 3000 Nominal 1500/
motor (rpm) méxima 2000
Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 17 bits
Intensidad de salida 3,8 — 7.1 10,7 16,7 23,8 32,8 421 54,7 58,6 78,0
continua A (rms)
Intensidad de salida 11 - 17 28 42 56 84 110 130 140 170
maxima A (rms)
Frecuencia de rege- 34 - 13 10 12 8 11 26™2 362 362 362
neraciéon admitida ™1
(veces/min)
Serie Servo- | Modelo 03A[IB | 06A[] | 09A[] | 12A] | 20A[] | 30A[] | 40A[] | 55A0] - - -
SGMGH | motor | SGMGH- B B B B B B B
admi-
tido Potencia (en 0,3 0,6 0,9 1,2 2,0 3,0 4,0 5,5 — — —
kW)
Velocidad del Nominal 1000/méaxima 2000
motor (rpm)
Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 17 bits
Intensidad de salida 3,0 5,7 7,6 11,6 18,5 248 30 43,2 - - —
continua A (rms)
Intensidad de salida 7.3 13,9 16,6 28 42 56 84 110 - - -
maxima A (rms)
Frecuencia de rege- 96 39 22 15 20 13 20 4472 - - -
neraciéon admitida ™1
(veces/min)

* 1. Lafrecuencia de regeneracion permisible es la frecuencia permisible en el servomotor mientras acelera y desacelera
en un ciclo de 0 (rpm) — a una velocidad méaxima del motor de — 0.

*2.

Con la frecuencia de regeneracion para combinaciones de motores con los modelos de SGDH-60AE a -1EAE se

asume que se utiliza la unidad de resistencia de regeneracién JUSP-RA04 o JUSP-RAQ5. Para obtener més informa-
cién sobre las unidades de resistencia de regeneracion, consulte 5.6. 1 Resistencias de regeneracién externas 05.2.5
Unidades de resistencia de regeneracion en el Manual del usuario del SGMJH/SGDH de la serie =-1I: Seleccion del
servo y hojas de datos (nimero de manual: SIE-S800-32.1).
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8.2 Servopacks

Tabla 8.12 Servopack para especificaciones de combinaciones de servomotores
SGMSH/SGMDH con tension trifasica de 200 V

Tension

Trifasica de 200 V

Modelo de servopack

SGDH-

05AE 08AE 10AE

15AE

20AE

30AE

Serie
SGMSH

Servomo- | Modelo SGMSH-

- - 10A

15A

20A

30A

40A

50A

tor admi-
tido Potencia (en

kW)

- - 1,0

1,5

2,0

3,0

4,0

5,0

Velocidad del
motor (rpm)

Nominal 3000/méaxima 5000

Encoder admitido

Estandar: encoder incremental de 17 bits

Intensidad de salida conti-
nua A (rms)

- - 57

9,7

12,7

18,8

25,4

28,6

Intensidad de salida
maxima A (rms)

- - 17

28

42

56

77

84

Frecuencia de regeneracion
admitida * (veces/min)

31

48

20

29

22

Serie
SGMDH

Servomo- | Modelo
tor admi- | SGMDH-

22A

32A

40A

tido
Potencia (en
kW)

2,2

3,2

4,0

Velocidad del
motor (rpm)

Nominal 2000/méaxima 3000

Encoder admitido

Estandar: encoder incremental de 17 bits

Intensidad de salida conti-
nua A (rms)

15,7

20,9

23,2

Intensidad de salida
maxima A (rms)

54

73

77

Frecuencia de regeneracion
admitida * (veces/min)

11

* La frecuencia de regeneracion permisible es la frecuencia permisible en el servomotor mientras acelera y desacelera
en un ciclo de 0 (rpm) — a una velocidad méaxima del motor de — 0.
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CARACTERISTICAS

8.2.1 Especificaciones combinadas

B Servopack para combinaciones de servomotores con tension
trifasica de 400 V

Tabla 8.13 Servopack para especificaciones de combinaciones de servomotores
SGMGH/SGMSH/SGMUH con tension trifasica de 400 V

Tension Trifasica de 400 V
Modelo de servopack SGDH- 05DE | 10DE | 15DE | 20DE | 30DE 50DE 60DE | 75DE |1ADE |1EDE
Serie Servomo- | Modelo 05D 09D 13D 20D 30D 44D 55D 75D 1AD 1ED
SGMGH | tor admi- SGMGH-
tido
Potencia (en 0,45 0,85 1,3 1,8 2,9 4,4 5,5 75 11 15
kW)
Velocidad del Nominal 1500/méaxima 3000 Nominal 1500/
motor (rpm) méxima 2000
Encoder admitido Estandar: 17encoder incremental de 17 bits
Intensidad de salida continua | 1,9 3,5 5,4 8,4 11,9 16,5 20,8 25,4 28,1 37,2
A (rms)
Intensidad de salida maxima 5,5 8,5 14 20 28 40,5 55 65 70 85
A (rms)
Frecuencia de regeneracion 42 15 10 12 8 11 26 18 36 32
permisible * (veces/min)
Serie Servomo- | Modelo SGMSH- — 10D 15D 20D 30D 40D 50D —
MSH |tor admi-
SGMS ito " | Potencia - 10 | 15 | 20 | 30 | 40 | 50 -
(en kW)

Velocidad del Nominal 3000/méaxima 5000
motor (rpm)

Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 17 bits
Intensidad de salida continua — 2,8 4,7 6,2 8,9 12,5 13,8 —
A (rms)
Intensidad de salida maxima - 8,5 14 19,5 28 38 42 -
A (rms)
Frecuencia de regeneracion — 47 31 48 20 29 22 —
permisible * (veces/min)
Serie Servomo- | Médelo - 10D 15D - 30D 40D -
SGMUH | tor admi- SGMUH-
tido _
Potencia - 1,0 15 - 3,0 4,0 -
(en kW)

Velocidad del Nominal 6000/méaxima 6000
motor (rpm)

Encoder admitido Estandar: encoder incremental de 17 bits

Intensidad de salida continua — 2,7 41 — 8,1 9,6 —
A (rms)

Intensidad de salida maxima - 8,5 14 - 28 38,5 -
A (rms)

Frecuencia de regeneracion — 27 19 — 13 19 —
permisible * (veces/min)

* La frecuencia de regeneracion permisible es la frecuencia permisible en el servomotor mientras acelera y desacelera
en un ciclo de 0 (rpm) a una — velocidad méaxima del motor de — 0.

Consulte el apartado 5.6 Seleccion de una resistencia de regeneracién para obtener méas informa-
I cién sobre la energia y la frecuencia de regeneracién permisibles.
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8.2 Servopacks

8.2.2 Caracteristicas y especificaciones

En la siguiente tabla se muestran las caracteristicas y especificaciones del servopack
SGDH. Consultelas al seleccionar un servopack.

Tabla 8.14 Caracteristicas y especificaciones del servopack

Modelo de servopack A3 |A5 {01 (02 (04 | O5 | 08 |10 | 15 | 20 | 30
SGDH-
Servo- 100V SGMAH-[1B A3 A5 01 02 - - - - - - -
motor SGMPH-[ 1B - - Jot 02| - | - | - | - |- |- -
admitido
200V SGMAH-[JA A3 A5 01 02 04 - 08 - - - -
SGMPH-[JA - - 01 02 04 - 08 - 15 - -
SGMGH-JAJA (1500 rpm) - - - - - 05 - 09 13 20 30
SGMGH-JALIA (1000 rpm) - - - - - 03 06 09 12 20 30
SGMSH-[JA - - - - - - - 10 15 20 30
SGMDH-[A - - - - - - - - - - 22
400V SGMGH-CID - - - - - 05 - 09 13 20 30
SGMSH-[ID - - - - - - - 10 15 20 30
SGMUH-CD - - - - - - - 10 15 - 30
Especifi- | Potencia maxima admitida del servomotor [en | 0,03 | 0,05 | 0,1 02 |04 (045|075 |10 |15 | 2,0 | 3,0
caciones | kW]
basicas 100y |Intensidad de salida continua 066095 |24 [30 | - | - | - | = | = | = | =
[A rms]
Intensidad de salida maxima 20 |29 |72 |90 - - - - - - -
[A rms]
200V Intensidad de salida continua 0,44 | 0,64 | 091 | 2,1 28 |38 |57 |76 |116 (185 248
[A rms]
Intensidad de salida maxima 13 |20 |28 |65 |85 |11,0 |139 | 17 28 42 56
[A rms]
400V Intensidad de salida continua - - — — — 1,9 - 35 | 54 | 84 |[119
[A rms]
Intensidad de salida maxima - - - - - 5,5 - 8,5 14 20 28
[A rms]
Alimen- | Circuito principal 100V Monoféasica de 100 a 115V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
?°'°“ 200V Monofasica/trifasica de 200 a 230 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz*6
e en-
trada 400V Trifasica de 380 a 480 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
*1 Circuito de control 100V Monofésica de 100 a 115V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
200V Monofasica de 200 a 230 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
400V 24V CC 15%

Método de control

IGBT-PWM con rectificaciéon de onda completa (accionamiento por onda
sinusoidal) monofésico o trifésico

Realimentacion

Encoder serie: 13, 16 6 17 bits (valor incremental/absoluto)
* El encoder de 13 bits sélo es incremental.

Condi-
ciones

Temperatura ambiente/de almace-
naje *2

de 0 a +55°C/de —20 a +85°C

Humedad relativa/de almacenaje

Humedad relativa del 90% o inferior (sin condensacion)

Resistencia a vibraciones/impactos

4.9 m/s2/19,6 m/s?

Configuracion

Montado sobre la base (puede montarse en el bastidor con especificacio-
nes opcionales.)
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CARACTERISTICAS

8.2.2 Caracteristicas y especificaciones

Modelo de servopack A3 (A5 |01 |02 |04 (05 |08 |10 15 | 20 | 30
SGDH-
Modos Rendi- Rango de control de velocidad 1:5000 (la velocidad minima del rango de control de velocidad es la velo-
de con- | miento cidad a la que el servomotor no se detiene con una carga de par nomi-
trol de la nal.)
;el;)m- | Regula- | Regulacion de la carga |carga del 0 al 100%: 0,01% max. (a velocidad nominal)
ad y el i
ar v cionde [pegylacién de la ten- Tensién nominalz10%: 0% (a velocidad nominal)
P la veloci- | gign
dad *3 -
Regulacion de la tempe- | 25 + 25 °C: +0,1% méax. (a velocidad nominal)
ratura
Caracteristicas de la frecuencia 400 Hz (a J = Jy)
Tolerancia de control de par (repe- | 2%
tibilidad)
Configuracion del tiempo de arran- | De 0 a 10 s (puede configurarse individualmente para la aceleracion y la
que suave desaceleracion).
Sefales |Entrada | Tensién nominal *4 +6 V CC (Rango de configuracioén variable: de +2 a +10 V CC) con par no-
de en- de velo- minal (par nominal positivo con valor nominal positivo), tensién de en-
trada cidad no- trada: £12 V (méax.)
minal Impedancia de entrada | Alrededor de 14 kQ
Constante de tiempo Aproximadamente 47 ps
del circuito
Entrada | Tensién nominal "4 +3 V CC (Rango de configuracioén variable: de +1 +10 V CC) con par no-
del par minal (par nominal positivo con valor nominal positivo), tensién de en-
nominal trada: £12 V (méax.)
Impedancia de entrada | Alrededor de 14 kQ
Constante de tiempo Aproximadamente 47 ps
del circuito
Veloci- Seleccion del sentido Con senal de control P
dad no- |de rotacion
minal de Seleccion de la veloci- | Con la sefial de limite de corriente a derechas/izquierdas (seleccion de
contacto | y,q velocidad de 1 a 3), el servomotor se detiene o se utiliza algun otro
método cuando ambos limites estan DESACTIVADOS.
Modos Rendi- Configuracion de la polarizacion De 0 a 450 rpm (resolucién de la configuracion: 1 rpm)
:Ie IC:"' miento | compensacién de avance De 0 a 100% (resolucién de la configuracion: 1%)
rol de
posicién Configuracion del ancho de posi- De 0 a 250 unidades nominales (resolucion de la configuracién: 1 unidad
cionamiento completado de valor nominal)
Sefales |Impulso |Tipo Secuencia de impulsos de signo +, impulso bifasico (fase A + fase B) de
de en- nominal diferencia de fase 90°, o secuencia de impulsos CCW + CW
trada Formato Excitador de linea (nivel +5 V), colector abierto (nivel +5V o +12V)
Frecuencia 500/200 kpps méx. (excitador de linea/colector abierto)
Seiial de control Sefial de puesta a cero (formato de impulso de entrada idéntico al de im-
pulso nominal)
Fuente de alimentacién de colector | +12 V (resistencia integrada de 1 -k<)
abierto integrada *5
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8.2 Servopacks

Modelo de servopack A3 (A5 |01 |02 04 |[O5 |08 |10 15 | 20 | 30
SGDH-
Senales |Salida de posicién |Formato Excitador de linea de las fases A, B y CExcitador de linea de la fase
de E/S S- (se utiliza solamente con un encoder absoluto)
Relacion de division de | Cualquiera
frecuencia
Entrada de secuen- | Puede modificarse la Servo CONECTADO, control P (o conmutacién del modo de control, giro
cias asignacion de sefales. |del motor a derechas/izquierdas mediante configuracion interna de la ve-
Entrada d . locidad, bloqueo a cero, impulso nominal no admitido), giro a derechas
nirada de secuencias |, 2gmitido (P-OT), giro a izquierdas no admitido (N—OT), reset de alar-
mas, limites de corriente a derechas y a izquierdas (o seleccién de la ve-
locidad interna)
Salida de secuen- | Salida fija Alarma de servo, codigos de alarma de 3 bits.
clas Puede modificarse la Posicionamiento completado (coincidencia de velocidades), durante el
asignacion de sefales. |giro del servomotor, servo a punto, durante la limitacion de corriente, du-
rante la limitacién de velocidad, freno liberado, advertencia, seleccién de
las tres sefnales de proximidad (NEAR).
Funcio- |Freno dinamico Funcionamiento con alimentacion principal DESCONECTADA, alarma de
nes in- servo, servo DESCONECTADO o sobrecarrera.
ternas

Regeneracion

Resistencia de regeneracion ex-
terna

Integrada

Detencién de sobrecarrera

Detencién con freno dindmico con P-OT o N-OT, desaceleracién hasta de-
tencion o inercia hasta detencién

Transmision electrénica

0.01 = B/A =100

Proteccion

Sobreintensidad, sobretension, tension baja, sobrecarga, error de rege-
neracién, error de tension del circuito principal, sobrecalentamiento del
disipador de calor, sin alimentacion, desbordamiento, sobrevelocidad, er-
ror del encoder, error de la CPU, error de parametros, etc.

Indicadores LED

Carga, alimentacién, cinco LED de 7 segmentos (funciones de la unidad
digital de manejo integrada)

Conector CN5 de indicador analégico de vigi-

Conector integrado del indicador analdgico para vigilancia de velocidad,

lancia par y otras sefiales nominales.
Velocidad: 1V/1000 rpm
Par: 1 V/par nominal
Impulsos restantes: unidades de valor nominal de 0,05 V/1
60,05 V/100
Comunicaciones Dispositivos conecta- Unidad digital de manejo (modelo portatil), puerto RS-422A como el de
dos un ordenador personal (puertos RS-232C en determinadas condiciones)
1:N comunicaciones Hasta N = 14 para puertos RS-422A
Configuracion de la di- | Configuracion mediante constantes de usuario.
reccion del eje
Funciones Indicadores de estado, configuracién de constantes de usuario, indicado-
res del historial de alarmas, operaciones paso a paso y de autoajuste, ve-
locidad, sefal del par nominal y otras funciones de visualizacion.
Otros Conexion de giro a izquierdas, busqueda de origen, ID automatico del

servomotor, borne de conexién de la reactancia de CC para el control de
la frecuencia de alta tension de alimentacion

* 1. Latension de alimentacion no debe ser superior a los siguientes valores. En caso contrario, pueden producirse an-
omalias en el funcionamiento del servopack. Silatension es superior a estos valores, utilice un transformador reduc-
tor para que la tensién se mantenga dentro del rango especificado.

Servopack para 100 V: 127 Vrms (méx.)
Servopack para 200 V: 253 Vrms (méx.)
Servopack para 400 V: 528 Vrms (méx.)

* 2. Utilice el servopack dentro del rango de temperatura ambiente. Si est4 en una caja, las temperaturas internas no de-
ben ser superiores al rango de temperatura ambiente.
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CARACTERISTICAS

8.2.2 Caracteristicas y especificaciones

*3.

*4,

*5.

* 6.

Regule la velocidad del modo siguiente:

Velocidad de motor en vacio — Velocidad de motor a plena cargo
Velocidad nominal del motor

La velocidad del motor puede variar debido a fluctuaciones de la tensién, al desplazamiento del amplificador o acam-

bios en laresistencia de procesamiento debido a variaciones de temperatura. Larelacién de los cambios de velocidad

con lavelocidad nominal consituye laregulacién de velocidad causada por variaciones en la tension y la temperatura.

Regulacién de velocidad = X 100%

El giro a derechas es un giro en el sentido de las agujas del reloj visto desde el lado no de carga del servomotor. (el
giro en sentido contrario a las agujas del reloj es visto desde el lado de la carga y del arbol)

La fuente de alimentacién integrada del colector abierto no esté aislada eléctricamente del circuito de control del ser-
vopack.

La fuente de alimentacién del circuito principal de los servopacks SGDH-08AE-S/SGDH-15AE-S es la siguiente:
Monofasica de 220 a 230 V CA, de +10 a —15%, 50/60 Hz

Cuando se utiliza una fuente de alimentacién con tension igual o inferior a 187 V (-15% de 220 V), puede dispararse
la alarma 41, que indica los fallos de tension, al acelerar a la velocidad méaxima con el par del servomotor al méximo.

Tabla 8.15 Caracteristicas y especificaciones del servopack 2

Modelo de servopack 50 60 75 1A 1E
SGDH-
Servo- 200V SGMGH-[JALJA (1500 44 55 75 1A 1E
motor rpm)
admitido SGMGH-[ A B (1000 40 55 - - -
rpm)
SGMSH-[]A 40 S - - - -
SGMDH-[A 40 - - - -
400V SGMGH-CID 44 55 75 1A 1E
SGMSH-[1D 40 S - - - -
SGMUH-CD 40 - - - -
Especifi- | Capacidad maxima admitida del 5,0 6,0 7.5 11 15
caciones | servomotor [en kW]
basicas [200v  |Intensidad de salida 32,9 46,9 54,7 58,6 78,0
continua [A rms]
Intensidad de salida 84 110 130 140 170
maxima [A rms]
400V Intensidad de salida 16,5 20,8 25,4 28,1 37,2
continua [A rms]
Intensidad de salida 40,5 55 65 70 85
maxima [A rms]
Alimen- |Circuito 200V Trifasica de 200 a 230 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
?°'°" principal [ 400 v Trifasica de 380 a 480 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
e en-
trada Circuito 200V Monofésica de 200 a 230 V CA de +10 a —15%, 50/60 Hz
*q de con- o
trol 400 V 24V CC x£15%
Método de control IGBT-PWM ftrifasico con rectificacién de onda completa (accionamiento por onda si-
nusoidal)
Realimentacion Encoder serie: 13, 16 y 17 bits (valor incremental/absoluto)
* El encoder de 13 bits sélo es incremental.
Especifi- | Condi- Temperatura ambiente/ |de 0 a +55°C/de —20 a +85°C
caciones |ciones |de almacenaje *2
basicas Humedad relativa/de al- | Humedad relativa del 90% o inferior (sin condensacién)
macenaje
Resistencia a vibracio- | 4,9 m/s2/19,6 m/s2
nes/impactos
Configuracion Montado sobre la base Montado sobre la base (puede ventilarse por conductos
(puede montarse en el ba- | con especificaciones opcionales.)
stidor con especificaciones
opcionales.)
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8.2 Servopacks

Modelo de servopack 50 60 75 1A 1E
SGDH-
Modos Rendi- Rango de control de ve- | 1:5000 (la velocidad minima del rango de control de velocidad es la velocidad a la
de con- |miento |locidad que el servomotor no se detiene con una carga de par nominal.)
trol d? la Regula- |Regulacién |carga de 0a 100%: 0,01% max. (a velocidad nominal)
\éel:’)m- | cionde |delacarga
ady e i- . p . . .
par la velom Regulaciéon | Tension nominal+10%: 0% (a velocidad nominal)
dad *3 de la tensién
Regulacion |25 x 25 °C: +0,1% max. (a velocidad nominal)
de la tempe-
ratura
Caracteristicas de la 400 Hz (a J = Jy)
frecuencia
Tolerancia de control de | +2%
par (repetibilidad)
Configuracion del De 0 a 10 s (puede configurarse individualmente para la aceleracién y la desacelera-
tiempo de arranque cion).
suave
Sefales |Entrada |Tension no- |x6V CC (Rango de configuracion variable: de =2 a +10 V CC) para par nominal (par
de en- de velo- | minal *4 nominal positivo con valor nominal positivo), tensién de entrada: +12 V (méx.)
trada c'f’ad no- Impedancia | Alrededor de 14 kQ2
minal de entrada
Constante Aproximadamente 47 ps
de tiempo
del circuito
Entrada |Tensién no- |3V CC (Rango de configuracién variable: de =1 +10 V CC) con par nominal (par no-
del par minal *4 minal positivo con valor nominal positivo), tensién de entrada: 12 V (méax.)
nominal Impedancia | Alrededor de 14 kQ2
de entrada
Constante Aproximadamente 47 ps
de tiempo
del circuito
Veloci- Seleccion Con senal de control P
dad no- |del sentido
minal de |de rotacion
contacto | ggjeccion de | Con la seial de limite de corriente a derechas/izquierdas (seleccién de velocidad de
la velocidad |1 a 3), el servomotor se detiene o se utiliza algin otro método cuando ambos limites
estan DESACTIVADOS.
Modos Rendi- Configuracion de la po- | De 0 a 450 rpm (resolucion de la configuracion: 1 rpm)
de con- | miento larizacion
trol de Compensacion de De 0 a 100% (resolucion de la configuracion: 1%)
posicién

avance

Configuracion del an-
cho de posicionamiento

De 0 a 250 unidades nominales (resolucion de la configuracion: 1 unidad de valor no-
minal)

Secuencia de impulsos de signo +, impulso bifésico (fase A + fase B) de diferencia
de fase 90°, o secuencia de impulsos CCW + CW

Excitador de linea (nivel +5 V), colector abierto (nivel +5V o +12V)

completado
Sefales |Impulso |Tipo
de en- nominal
trada Formato
Frecuencia

500/200 kpps méx. (excitador de linea/colector abierto)

Senal de control

Senfal de puesta a cero (formato de impulso de entrada idéntico al de impulso nomi-
nal)

Fuente de alimentacion
de colector abierto inte-
grada *5

+12V (resistencia integrada de 1 -kQ)
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CARACTERISTICAS

8.2.2 Caracteristicas y especificaciones

Regeneracion

Modelo de servopack 50 60 75 1A 1E
SGDH-
Senales |Salida de posicién |Formato Excitador de linea de las fases A, B y CExcitador de linea de la fase
de E/S S- (se utiliza solamente con un encoder absoluto)
Relacion de | Cualquiera
division de
frecuencia
Entrada de secuen- | Puede modi- | Servo CONECTADO, control P (o conmutacién del modo de control, giro del motor a
cias ficarse la derechas/izquierdas mediante configuracion interna de la velocidad, bloqueo a cero,
asignacion impulso nominal no admitido), giro a derechas no admitido (P-OT), giro a izquierdas
de senales. |no admitido (N—OT), reset de alarmas, limites de corriente a derechas y a izquierdas
(o seleccion de la velocidad interna)
Salida de secuen- | Salida fija Alarma de servo, codigos de alarma de 3 bits.
clas Puede modi- | Posicionamiento completado (coincidencia de velocidades), durante el giro del servo-
ficarse la motor, servo a punto, durante la limitacién de corriente, durante la limitacién de velo-
asignacion cidad, freno liberado, advertencia, seleccion de las tres sehales de proximidad
de senales. | (NEAR).
Funcio- Freno dinamico Funcionamiento con alimentacion principal DESCONECTADA, alarma de servo, servo
nes in- DESCONECTADO o sobrecarrera.
ternas

Integrada Resistencia de regeneracion externa

Detencién de sobrecarrera

Detencién con freno dindmico con P-OT o N-OT, desaceleracién hasta detencion o in-
ercia hasta detencion

Transmision electrénica

0,01 = B/A =100

Proteccion

Sobreintensidad, sobretension, tension baja, sobrecarga, error de regeneracion, error
de tension del circuito principal, sobrecalentamiento del disipador de calor, sin ali-
mentacién, desbordamiento, sobrevelocidad, error del encoder, error de la CPU, error
de parametros, etc.

Indicadores LED

Carga, alimentacién, cinco LED de 7 segmentos (funciones de la unidad digital de
manejo integrada)

Conector CN5 de indicador
analégico de vigilancia

Conector integrado del indicador analdgico para vigilancia de velocidad, par y otras
sefales nominales.
Velocidad:

Par:

Impulsos restantes:

1V/1000 rpm
1 V/par nominal
unidades de valor nominal de 0,05 V/1 6 0,05 V/100

Comunicaciones

Dispositivos

Unidad digital de manejo (modelo portatil), puerto RS-422A como el de un ordenador

conectados | personal (puertos RS-232C en determinadas condiciones)

1:N comuni- |Hasta N = 14 para puertos RS-422A

caciones

Configura- Configuracién mediante constantes de usuario.

cion de la di-

reccion del

eje

Funciones Indicadores de estado, configuracion de constantes de usuario, indicadores del histo-

rial de alarmas, operaciones paso a paso y de autoajuste, velocidad, sefial del par
nominal y otras funciones de visualizacion.

Otros

Conexioén de giro a izquierdas, busqueda de origen, ID automatico del servomotor,
bornes de conexion de reactancia de CC para el control de la frecuencia de alta ten-
sién de alimentacién*®

* 1. Latensién de alimentacion no debe ser superior a 230 V +10% (253 V). Si supera estos valores, es necesario utilizar
un transformador reductor.

*2.

Utilice el servopack dentro del rango de temperatura ambiente. Si estd en una caja, las temperaturas internas no de-

ben ser superiores al rango de temperatura ambiente.

* 3.

Regulacién de velocidad =

Regule la velocidad del modo siguiente:
Velocidad de motor en vacio — Velocidad de motor a plena cargo

X 100%

Velocidad nominal del motor

La velocidad del motor puede variar debido a fluctuaciones de la tension, al desplazamiento del amplificador o a cam-
bios en laresistencia de procesamiento debido a variaciones de temperatura. Larelacion de los cambios de velocidad
con lavelocidad nominal consituye la regulacién de velocidad causada por variaciones en la tension y latemperatura.
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8.2 Servopacks

* 4. El giro a derechas es un giro en el sentido de las agujas del reloj visto desde el lado no de carga del servomotor. (el
giro en sentido contrario a las agujas del reloj es visto desde el lado de la carga y del arbol)

* 5. Lafuente de alimentacién integrada del colector abierto no esté aislada eléctricamente del circuito de control del ser-
vopack.

* 6. Los bornes de conexién de la reactancia de CC para las tensiones de alimentacion disefiadas para arménicas mini-
mas no se incluyen en los servopacks con potencia de 6kW o superior.
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8.2.3 Planos de dimensiones

8.2.3 Planos de dimensiones

A continuacién se muestran los planos de dimensiones de los servopacks estandar de
montaje sobre la base. Para obtener planos de dimensiones mas detallados, consulte Se-
leccién del servo y hojas de datos.

Para obtener mas informacién sobre los servopacks de montaje en bastidor y con ventila-
cién por conductos, consulte también Seleccion del servo y hojas de datos.

B Modelos de montaje sobre la base

Unidad: mm

SGDH-de A3BE a -01BE (monofasico, 100 V, de 30 a 100 W)
SGDH-de A3AE a -02AE (monofasico, 200 V, de 30 a 200 W)
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EEIN
o
I_I_II_JC:C'I_II_IL‘
——1

o]

75 130

Masa aproximada: 0,8 kg

SGDH-02BE (Monofasico, 100 V, 200 W)
SGDH-04AE (monofasico, 200 V, 400 W)
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Masa aproximada: 1,1 kg
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8.2 Servopacks

SGDH-de 05AE a-10AE (trifasico, 200 V, de 0,5 a 1,0 kW)
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Masa aproximada: 1,7 kg

SGDH-15AE (trifasico, 200 V, 1,5 kW)
SGDH-de 05DE a -15DE (trifasico, 400 V, de 0,5 a 1,5kW)
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Masa aproximada: 2,8 kg

SGDH-20AE, -30AE (trifasico, 200 V, 2,0 kW, 3,0 kW)
SGDH-20DE, -30DE (trifasico, 400 V, 2,0 kW, 3,0 kW)
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Masa aproximada: 3,8 kg
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8.2.3 Planos de dimensiones

SGDH-50AE (trifasico, 200 V, 5,0 kW)
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SGDH-50DE (trifasico, 400 V, 5,0 kW)
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8.2 Servopacks

SGDH-60AE, -75AE (trifasico, 200 V, 6,0 kW, 7,5 kW)

230

Masa aproximada: 14,3 kg

SGDH-60DE, -75DE (trifasico, 400 V, 6,0 kW, 7,5 kW)
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Masa aproximada: 13,5 kg
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8.2.3 Planos de dimensiones
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SGDH-1AAE, -1EAE (trifasico, 200 V, 11,0 kW, 15,0 kW)

Masa aproximada: 26 kg

SGDH-1ADE, -1EDE (trifasico, 400 V, 11,0 kW, 15,0 kW)

Masa aproximada: 22 kg



INSPECCION, MANTENIMIENTO Y
LOCALIZACION DE FALLOS

En este capitulo se describen la inspeccioén y el mantenimiento basicos
que debe llevar a cabo el usuario. Asimismo, se describen los procedi-
mientos de localizacién de fallos para problemas que activan los indica-
dores de alarma y problemas que no producen una activaciéon de las
alarmas.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.1.1 Inspeccién del servomotor

9.1 Inspeccion y mantenimiento del servoaccionamiento

En este apartado se describen las inspecciones y el mantenimiento basico de los servomoto-
res y servopacks asi como el procedimiento para sustituir la bateria para el encoder absoluto.

9.1.1 Inspeccion del servomotor

Para la inspeccién y el mantenimiento de los servomotores, siga los sencillos procedi-
mientos de inspeccidn diaria descritos en la siguiente tabla.

Los servomotores de CA no tienen escobillas. Una simple inspeccién diaria es suficiente.
Las frecuencias de inspeccién y mantenimiento incluidas en la tabla son Gnicamente pau-
tas a seguir. Aumente o reduzca la frecuencia para adaptarla a sus condiciones y entorno
de funcionamiento.

IMPORTANTE

Durante lainspeccién y el mantenimiento, no desmonte el servomotor. En caso de ser necesario des-
montar el servomotor, pdngase en contacto con su representante de Yaskawa.

Tabla9.1 Inspecciones del servomotor

Elemento Frecuencia Procedimiento Comentarios
Vibracion y Diaria Tocar y escuchar. éLos niveles son superio-
ruido res a los normales?
Exterior En funcién del Limpiar con un pafo o aire -

grado de conta-
minacién

comprimido.

Medicion de la
resistencia del
aislamiento

Como minimo
una vez al ano

Desconecte el servopack y
revise la resistencia del ais-
lamiento a 500 V. Debe ser
superior a 10 MQ.*

Péngase en contacto con
su representante de Yas-
kawa si la resistencia del
aislamiento es inferior a
10 MQ.

Sustitucion del
retén de aceite

Como minimo
una vez cada
5000 horas

Retire el servomotor de la
magquina y volver a colocar
el retén de aceite.

Sélo aplicable a motores
con retenes de aceite.

Revision

Como minimo
una vez cada
20000 horas 0 5
afnos

Péngase en contacto con
su representante de Yas-
kawa.

El usuario no debe des-
montar ni limpiar el servo-
motor.

* Medicion del ancho de la FG del servomotor y la linea de alimentacion de las fases U, Vo W
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9.1 Inspeccion y mantenimiento del servoaccionamiento

9.1.2 Inspeccion del servopack

Para la inspeccién y el mantenimiento del servopack, siga los procedimientos de inspec-
cion descritos en la siguiente tabla como minimo una vez al afo. No se requieren otras
inspecciones rutinarias.

Tabla9.2 Inspecciones del servopack

Elemento Frecuencia Procedimiento Comentarios
Limpie el interiory | Como minimo una | Compruebe si existe polvo, Limpiar con aire comprimido.
las placas del cir- | vez al afno suciedad o grasa en la superfi-
cuito cie.

Tornillos flojos Como minimo una | Compruebe si el bloque de Apriete los tornillos que estén
vez al ano bornes y los tornillos del co- flojos.

nector estan sueltos.

Piezas defectuosas | Como minimo una | Compruebe si existe decolora- | PGngase en contacto con su

en la unidad o en vez al afio cién, dafos o irregularidades representante de Yaskawa.
las placas de cir- producidos por el calenta-
cuito miento.

B Programa de sustitucion de piezas

Las siguientes piezas estan sujetas a desgaste mecanico o deterioro debido al paso del
tiempo. Para evitar la existencia de fallos, sustituya estas piezas con la frecuencia indi-
cada.

Las constantes de usuario de los servopacks revisados por Yaskawa se restauran ala con-
figuracion predeterminada antes de su transporte. Verifique la correcta configuracion de
las constantes de usuario antes de la puesta en marcha.

Tabla 9.3  Sustitucion periédica de piezas

Pieza Periodo estandar de Método de sustitucion
sustitucion
Ventilador de refrigera- de 4 a5 afnos Sustituir por pieza nueva.
cion
Condensador de fil- de 7 a 8 afios Probar. Sustituir por pieza nueva si fuera necesario.
trado
Relés - Probar. Sustituir si fuera necesario.
Fusible 10 anos Sustituir por pieza nueva.
Condensador elec- 5 anos Probar. Sustituir, si fuera necesario, por una nueva
trolitico de aluminio en placa del circuito.
placa del circuito

Condiciones operativas:
e Temperatura ambiente: Media anual de 30°C
® Factor de carga: 80% max.

e Velocidad operativa: 20 horas/dia max.
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9.1.3 Sustitucion de la bateria del encoder absoluto

9.1.3 Sustitucion de la bateria del encoder absoluto

Si la tensién de la bateria de un encoder absoluto decrece aproximadamente a 2,7 V o
menos, se activara en el servopack una alarma de la bateria del encoder absoluto (A. 83).
Esta alarma se dispara cuando, al conectarse la alimentacién del servopack, éste recibe
una sefal del encoder absoluto. Por tanto, el servopack no activara la alarma cuando la
tensién de la bateria disminuya por debajo del nivel minimo de tensién ya que el servo-
pack todavia recibe alimentacion.

Para saber cudl es el tipo de bateria recomendado para los encoders absolutos, consulte
5.7.3 Operaciones con baterias.

Sustituya la bateria utilizando el siguiente procedimiento si la tensién de la bateria decrece
por debajo del minimo de tensién requerido.

Procedimiento de sustitucion de la bateria

1. Sustituya la bateria con la alimentacioén de control del servopack CONECTADA.

2. Después de sustituir la bateria, desconecte la alimentacion del servopack para
eliminar la alarma de la bateria del encoder absoluto (A. 83).

3. Para completar la sustitucién de la bateria, conecte de nuevo la alimentacién del
servopack y confirme su correcto funcionamiento.

IMPORTANTE

Los datos del encoder absoluto se perderan al desconectar la alimentacién de control del servopack
y al desconectar el cable del encoder de la bateria. Si se pierden los datos, consulte 5.7.4 Inicializa-
cién del encoder absoluto e inicialice el encoder absoluto.
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9.2 Localizacion de fallos

En esta seccion se describen las causas y las soluciones de problemas que activan los indica-
dores de alarma, asf como los problemas que no producen una activaciéon de las mismas.

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

Los problemas que se producen en los servoaccionamientos aparecen en la unidad de
manejo del panel como “A.[][1” o “CPF[". “A.— =", sinembargo, no indica una alarma.
Consulte los siguientes apartados para identificar la causa de una alarma y las medidas

que deben tomarse.

Pongase en contacto con su representante de Yaskawa si no puede solucionar el pro-

blema con los procedimientos descritos.

H A.02

A.02: Fallo en constantes de usuario

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion —— A, B

Causa

Solucion

A | Alimentacién DESCONECTADA durante la
escritura de pardmetros. Disparo de alarma
en la siguiente conexién de alimentacion.

* Inicialice las constantes de usuario uti-
lizando Fn0O5 y reintroduzca la confi-
guracion de usuario.

¢ Sustituya el servopack.

B |Placa del circuito impreso defectuosa
(1 PWB).

Sustituya el servopack.
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9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

A.03

A.03: Error del detector del circuito principal

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

A

Causa

Solucién

A | Placa del circuito impreso defectuosa (1
PWB o 2 PWB).

Sustituya el servopack.

A.04

A.04: Error de configuraciéon de las constantes de usuario

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma)

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion —— A, B

Causa

Solucion

Se ha configurado o cargado previamente
una constante de usuario fuera de rango.

¢ Restaure todas las constantes de usua-
rio dentro del rango.

¢ En caso contrario, vuelva a cargar la
constante de usuario correcta.

Placa del circuito impreso defectuosa
(1 PWB).

Sustituya el servopack.

342




9.2 Localizacion de fallos

H A.05

A.05: Error de combinacion

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

Al conectar la alimentacion —— A, B

Causa

Solucién

A | Se ha superado el rango de potencia com-
binable del servomotor.

Sustituya el servomotor para obtener una
combinacién adecuada.

B | No se han escrito correctamente los
parédmetros del encoder.

Sustituya el servomotor.
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9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A.10

A.10: Sobrecorriente o sobrecalentamiento del disipador de calor

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA
Nota:

DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

El transistor de salida esta CONECTADO.

Durante el funciona- A,B,D, E,F, [|Alactivarse la sefnal de
miento del servomotor G, H servo conectado (/S-ON) C.D
Al conectar la alimentaciéon —— C

Causa Solucién

A | Cable conectado en cortocircuito entre el | Revise y corrija el cableado.
servopack y el servomotor.

B |Conexidén en cortocircuito de la fase U, V o | Sustituya el servomotor.

W del servomotor.
C « Placa del circuito impreso defectuosa (1 | Sustituya el servopack.
PWB).
« Transistor de alimentacioén defectuoso.

D |Circuito de realimentacién de corriente, Sustituya el servopack.
transistor de alimentacién, circuito de DB
o placa del circuito impreso defectuosa.

E |Latemperatura ambiente del servopack Cambie las condiciones para que la tem-
superd los 55°C. peratura ambiente disminuya por debajo

de los 55°C.

F | El flujo de aire alrededor del disipador de |Siga el método de instalacion y disponga
calor no es el correcto. el espacio suficiente indicado.
Ventilador parado. Sustituya el servopack.

H | El servopack funciona con una sobre- Reduzca la carga.
carga.

Nota: De E a H puede ocurrir con un servopack con potencia de 1,5 kW a5 kW (200 V)

y con servopacks de todos los modelos (400 V).
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H A.30

A.30: Error de regeneracion detectado

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI- DESACTI-
VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento
del servomotor

— A.B

Se produce aproximada-
mente 1 segundo después| A.B.C
de conectarse la alimenta-
cion del circuito principal.

El transistor de salida esta CONECTADO.

Se produce cuando se
conecta la alimenta-
cion de control.

Causa

Solucién

Transistor de regeneracién anémalo.

Sustituya el servopack.

Desconexién de la resistencia de regene-
racion.

Sustituya el servopack o la resistencia de
regeneracioén.

Unidad de regeneracion desconectada
(con una resistencia de regeneracién ex-
terna).

Revise el cableado de la resistencia de re-
generacién externa.

Servopack defectuoso.

Sustituya el servopack.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

B A32

A.32: Sobrecarga de regeneracion

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI- DESACTI-
VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Durante el funciona-
miento del servomotor

— A,B

El transistor de salida esta CONECTADO.

Causa

Solucién

La tensiéon de regeneracion es superior al
valor admitido.

Utilice una resistencia de regeneracién ex-
terna que coincida con la capacidad de la
tensién de regeneracion.

Se dispara una alarma a pesar de utili-
zarse una resistencia de regeneracién ex-
terna y de producirse un aumento leve de
la temperatura de la resistencia de regene-
racion.

Corrija la constante de usuario Pn600.
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9.2 Localizacion de fallos

A.40

A.40: Deteccién de error de tensién del circuito principal de CC: Sobretension

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA VADA

Nota:
ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
El transistor de salida esta CONECTADO.

. Se produce cuando
Durante el funciona- )
miento del servomotor As Bs Cs D se gpnecta la alimen- E
tacién de control.
Se produce cuando se
conecta la alimentacion — A, D
del circuito principal.

Causa

Solucién

nes.

La tensién de alimentacién no se encuen-
tra dentro del rango de las especificacio-

Revise la fuente de alimentacion.

de regeneracién.

B |La carga supera la capacidad de la unidad

de carga y de la carga sobrante.

Transistor de regeneracién anémalo.

Sustituya el servopack.

D |Rectifique el diodo defectuoso.

Servopack defectuoso.

347

Revise las especificaciones de la inercia




INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A4

A.41: Deteccién de error de tensién del circuito principal de CC: Subtensién

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

Durante el funciona-
miento del servomotor

—A,B,C

Se produce cuando se
conecta la alimentacion
del circuito principal.

—A,B,C

Se produce cuando
se conecta la alimen- — D
tacién de control.

Causa

Solucién

nes.

A |Latensién de alimentacion no se encuen- | Compruebe la tensién de alimentacion.
tra dentro del rango de las especificacio-

B Fusible fundido.

Sustituya el servopack.

Rectifique el diodo defectuoso.

D |Servopack defectuoso.
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9.2 Localizacion de fallos

H A.51

A.51: Sobrevelocidad

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

El transistor de salida esta CONECTADO.

Al activarse la sefal de Al conectar la alimenta-
servo conectado (/S-ON) A cién D
Durante la rotacién a
alta velocidad del ser- B.C
vomotor después de ’
la entrada nominal
Causa Solucién
A | Cableado del servomotor incorrecto. Revise y corrija el cableado. (Revise los
errores de cableado de las fases U, Vy
W)
B |Entrada de posicién o velocidad nominal | Reduzca los valores nominales de en-
demasiado altas. trada.
C | Configuraciéon de la amplificacién de en- Revise y corrija la configuracion de las
trada nominal incorrecta. constantes de usuario.
D |Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A1

A.71: Sobrecarga: Carga alta

La salida, el estado y la solucién de la alarma A.71 son equivalentes a las de A.72.

B A72

A.72: Sobrecarga: Carga baja

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI-
VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

Al activarse la senal de Al conectar la alimenta-
servo conectado (/S-ON) —— A cion C

Al entrar la velocidad no-
minal

Singirodelservo- | B
motor

Durante funciona-
miento normal

Causa Solucion

A | Cableado del servomotor incorrecto o de- | Revise el cableado y los conectores del
sconectado. servomotor.

B |La carga supera en gran medida el par no- | Reduzca el par y la inercia de carga. En
minal. caso contrario, sustituya el servomotor por
un servomotor de mayor capacidad.

C | Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).
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9.2 Localizacion de fallos

H A73

A.73: Sobrecarga del freno dinamico

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | ACTIVADA DESACTI-
VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.
Estado y solucion de alarmas
Al activarse la senal de servo . L
desconectado A Al conectar la alimentacion —— B
Causa Solucién

A | El producto del cuadrado de la velocidad | * Reduzca la velocidad rotativa.
rotativa del motor y de la inercia combi-
nada del motor y la carga (energia de rota-
cién) supera la capacidad de resistencia
del freno dinamico integrado en el servo-
pack.

¢ Reduzca la inercia de carga.
* Minimice el uso del freno dindamico.

B |Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).

H A74

A.74: Sobrecarga de la resistencia de limite de sobreintensidad

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALOS3
ACTIVADA | ACTIVADA | ACTIVADA DESACTI-
VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

Se produce cuando se
conecta o desconecta la — A Al conectar la alimentacién —— B
alimentacion del circuito
principal.
Causa Solucién
A | Conexién y desconexion frecuente de la No conecte y desconecte repetidamente
alimentacién del circuito principal. la alimentacién del circuito principal.
B |Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A7A

A.7A: Sobrecarga del disipador de calor

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI-
VADA
Nota:

DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

El transistor de salida esta CONECTADO.

Durante el funcionamiento
del servomotor

—=A, B, C,
D

Se produce cuando se co-
necta la alimentacién de
control.

Causa

Solucién

La temperatura ambiente del servopack
superd los 55°C.

Cambie las condiciones para que la tem-
peratura ambiente disminuya por debajo
de los 55°C.

El flujo de aire alrededor del disipador de
calor no es el correcto.

Siga los métodos de instalacién y dis-
ponga el espacio suficiente indicado.

Ventilador parado.

Sustituya el servopack.

El servopack funciona con una sobre-
carga.

Reduzca la carga.

Servopack defectuoso

Sustituya el servopack.

Nota:

Estos indicadores de alarma suelen encenderse Unicamente con un servopack

de 30 W a 1000 W.
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9.2 Localizacion de fallos

H A.81

A.81: Error de copia de seguridad del encoder absoluto

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

Pn0022 =062 —— A,B,C
Pn002.2 =1 - C
Causa Solucion

Fallo de las siguientes fuentes de alimen-
tacién del encoder absoluto:

 alimentacién de +5V
* Alimentacién de la bateria

Siga el procedimiento de configuracién
del encoder absoluto.

Averia del encoder absoluto.

Sustituya el servomotor.

Placa del circuito impreso defectuosa
(1 PWB).

Sustituya el servopack.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H AB82

A.82: Error de suma de control de encoder

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

Durante el funcionamiento

Al activarse la senal SEN;
Pn0022=062

Causa

Solucién

moria del encoder

A | Error durante la comprobacién de la me-

« Siga el procedimiento de configuracion
del encoder absoluto.

¢ Sustituya el servomotor si se produce el
error con frecuencia.

(1 PWB).

B |Placa del circuito impreso defectuosa

Sustituya el servopack.
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A.83

A.83: Error de la bateria del encoder absoluto

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

9.2 Localizacion de fallos

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota:

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

Pn0022 =062

Pn002.2 = 1

— A,B,C

DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

Causa

Solucién

A o Bateria no conectada
e Conexidn de bateria defectuosa

Revise y corrija la conexidn de la bateria.

cificado.
Valor especificado: 2,7 V.

B |Tensidn de la bateria inferior al valor espe-

Instale una nueva bateria mientras esté
CONECTADA la alimentacién de control
del servopack. Después de la sustitucion,
conecte de nuevo la tension de la red.

(1 PWB).

C | Placa del circuito impreso defectuosa

Sustituya el servopack.

Nota:
duce durante el funcionamiento.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A84

A.84: Error de datos del encoder absoluto

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

Durante el funcionamiento

Causa

Solucién

Encoder defectuoso.

Sustituya el servomotor si el error se pro-
duce con frecuencia.

Error de funcionamiento del encoder pro-
ducido por ruido externo.

Revise y corrija el cableado alrededor del
encoder (puesta a tierra del servomotor,
separacién entre el cable del encoder y el
cable de alimentacién del servomotor, in-
sercion de nlicleos toroides en los cables,
etc.).

356




9.2 Localizacion de fallos

H AS85

A.85: Sobrevelocidad del encoder absoluto.

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota:

DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

—— A, B

A.86: Sobrecalentamiento del encoder

Indicadores y salidas

Causa Solucién
A | Encoder absoluto conectado a una veloci- | Conecte la tensién de alimentacion con el
dad superior a 200 rpm. servomotor parado.
B |Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).
B A.86

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento
del servomotor

—— A,B

de control.

Se produce cuando se
conecta la alimentacion

Causa

Solucién

A | Temperatura ambiente del servomotor
demasiado alta.

Cambie las condiciones para que la tempera-
tura ambiente disminuya por debajo de los

40°C.
B | El servomotor funciona con sobrecarga. | Reduzca la carga.
C |Placa del circuito impreso defectuosa | Sustituya el servopack.
(1 PWB).
D |Encoder defectuoso. Sustituya el servopack.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

H A.b1

A.b1: Error de lectura de entrada de velocidad nominal

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA VADA

Nota:

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento

del servomotor A.B

DESACTIVADA: El transistor de salida estd DESCONECTADO (estado de alarma).

cién

Al conectar la alimenta-

Causa

Solucién

A | Error en unidad de lectura nominal
vertidor analdgico/digital, etc.).

(con-

Restaure la alarma y reinicialice el funcio-
namiento.

(convertidor analégico/digital, etc.).

B Unidad de lectura nominal defectuosa

Sustituya el servopack.

(1 PWB).

C | Placa del circuito impreso defectuosa

Sustituya el servopack.

A.b2

A.b2: Error de lectura de entrada del par nominal

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- DESACTI- DESACTI- DESACTI-
VADA VADA VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento

del servomotor AB

cion

Al conectar la alimenta-

Causa

Solucion

A | Error en unidad de lectura nominal
vertidor analdgico/digital, etc.).

(con-

Restaure la alarma y reinicialice el funcio-
namiento.

(convertidor analégico/digital, etc.).

B Unidad de lectura nominal defectuosa

Sustituya el servopack.

(1 PWB).

C | Placa del circuito impreso defectuosa

Sustituya el servopack.

358




9.2 Localizacion de fallos

A.C1

A.C1: Sobrecarrera del servo

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida estA DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

Constante de usuario
Pn50A1 =7

De 1 a 3 segundos después
de conectar la alimentacion

L Constante de usuario
Pn50A.1 = Distinto de “7”

El transistor de salida esta CONECTADO.

Al activarse la senal de servo
conectado (/S-ON) A.B,GC.D
— D
Al entrar la velocidad nominal —— A, B, C
— A B,C,D

Causa

Solucién

A |Cableado del servomotor incorrecto o de-
sconectado.

Revise el cableado y los conectores del
servomotor.

B |Cableado del encoder incorrecto o desco-
nectado.

Revise el cableado y los conectores del
encoder.

Encoder defectuoso.

Sustituya el servomotor.

D |Placa del circuito impreso defectuosa
(1 PWB).

Sustituya el servopack.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

B ACS8

A.C8: Error en puesta a cero del encoder absoluto y error de configuracion del limite de
multivuelta

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

. o Al restaurar la alarma de
Al conectar la alimentacion |—— A /B puesta a cero del encoder —— A,B
para multivuelta
Causa Solucién
A | Encoder defectuoso. Sustituya el servomotor.
B |Servopack defectuoso. Sustituya el servopack.
B AC9

A.C9: Error de comunicacion del encoder

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

gglrggsoermjtgcr:ionamiento ——A,B,C Al conectar la alimentacion —— A, B, C
Causa Solucién
A | Cableado del encoder incorrecto o desco- | Revise el cableado y los conectores del
nectado encoder.
B |Encoder defectuoso. Sustituya el servomotor.
C | Servopack defectuoso. Sustituya el servopack.
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9.2 Localizacion de fallos

H ACA

A.CA: Error de pardmetro de encoder

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

El transistor de salida esta CONECTADO.

Causa

Solucién

Encoder defectuoso.

Sustituya el servomotor.

B |Servopack defectuoso.

Sustituya el servopack.

B ACDb

A.Cb: Error de Echoback del encoder

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

El transistor de salida esta CONECTADO.

Causa

Solucion

A |Cableado del encoder incorrecto o desco-
nectado.

Revise el cableado y los conectores del
encoder.

Encoder defectuoso.

Sustituya el servomotor.

Servopack defectuoso.

Sustituya el servopack.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

B ACC

A.CC: Alarma de desacuerdo del limite de multivuelta

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI-
VADA VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).

ACTIVADA:

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion

El transistor de salida esta CONECTADO.

Causa

Solucién

La configuracién de la constante de usua-
rio para el limite de multivuelta (Pn205) del
servopack es incorrecta.

Cambie la constante de usuario Pn205.

No se ha configurado el limite de muilti-
vuelta en el encoder.

Compruebe que la constante de usuario
para la configuracién del limite de multi-
vuelta (Pn205) es correcta, cree una
alarma de desacuerdo del limite de muilti-
vuelta (A.CC) y, a continuacién, realice el
cambio de configuracién del limite de mul-
tivuelta (Fn013).
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9.2 Localizacion de fallos

H A.dO

A.d0: Desbordamiento de impulsos de error de posicion

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM

ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento

del servomotor Al conectar la alimentacion —— E

Se produce el desborda-
miento durante larotacion——— A
a gran velocidad

El funcionamiento es normal
perolse proquce un gesbor- — B,C,D
damiento al introducirse un
valor nominal largo.

El impulso nominal se intro-
duce-correctamente pero — E
no se produce retorno del
impulso de realimentacién.

Causa Solucion

A | Cableado del servomotor incorrecto o co- |Revise el cableado y los conectores del

nexién defectuosa. encoder.
B | Ajuste incorrecto del servopack. Aumente la amplificacién del bucle de ve-
locidad (Pn100) y del bucle de posicién
(Pn102).
C | Carga del motor excesiva. Reduzca el par o la inercia de carga. Si no

se corrige el problema, sustittyalo por un
motor de mayor capacidad.

D |Frecuencia demasiado alta del impulso de | « Aumente o reduzca la frecuencia del
referencia de posicion. impulso nominal.

e Agregue la funcién de filtrado.

* Corrija la relacién de transmision
electrénica.

E |Placa del circuito impreso defectuosa Sustituya el servopack.
(1 PWB).
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

B AE7

A.E7: Error de deteccién de la unidad opcional

A.E7 se produce cuando se utiliza el SGDH sin la unidad opcional después de utilizarse
con la unidad opcional.

No puede suprimirse esta alarma con un reset de alarma. Elimine la alarma con Fn014
(suprimir resultados de deteccién de la unidad opcional) del modo de funciones auxilia-
res.

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de codigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
ACTIVADA | ACTIVADA | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de alarmas

Se produce con la unidad
opcional cuando se conecta —— B, C,D
la alimentacién de control.

Se produce sin la unidad op-
cional cuando se conectala [—— A
alimentacion de control.

Causa Solucion

Para continuar utilizando el SGDH sin la
unidad opcional, ejecute Fn014 (suprimir
resultados de deteccién de la unidad op-
cional) en el modo de funciones auxiliares
y reinicialice la conexién.

A | ElI SGDH se utiliza sin la unidad opcional
después de utilizarse con la unidad
opcional.

B |Conexidon defectuosa de la unidad
opcional.

Revise y corrija la conexidn.

Unidad opcional defectuosa. Sustituya la unidad opcional.

D |Conector Cn10 del servopack defectuoso. |Sustituya el servopack.
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9.2 Localizacion de fallos

A.F1

A.F1: Fase abierta de la linea de alimentacion

Indicadores y salidas

Salidas de alarma
Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | ACTIVADA | DESACTI- | DESACTI-
VADA VADA VADA

Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (estado de alarma).
ACTIVADA: El transistor de salida esta CONECTADO.

Estado y solucion de

alarmas

Al conectar la fuente de ali- Se produce cuando se co-
mentacién del circuito princi- —— A, B necta la alimentacion —— C
pal. de control.

Causa Solucién

A |Esta desconectada unafase (L1, L2 0 L3) | ¢ Revise la fuente de alimentacion.
de la alimentacion del circuito principal. « Revise el cableado de la fuente de ali-

mentacién del circuito principal.

* Revise el MCCB, el filtro de ruidos y el
contactor magnético.

B |Hay una fase con la tensién de linea baja. | Revise la fuente de alimentacién.

C | Servopack defectuoso.

Sustituya el servopack.

Nota: Ay B tienden a ocurrir en servopacks con potencia igual o superior a 500 kW.
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.1 Localizacion de problemas con indicadores de alarma

B CPFO0O

CPFO0O: Error de transmision la unidad digital de manejo 1

Esta alarma no se almacena en la memoria de la funcién del historial de alarmas.

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

ALO1 ALO2 ALO3

Salidas de codigos de alarma Salida ALM

No se especifica

Estado y solucion de alarmas

Al conectar la alimentacion
Unidad digital de manejo co-
nectada antes de conectar la
alimentacion del servopack.

oxr
ow

Unidad digital de manejo co-
nectada al servopack con —
alimentacién conectada.

oxr
ow

Causa

Solucién

A | Cable defectuoso o contacto defectuoso
entre la unidad digital de manejo y el ser-
vopack.

* Revise las conexiones del conector.
« Sustituya el cable.

B |Averia debida a un ruido externo.

Separe la unidad digital de manejo y el ca-
ble de la fuente del ruido.

Unidad digital de manejo defectuosa.

Sustituya la unidad digital de manejo.

D |Servopack defectuoso.

Sustituya el servopack.
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9.2 Localizacion de fallos

B CPFO1

CPFO1: Error de transmision de la unidad digital de manejo 2

Esta alarma se almacena en la memoria de la funcion del historial de alarmas.

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de codigos de alarma

ALO1

ALO2 ALO3

Salida ALM

No se especifica

Estado y solucion de alarmas

Durante el funcionamiento +—— A,B,C,D

Causa Solucién

A |Cable defectuoso o contacto defectuoso | * Revise las conexiones del conector.
entre la unidad digital de manejo y el ser- | , Sustituya el cable.
vopack.

B |Averia debida a un ruido externo Separe la unidad digital de manejo y el ca-

ble de la fuente del ruido.

Unidad digital de manejo defectuosa. Sustituya la unidad digital de manejo.

D |Servopack defectuoso. Sustituya el servopack.

H A- -
A.— —: Funcionamiento normal

No es una indicacién de alarma.

Indicadores y salidas

Salidas de alarma

Salidas de cédigos de alarma Salida ALM
ALO1 ALO2 ALO3
DESACTI- | DESACTI- | DESACTI- | ACTIVADA
VADA VADA VADA
Nota:
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INSPECCION, MANTENIMIENTO Y LOCALIZACION DE FALLOS

9.2.2 Localizacion de problemas sin indicadores de alarma

9.2.2 Localizacion de problemas sin indicadores de alarma

Consulte las tablas siguientes para identificar la causa de un problema que no activa el
indicador de alarma y ejecute la solucion descrita.

Desconecte la alimentacién del servosistema antes de iniciar los procedimientos som-
breados.

Péngase en contacto con su representante de Yaskawa si no puede solucionar el pro-
blema con los procedimientos descritos.

Tabla 9.4

Tabla de localizacion de problemas sin indicadores de alarma

Sintoma

Causa

Inspeccion

Solucion

El servomotor no se pone
en marcha

Alimentacién no conectada

Revise la tensién entre los
bornes de la fuente de ali-
mentacion.

Corrija el circuito de alimen-
tacion.

Conexion suelta

Revise los bornes de los co-
nectores (CN1, CN2).

Apriete las piezas que estén
flojas.

Cableado externo del conec-
tor (CN1) incorrecto

Revise el cableado externo
del conector (CN1)

Consulte el diagrama de co-
nexiones y corrija el ca-
bleado.

Cableado del servomotor o
del encoder desconectado.

Vuelva a conectar el ca-
bleado

Sobrecarga

Arranque el servomotor sin
carga.

Reduzca la carga o utilice un
servomotor de mayor capa-
cidad.

No se ha introducido la velo-
cidad nominal/referencia de
posicién

Revise los pins de entrada
nominal.

Introduzca la velocidad no-
minal/referencia de posicién
correctas

La sefal /S-ON se desco-
necta

Revise la configuracién de
las constantes de usuario
Pn50A.0 y Pn50A.1.

Conecte la entrada de /
S-ON.

Configuracién incorrecta de
la funcién de la entrada
/P-CON

Revise la constante de usua-
rio Pn000.1.

Consulte el apartado 5.3.5 y
configure las constantes de
usuario para que coincidan
con la aplicacion.

Seleccidn incorrecta del
modo de impulso nominal.

Consulte el apartado 5.2.2

Corrija la configuracién de la
constante de usuario
Pn200.0

Tipo de encoder distinto al
de la configuracién de la
constante de usuario.

4Encoder absoluto o incre-
mental?

Configure la constante de
usuario Pn002.2 en funcién
del tipo de encoder utilizado.

Las entradas P-OT y N-OT
estan DESCONECTADAS.

Consulte el apartado 5.1.2.

Active las sefales de en-
trada P-OT y N-OT.

La entrada CLR se conecta

Revise el estado de la en-
trada de puesta a cero del
contador de errores.

Desconecte la entrada CLR.

La entrada SEN se desco-
necta.

Cuando se utiliza el encoder
absoluto.

Conecte la entrada SEN.
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9.2 Localizacion de fallos

Sintoma

Causa

Inspeccion

Solucién

El servomotor se mueve in-
stantaneamente v, des-
pués, se detiene

Cableado del servomotor o
encoder incorrecto.

Consulte el capitulo 3 y cor-
rija el cableado.

Se detiene de repente du-
rante el funcionamiento y
no rearranca

Senfal de resetde alarma
(/ALM-RST) activada debido
a disparo de alarma

Elimine la causa de la
alarma. Desactive la sefal
de reset de alarma (/ALM-
RST).

Velocidad del servomotor
inestable

Conexion defectuosa del ca-
bleado del motor

Revise la conexién del cable
de alimentacién (fases U, Vy
W) y los conectores del en-
coder.

Apriete los bornes o conec-
tores que estén flojos.

El servomotor vibra, apro-
ximadamente, de 200 a
400 Hz.

Valor de amplificacion del
bucle de velocidad dema-
siado alto.

Reduzca el valor predetermi-
nado de la amplificacion del
bucle de velocidad (Pn100)

Cable de entrada de la velo-
cidad nominal/referencia de
posicién demasiado largo.

Minimice la longitud del ca-
ble de entrada de la veloci-
dad nominal/referencia de
posicién con una impedan-
cia no superior a varios cien-
tos de ohms

Cable de entrada de la velo-
cidad nominal/referencia de
posicién agrupado con ca-
bles de alimentacion.

Separe el cable de entrada
nominal al menos 30 cm de
los cables de alimentacion.

Sobremodulacion de la ve-
locidad alta de rotacion al
arrancar y parar.

Valor de amplificacion del
bucle de velocidad dema-
siado alto.

Reduzca el valor predetermi-
nado de la amplificacion del
bucle de velocidad (Pn100)

Aumente la constante de
tiempo de integracion
(Pn101).

La amplificacion del bucle
de velocidad es demasiado
baja en comparacién con la
amplificacién del bucle de
posicién.

Aumente el valor de la con-
stante de usuario Pn100
(amplificacién del bucle de
velocidad).

Reduzca la constante de
tiempo de integracion
(Pn101).

Sobrecalentamiento del
servomotor

Temperatura ambiente de-
masiado alta

Mida la temperatura am-
biente del servomotor.

Reduzca la temperatura am-
biente a 40°C max.

Superficie del servomotor
sucia

Revisién visual

Limpie el polvo y la grasa de
la superficie del motor.

Sobrecarga

Arranque el servomotor sin
carga.

Reduzca la carga o utilice un
servomotor de mayor capa-
cidad.
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9.2.2 Localizacion de problemas sin indicadores de alarma

Sintoma

Causa

Inspeccion

Solucién

Ruido anémalo

Montaje mecénico incorrecto

(Estan sueltos los tornillos
de montaje del servomotor?

Apriete los tornillos de mon-
taje.

&Acoplamiento no centrado?

Centre el acoplamiento.

&Acoplamiento desequili-
brado?

Equilibre el acoplamiento.

Cojinete defectuoso

Revise el ruido y la vibracién
préximos al cojinete.

En caso de ser defectuoso,
pdngase en contacto con su
representante de Yaskawa.

La maquina causa vibracio-
nes

Entrada de objeto extrafo,
averia o deformacién de pie-
zas deslizantes de la
maquina.

Consulte al fabricante de la
magquina.

Velocidad nominal O V pero
el servomotor gira.

Aplicacion del valor offset de
tension de la velocidad no-
minal

Ajuste del valor offset nomi-
nal.

Consulte el apartado s 7.2.4
y72.5
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9.2 Localizacion de fallos

9.2.3 Tabla de indicadores de alarma

En la siguiente tabla se describen brevemente los indicadores de alarma y las salidas de
codigos de alarma.

Tabla9.5 Tabla de indicadores de alarma
Indica- | Salidas de cddigos de | Salida ALM Nombre de la alarma Significado
dores alarma
de
alarma | ALO1 | ALO2 | ALO3
A.02 DES- DES- DES- DESACTI- | Fallo en constante de usua- Los datos de EEPROM del servopack son

ACTI- | ACTI- | ACTI- VADA rio*2 anémalos.
VADA | VADA | VADA

A.03 Error del encoder del circuito | Datos de deteccion del circuito de alimenta-

principal cion anémalos.

A.04 Error de configuraciéon de con- | La configuracién de la constante de usuario se

stante de usuario™2 encuentra fuera del rango permitido.

A.05 Error de combinacién Las capacidades del servopack y del servomo-
tor no se corresponden entre si.

A.10 ACTI- DES- DES- DESACTI- | Sobrecorriente o sobrecalen- | Sobrecorriente detectada en el IGBT.

VADA | ACTI- | ACTI- VADA tamiento del disipador de ca- Sob lentamiento del disibador d lor del
VADA | VADA lor2 obrecalentamiento del disipador de calor del
servopack

A.30 ACTI- | ACTI- | DES- DESACTI- | Deteccion de un error de rege- | ¢ Fallo en el circuito de regeneracién

VADA | VADA | ACTI- VADA neracion . . L.
* Fallo en la resistencia de regeneracion.
VADA

A.32 Sobrecarga de regeneracion La energia de regeneracién supera la capaci-
dad de la resistencia.

A.40 DES- DES- ACTI- DESACTI- | Sobretension®4 Tensién CC del circuito principal excesiva-

ACTI- | ACTI- | VADA VADA mente alta.
VADA | VADA

A.41 Subtension™4 Tensién CC del circuito principal excesiva-
mente baja.

A.51 ACTI- | DES—- | ACTI- DESACTI- | Sobrevelocidad Velocidad rotativa del motor excesivamente

VADA | ACTI- | VADA VADA alta.
VADA
A1 ACTI- | ACTI- | ACTI- DESACTI- | Sobrecarga: Carga alta El motor ha estado en funcionamiento desde
VADA | VADA | VADA VADA varios segundos hasta varias décimas de se-
gundo bajo un par que superaba los indices
establecidos.

A72 Sobrecarga: Carga baja El motor ha estado funcionando de forma con-
tinua con un par que excedia en gran medida
los indices establecidos.

A.73 Sobrecarga del freno Al aplicar el freno dindmico, la energia rotativa

dinamico ha superado la capacidad de la resistencia del
freno dinamico.

A74 Sobrecarga de la resistencia Se ha conectado [ON] y desconectado [OFF]

limite de sobreintensidad con frecuencia la alimentacion del circuito prin-
cipal.

A.7A Sobrecalentamiento del disi- Sobrecalentamiento del disipador de calor del

pador de calor *1 servopack
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9.2.3 Tabla de indicadores de alarma

Indica- |Salidas de cédigos de | Salida ALM Nombre de la alarma Significado
dores alarma
de
alarma | ALO1 | ALO2 | ALO3
A.81 DES- DES- DES- DESACTI- | Error de seguridad del enco- Han fallado todas las conexiones de alimenta-
ACTI- | ACTI- | ACTI- VADA der*2 cién del encoder absoluto y se han borrado los
VADA | VADA | VADA datos de posicion.
A82 Error de suma de control de Resultados anémalos de suma de control de la
encoder*2 memoria del encoder.
A.83 Error de la bateria del encoder | Caida de la tensién de la bateria del encoder
absoluto absoluto.
A.84 Error de datos del encoder™ Datos del encoder anémalos.
A.85 Sobrevelocidad del encoder El encoder estaba girando a gran velocidad
cuando se conecté la alimentacion.
A.86 Sobrecalentamiento del enco- | Temperatura interior del encoder demasiado
der alta.
A.b1 Error de lectura de entrada de | Fallo en el convertidor A/D de la entrada de la
velocidad nominal velocidad nominal.
A.b2 Error de lectura de entrada del | Fallo en el convertidor A/D de la entrada del
par nominal par nominal.
A.bF Alarma del sistema*2 Se ha producido un error del sistema en el ser-
vopack.
A.C1 ACTI- DES- ACTI- DESACTI- | Deteccién de sobrecarrera del | Servomotor fuera de control.
VADA | ACTI- | VADA VADA servo
VADA
A.C8 Error de puesta a cero de en- | No se ha reseteado o configurado correcta-
coder absoluto y error de con- | mente el encoder absoluto para multivuelta.
figuracion del limite de multi-
vuelta*2
A.C9 Error de comunicacion del en- | No es posible la comunicacion entre el servo-
coder*2 pack y el encoder.
A.CA Error de pardmetro de enco- Parametros del encoder incorrectos.
der*2
A.Cb Error de Echoback de enco- Contenido incorrecto de la comunicacién con
der*2 el encoder.
A.CC Desacuerdo del limite de mul- | Se han establecido diferentes limites de multi-
tivuelta™3 vuelta en el encoder y el servopack.
A.dO ACTI- | ACTI- DES- DESACTI- | Desbordamiento de impulsos | Los impulsos de error de posicién superan la
VADA | VADA | ACTI- VADA de error de posicién constante de usuario (Pn505).
VADA
A.E7 DES- ACTI- | ACTI- DESACTI- | Error de deteccion de la uni- Fallo de deteccion de la unidad opcional.
ACTI- | VADA | VADA VADA dad opcional
VADA
A.F1 DES- ACTI- DES- DESACTI- |Fase abierta de la linea de ali- | Una fase no esta conectada en la fuente de ali-
ACTI- | VADA | ACTI- VADA mentacion mentacién principal
VADA VADA
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9.2 Localizacion de fallos

Indica- |Salidas de cdodigos de | Salida ALM Nombre de la alarma Significado
dores alarma
de
alarma | ALO1 | ALO2 H ALO3
CPFO0 | No se especifica Error de transmisioén de la uni- | Fallo de comunicacién de la unidad digital de
dad digital de manejo manejo (JUSP-OP02A-2) con el servopack (por
CPFO1 ej., error de la CPU).
A—-— DES- DES- | DES- ACTIVADA | No es un error Estado de funcionamiento normal
ACTI- ACTI- ACTI-
VADA | VADA | VADA
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida esta DESCONECTADO (nivel alto).

ACTIVADA:

*1.

*2.

cion, desconecte la alimentacion para restaurar las alarmas.

*3,
* 4,

alta o demasiado baja.

Esta alarma se activara solo con la nueva version (SGDM-[CIDA).
Para los servopacks con una potencia de 6.0 kW o superior, la alarma 40 indica que la tensién de CC es demasiado

9.2.4 Indicadores de advertencia

El transistor de salida esta CONECTADO (nive bajo).
Los indicadores de alarma sélo se activan dentro del rango de 30 W a 1000 W.
Estas alarmas no se restauran con la sefal de reset de alarma (/ALM-RST). Elimine la causa de laalarmayy, a continua-

En la siguiente tabla se muestra la relacion entre los indicadores de advertencia y las sali-

das de los cédigos de advertencia.

Tabla 9.6

Indicadores y salidas de advertencia

Indicadore Salidas de cédigos de Nombre de Significado de la advertencia
s de advertencia la
advertenci advertenci
a ALO1 ALO2 ALO3 a
A9 ACTIVADA |DESACTI- |DESACTI- |Sobrecarga |Esta advertencia se produce antes de saltar las alar-
VADA VADA mas de sobrecarga (A.71 o A.72). Si se ignora la ad-
vertencia y continlia en funcionamiento, puede acti-
varse una alarma de sobrecarga.
A.92 DESACTI- |ACTIVADA |DESACTI- |Sobrecarga |Esta advertencia aparece antes de activarse las alar-
VADA VADA de regene- |mas de sobrecarga de regeneracion (A.32). Si se
racién ignora la advertencia y se procede con el funciona-
miento, puede activarse una alarma de sobrecarga de
regeneracion.
Nota: DESACTIVADA: El transistor de salida estA DESCONECTADO (nivel alto).

ACTIVADA:

El transistor de salida esta CONECTADO (nive bajo).
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9.2.4 Indicadores de advertencia
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EJEMPLOS DE CONEXION DEL
CONTROLADOR PRINCIPAL

En este anexo se ofrecen ejemplos de conexion de servopacks SGDH
a controladores principales comunes. Consulte los manuales del con-
trolador principal cuando realice las conexiones.

A.1 Conexion del médulo de movimiento MC20

delaserieGL ............ ... .. ... ... ... 374
A.2 Connexion del médulo del

servocontrolador CP 9200SH (SVA) ...... 375
A.3 Conexion del médulo de posicionamiento

B2813delaserieGL .................... 376
A.4 Conexion de la unidad de posicidon

C500 NC221 de OMRON ................ 377
A.5 Conexion de la unidad de control de

posicion C500 NC112de OMRON ........ 378
A.6 Conexion de la unidad de

posicionamiento AD72 de MITSUBISHI .... 379
A.7 Conexion de la unidad de

posicionamiento AD75 de MITSUBISHI .... 380
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A.1 Conexion del moédulo de movimiento MC20 de la serie GL

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexion del moédulo de movimiento
MC20 de la serie GL. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control de veloci-

dad.
Servopack
SGDH
L1C
L2C
L1 s
L2 ervomotor
L3
MC20 de Yaskawa
*1 @ U A1)
Unidad MC sV1 v 5
1 m @
PA O T PAO w c G
/PA . ! : /PAO @
PB O, : o1 I PBO D4
/PB ! ; /PBO A
pc O—=2 I ; PCO Do
pc G2 1 Pl /PCO Lo
7 | | —
VREF 8 T I : V-REF
SG o ; ; SG CN2
BAT 10 P I | BAT (+)
BATO . ; BAT (-)
+24V (23 R +24 VIN
SVON ; : /S-ON
PCON O i /P-CON
SEN O T L SEN
0SEN (2 L Pl sG
ALMRST O : : JALM-RST
ALM O—= : i ALM+
ALMO ) t ! ALM—
FG \cj
(bastidor del conector)

* 1. Estos nimeros de pins son iguales de SV2 a SV4.

*2. IP indica los cables de par trenzado.
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A.2 Connexion del moédulo de servocontrolador CP-9200SH
(SVA)

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién al médulo de servocontrolador
CP 9200SH (SVA). En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control de velocidad.

Servopack

Servomotor
Lic SGDH
L2C U
L1 v A (1)
L2 B (2)
CP-9200SH SVA L3 w i
de Yaskawa @ ©)
o] @ o
CN
a\
T T
+24V ;Z m +24 VIN D @
DOO : ! 40y /s-ON |
DO1 ‘2‘2 ! l 41 /p.CON
DO2 ! ! 43 N-OT CN2
DO3 ‘2‘2 ! ! 2 & por
DO4 : f 44 N /ALM-RST
[}
iz D2 : : 27y TGON+
| : 28 /TGON-—
]
DIt O : : 251y N.CMP+
L 2615 n-cmp-
pio (2 ; ; 2915 /S-RDY+
" ! ! 30Lh /s-RDT-
DI3 O, : ; 3L ALM+
094 V ; : 32 ALM—
' ' 21 () BAT (+)
i P ]
i L 22 5 BAT ()
SENS : ! 4 () SEN
SEnsG ()22 Pl | 2 5 sa
IN-A ' ; SO V-REF
4 1 P] 6
oV = : : SG
TLIMP Q2 1 . 9 TREF
TLIMPG Q> : 0
PA O l PAO
PAL Q> :
PB (5 L PBO
PBL O ;
PC O3 ; PCO
PCL O :
PGOV .
Caperuza del
conector

* | P indica los cables de par trenzado.
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A.3 Conexion del médulo de posicionamiento B2813 de la
serie GL

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién al médulo de posicionamiento
B2813 de la serie GL. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control de posi-

cién.
Servopack
SGDH *2
LiC
L2C
OpaV +24V oNz L1 Servomotor
de Yas] L2 A (1
Dawa1 JAMSC-B2813 L3 U @
' O v ot
1Ry W c@E
— SERVO
NORMAL PULSE PULSE D D@
= DESACELERA/PULSE /PULSE
1 g‘ON LS SIGNO SIGNO fa
TART /SIGN /SIGN b
STOP CLR CLR o
/CLR /CLR —
CN2
2V ov SG
A L
0p4 V
PA PAO +24V 024
IPA IPAO +24 VIN L
PB PBO
PB /PBO /S-ON
N oG bCO P-OT
/PC JPCO N-OT
5V [ 49 oV SG
+
T ov ALM+
10 ov
L FG ALM-
oV
= ¢ 12 ERROR

* 1. Cuando se conectalaalimentacion, se emite unasefial de ALM durante dos segundos aproximada-
mente. Debe tenerlo en cuenta al disefiar la secuencia de encendido. La sefial ALM activa el relé de
deteccion de alarma 1Ry para detener el suministro de alimentacion del circuito principal al servo-
pack.

* 2. Defina la constante de usuario Pn200.0 con el valor “1”.
* 3. Conecte el cable blindado a la caperuza del conector.
*4. tP indica los cables de par trenzado.
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C500-NC221 de OMRON

A.4 Conexion de la unidad de control de posic

V4

ion

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién a una unidad de control de posi-
cién C500-NC221 de OMRON. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control

de velocidad.
Servopack
SGDH
L1C
E/S de alimentacion v L2C U
» +24
> L1 v
+
C500-NC221 24V | AY L2 W
(Fabricado por OMRON) eje X (eje Y) é @
En ON cuar:do
+24 V se ha canceladol,
el posiciona-
CCWLX b iento.
En ON cuando
STPX P —{ se detecta pro-
ORGX b ximidad.
EMGX ] CN1
CWLX ]
DC GND ALM+
DC GND ALM- P-OT C
+24 VIN
+24 V N-OT ¢
OUT-1X /S-ON
X-0UT V-REF (T-REF)
X-AG SG
X-A PAO
X-/A /PAO
X-B PBO
X-/B /PBO
X-C PCO
X-/C /PCO
ov SG
*2 Caperuza del @
conector

Servomotor
A1)
B (2
c@E
D (4
A
i
1
1
N
42
3Ry
43 OpaV
4RY

* 1. Cuando se conecta la alimentacion, se emite una sefial de ALM durante dos segundos aproximada-
mente. Debe tenerlo en cuenta al disefar la secuencia de encendido. La sefial ALM activa el relé de
deteccion de alarma 1Ry para detener el suministro de alimentacién del circuito principal al servo-

pack.

* 2. Conecte el cable blindado de E/S a la caperuza del conector.

*3. tP indica los cables de par trenzado.
Nota:
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A.5 Conexion de la unidad de control de posicién
C500-NC112 de OMRON

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién a una unidad de control de posi-
cién C500-NC112 de OMRON. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control

de posicién.

E/S de alimentacion

C500-NC112

Servopack «

L+
+12 V=

(Fabricado por OMRON)

1A

1B

2A

PARADA DE EMERGENCIA
INTERRUPCION EXTERNA

» 010V

*3
LRX-:01/A2 1

T dland o

Servomotor

SGDH
L1C
L2C
L1
L2
L3

D

Fuente de
alimenta-
I cién externa

ORIGE
|1 Qv S +24V
PROXIMIDAD ORIGEN o— 8 771 *
LOCAL ALM +
+24 3245 ALM—
READY V
+5V +5
7¢ PULSE
SALIDA DE IMPULSOS 8% /PULSE
15 SIGNO
125 /SIGN
158 CLR
144 /CLR

. Cuando se conecta la alimentacion, se emite una sefal de ALM durante dos segundos aproximada-
mente. Debe tenerlo en cuenta al disefiar la secuencia de encendido. La sefial ALM activa el relé de
deteccion de alarma 1Ry para detener el suministro de alimentacion del circuito principal al servo-
pack.

* 2. Defina la constante de usuario Pn200.0 con el valor “1”.

*3.

Nota:

Fabricado por Yaskawa Controls Co., Ltd.

Sdlo aparecen las sefales aplicables a la unidad de control de posicion C500-NC221 de OM-
RON vy al servopack SGDH de Yaskawa.
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A.6 Conexion de la unidad de posicionamiento AD72 de
MITSUBISHI

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién a una unidad de posiciona-
miento AD72 de MITSUBISHI. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control

de velocidad.
Servopack
SGDH Servomotor
E/S de alimentacién LiC A (1)
r'_'I"I o +24 V L2C U B O
i i L1 \%

AD 72 | +24 Vit 04 V L2 W CE
(Fabricado por *2 L3 @ D (4)
MITSUBISHI) CONT @

1 b En ON cuaﬁjo se
stor 62— oo {EEE 19
— O O—4[EnON cuand
boa {stete;“:“ e
SERVO roximidad. 47 +24 VIN
N 40 i
SV-ON 'Y 2 /S-ON
3 CNA
ALM+ 22
READY 1Ry P-OT olle
4 O O ALM-
VELOCIDAD 2 V-REF (T-REF) N-OT 0 Q 0o4q V
VALOR NOMINAL! SG
ENCO
P
PBO
A T
IMPULSO A 4, PT PEO
PAO
IMPULSO B /PAO
PCO
IMPULSO C PCO
0 SG
8 ' *3 Caperuza @
del conector

* 1. Cuando se conecta la alimentacion, se emite una sefial de ALM durante dos segundos aproximada-
mente. Debe tenerlo en cuenta al disefar la secuencia de encendido. La sefial ALM activa el relé de
deteccion de alarma 1Ry para detener el suministro de alimentacion del circuito principal al servo-
pack.

* 2. Los numeros de pins son los mismos para el eje Xy el eje Y.
* 3. Conecte el hilo de blindaje del cable a la caperuza del conector.
* 4, tP indica los cables de par trenzado.

Nota: Solo aparecen las sefales aplicables a la unidad de posicionamiento AD72 de Mitsubishiy al
servopack SGDH de Yaskawa.
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A.7 Conexion de la unidad de posicionamiento AD75 de
MITSUBISHI

En el siguiente diagrama se muestra un ejemplo de conexién a una unidad de posiciona-
miento AD75 de MITSUBISHI. En este ejemplo, el servopack se utiliza en el modo de control

de posicién.
Servopack
Servomotor
SGDH
U
L1C A1)
L2C v B (2
L1 w )
_E/S de alimentacion ti @ 5@
' - > 124V
! | i = @ Vo)
AD75 H R = —
(Fabricado por l—V | » 004 V : :
Mitsubishi) 1
CN2
READY
En ON cuando se }
ha cancelado el po- -
STOP { sicionamiento. » +24V
En ON cuando{ ON1
DOG {se detecta
proximidad.
19/ PCO 024V
Peo 2C’Ji/F’co
(1Ry)— 31 ALM+
32 ALM-
-2 7 ¢y PULSE
PULSE Bt 8 &) /PULSE
4 114 SIGNO
SIGNG 22 125 /SIGN
2,2 KQ
| — 154 CLR
2 145 /CLR
CLEAR I 53

Cuando se conecta la alimentacién, se emite una sefial de ALM durante dos segundos aproximada-
mente. Debe tenerlo en cuenta al disefar la secuencia de encendido. La sefial ALM activa el relé de
deteccion de alarma 1Ry para detener el suministro de alimentacién del circuito principal al servo-
pack.

Nota: Sdlo aparecen las sefiales aplicables a la unidad de posicionamiento AD75 de Mitsubishi y al
servopack SGDH de Yaskawa.

382



LISTA DE CONSTANTES DE USUARIO

En este anexo se incluye una relacion de las constantes de usuario, los
conmutadores, las selecciones de senales de entrada, las selecciones
de sefales de salida, las funciones auxiliares y los modos de vigilancia
de los servopacks SGDH.

B.1 Constantesdeusuario ................... 382
B.2 Conmutadores .......................... 386
B.3 Selecciones de senales deentrada ........ 391
B.4 Selecciones de senales de salida ......... 393
B.5 Funciones auxiliares ..................... 394
B.6 Modos devigilancia ..................... 395
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B.1 Constantes de usuario

En la lista siguiente se enumeran las constantes de usuario y su configuracion.

FRKER

Categoria Con- Nombre Unidad Rango de | Configu- Valor
stante de configura- racion nominal
usuario cion basica
n°® de
fabrica
Constantes de seleccion | Pn000 Conmutadores bésicos para seleccion de 0000 5.1.1
de funciones funciones (véase la nota 3) 535
Pn00O1 Conmutadores de aplicacion de seleccion 0000 51.2
de funciones 1 (véase la nota 3) 542
557
Pn002 Conmutadores de aplicacion de seleccion 0000 5.2.8
de funciones 2 (véase la nota 3) 5.2.10
5.7.2
Pn003 Conmutadores de aplicacion de seleccion 0002 LEERER MH
de funciones 3
Pn004 Constantes fijas (No cambiar) 0000
Pn005 0000
Constantes relativas ala | Pn100 Amplificacién de bucle de velocidad Hz de 1a2000 |40
amplificacion Pn101 Constante de tiempo integral de bucle de 0,01 ms de15a 2000 6.2.1
velocidad 51200
Pn102 Amplificacién de bucle de posicién 1/s de 1a2000 |40 6.2.1
Pn103 Porcentaje de inercia % deOa 0 6.2.1
10000 6.3.3
Pn104 Segunda amplificacién de bucle de veloci- Hz de 1a2000 |40
dad
Pn105 Segunda constante de tiempo integral de 0,01 ms de15a 2000
bucle de velocidad 51200
Pn106 Segunda amplificaciéon de bucle de posicién | 1/s de 1a2000 |40
Pn107 Polarizaciéon rom de 0 a 450 6.2.4
Pn108 Adicién de ancho de polarizacién unidades de0a250 |7 6.2.4
de valor no-
minal
Pn109 Alimentacion de avance % de0a100 |O 6.2.2
Pn10A Constante de tiempo del filtro de avance 0,01 ms de0a6400 |0 525
Pn10B Conmutadores de aplicacion relativos a la 0000 6.25
amplificacion (véase la nota 3)
Pn10C Conmutacién de modo par nominal % de0a800 |200 6.25
Pn10D Conmutacién de modo velocidad nominal rom deOa 0 6.25
10000
Pn10E Conmutacién de modo aceleraciéon 10 rpm/s de 0 a 3000 6.25
Pn10F Conmutacién de modo impulsos de error unidades deOa 6.25
de valor no- | 10000
minal
Pn110 Conmutadores de autoajuste online (véase | --- 0010 6.3.4

la nota 3)
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Categoria Con- Nombre Unidad Rango de | Configu- Valor
stante de configura- racion nominal
usuario cién basica
n° de
fabrica
Constantes relativasala | Pn111 Compensacioén de realimentacion de veloci- | % de1a500 |100 6.2.6
amplificacion dad (véase la nota 2)
Pn112 Constantes fijas (No cambiar) % de 0a 1000 | 100
Pn113 de 0 a 1000 | 1000
Pn114 de 0a 1000 | 200
Pn115 - deOa 32
65535
Pn116 deOa 16
65535
Pn117 % de20a100 | 100
Pn118 % de20a100 | 100
Pn119 1/S de 1a2000 |50
Pn11A 0.1% de 1a2000 | 1000
Pn11B Hz de1ai150 |50
Pn11C Hz de1ai150 |70
Pn11D % de0a150 |100
Pn11E % de0a150 |100
Pn11F ms de0a2000 |0
Pn120 0,01 ms deOa 0
51200
Pni21 Hz de 10a250 |50
Pn122 Hz de0a250 |0
Pn123 % de0a100 |0
Constantes relativas ala | Pn200 Selectores de valores de referencia de con- | -— 0000 522
posicién trol de posicion (véase la nota 3)
Pn201 Divisor de PG (véase nota 3) imp/rev de 16a 16384 523
16384
Pn202 Relacién de transmisién electrénica (nume- | --- dela 4 5.25
rador) (véase la nota 3) 65535
Pn203 Relacién de transmisién electrénica (deno- | --- dela 1 5.25
minador) (véase la nota 3) 65535
Pn204 Constante de aceleracion/desaceleracion 0,01 ms de0a6400 |0 6.1.2
de referencia de posicion
Pn205 Configuracion del limite de multivuelta rev deOa 65535 5.7.6
(véase las notas 1y 3) 65535
Pn206 Constantes fijas (No cambiar) Imp/rev de 513 a 16384 -
65535
Pn207 Conmutadores de funcién de control de po- | — - 0000 5.2.9
sicion (véase la nota 3) 6.1.2
Pn208 Tiempo medio de movimiento de referencia | 0,01 ms de0a6400 |0 6.1.2

de posicién (véase la nota 3)
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Categoria Con- Nombre Unidad Rango de | Configu- Valor
stante de configura- racion nominal
usuario cién basica
n° de
fabrica
Constantes relativas ala | Pn300 Amplificacion de entrada de velocidad nomi- | 0,01 V/velo- | de 150 a 600 5.2.1
velocidad nal cidad nomi- | 3000
nal
Pn301 Velocidad 1 rpm deOa 100 526
10000
Pn302 Velocidad 2 rpm deOa 200 526
10000
Pn303 Velocidad 3 rpm deOa 300 526
10000
Pn304 Velocidad paso a paso rpm deOa 500 5.3.2
10000
Pn305 Tiempo de aceleracién de arranque suave ms deOa 0 6.1.1
10000
Pn306 Tiempo de desaceleracion de arranque ms deOa 0 6.1.1
suave 10000
Pn307 Constante de tiempo de filtro de velocidad 0,01 ms deOa 40
nominal 65535
Pn308 Constante de tiempo de filtro de avance de | 0,01 ms deOa 0
velocidad 65535
Constantes relativas al Pn400 Amplificacion de entrada de par nominal 0,1 V/par de 10a100 | 30 5.2.7
par nominal
Pn401 Constante de tiempo de filtro de par nomi- 0,01 ms deOa 100 6.15
nal 65535
Pn402 Limite de par a derechas % de0a800 |800 513
Pn403 Limite de par a izquierdas % de 0a800 |800 513
Pn404 Limite de par externo a derechas % de0a800 |100 513
Pn405 Limite de par externo a izquierdas % de0a800 |100 513
Pn406 Par de parada de emergencia % de 0a800 |800 51.2
Pn407 Limite de velocidad durante el control del rom deOa 10000 5.2.7
par 10000
Pn408 Selectores de funcién de par 0000 6.1.6
Pn409 Frecuencia de filiro de muesca Hz de50a 2000 6.1.6
2000
Constantes relativas a Pn500 Ancho de posicionamiento completado unidades de0a250 |7 553
secuencias de valor no-
minal
Pn501 Nivel de bloqueo en cero rpm deOa 10 5.4.3
10000
Pn502 Valor limite para el reconocimiento de la ro- | rpm deta 20 555
tacion 10000
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Categoria Con- Nombre Unidad Rango de | Configu- Valor
stante de configura- racion nominal
usuario cién basica
n° de
fabrica
Constantes relativas a Pn503 Ancho de salida de la sefal de coincidencia | rpm de0ai100 |10 554
secuencias de velocidades
Pn504 Ancho de la sefial NEAR (proximidad) unidades de1a250 (7 55.8
de valor no-
minal
Pn505 Nivel de desbordamiento 256 unida- |de1a 1024 6.2.1
des deva- | 32767
lor nominal
Pn501 Tiempo de retardo entre desconexion del 10 ms de 0 a 50 0 544
servo y excitacién del freno.
Pn507 Nivel de velocidad para excitacion del freno | rpm deOa 100 544
10000
Pn508 Tiempo de excitacién del freno durante el 10 ms de 10a100 | 50 544
funcionamiento del motor
Pn509 Tiempo de contencién momentéanea ms de20a 20 5.5.9
1000
Pn50A Selecciones de sefales de entrada 1 (véase | --- 2100 533
la nota 3)
Pn50B Selecciones de sefales de entrada 2 (véase | --- 6543 533
la nota 3)
Pn50C Selecciones de sefales de entrada 3 (véase | --- 8888 533
la nota 3)
Pn50D Selecciones de sefales de entrada 4 (véase | --- 8888 533
la nota 3)
Pn50E Selecciones de sefales de salida 1 (véase 3211 5.3.4
la nota 3)
Pn50F Selecciones de sefales de salida 2 (véase 0000 5.3.4
la nota 3)
Pn510 Selecciones de sefales de salida 3 (véase 0000 5.3.4
la nota 3)
Pn511 Constantes reservadas (No cambiar) 8888
Pn512 Configuracién invertida de sefiales de salida | --- 0000 5.3.4
(véase la nota 3)
Otras constantes Pn600 Capacidad de la resistencia de regenera- ow deOaca- 0 5.6.1
cion pacidad*®
(Véase la nota 4)
Pn601 Constante fija (No cambiar) deOaca- 0
pacidad™

* 1. El limite de multivuelta s6lo debe modificarse para aplicaciones especiales. El cambio de este limite de forma inade-
cuada o no intencionada puede ser peligroso.

* 2. La configuracion de la constante de usuario Pn111 solo es vélida si el valor de la constante de usuario Pn110.1 es 0.

* 3. Después de cambiar estas constantes de usuario, desconecte el circuito principal y la alimentacién de control y, a
continuacioén, conéctelos de nuevo para activar la nueva configuracién. (excepto Pn 110.1y Pn 110.2)

* 4. Normalmente la configuracién es “0”. Cuando utilice una resistencia de regeneracién externa, debera configurar la
capacidad (en W) de la resistencia de regeneracion.

* 5. El limite superior es la potencia maxima de salida (W) del servopack.
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B.2 Conmutadores

En la lista siguiente se enumeran los conmutadores con la configuracion de fabrica.

Constante de
usuario

Posicion
de digito

Nombre

Configu-
racion

indice

Configu-
racion
basica

de
fabrica

Pn000
Conmutadores basi-
cos de seleccién de
funciones

Seleccion del sentido

Configura CCW como sentido a derechas.

Configura CW como sentido a derechas (modo de
rotacion invertida).

0

Seleccion del
método de control

Velocidad nominal (valor nominal analdgico)

Control de posicién (secuencia de impulsos nomi-
nales)

Control del par (valor nominal analégico)

Control de velocidad configurado internamente (re-
ferencia de contacto)

Control de velocidad configurado internamente (re-
ferencia de contacto)/Control de velocidad (valor
nominal analégico)

Control de velocidad configurado internamente (re-
ferencia de contacto)/Control de posicién (secuen-
cia de impulsos nominales)

Control de velocidad configurado internamente (re-
ferencia de contacto)/Control de par (valor nominal
analégico)

Control de posicién (secuencia de impulsos nomi-
nales)/
Control de velocidad (valor nominal analégico)

Control de posicién (secuencia de impulsos nomi-
nales)/
Control de par (valor nominal analégico)

Control de par (valor nominal analégico)/
Control de velocidad (valor nominal analégico)

Control de velocidad (valor nominal analégico)/
Bloqueo en cero

Control de posicién (secuencia de impulsos nomi-
nales)/
Control de posicién (inhibicion)

Direccion del eje

deOaF

Configura la direccion del eje del servopack.

Reservada
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Constante de Posicion Nombre Configu- indice Configu-
usuario de digito racion racion
basica
de

fabrica

Pn001 0 Servo desconectado | 0 Detiene el motor aplicando el freno dinamico (DB). |0

C tad bési- do d d - - -

onmuta ore.s’ ast 0 modo de parada 1 Detiene el motor aplicando el freno dinamico (DB)
cos de seleccion de por alarma . s .
) y, a continuacion, lo libera.

funciones

2 El motor desacelera por inercia hasta su detencion
sin utilizarse el freno dinamico (DB).

1 Modo de detencion 0 La misma configuracién que Pn001.0 (el motorse |0
por sobrecarrera detiene aplicando el freno dionamico o desacelera

por inercia hasta su detencion).

1 Configura el par de Pn406 con valor minimo, desa-
celera el motor hasta su detencién y, a continua-
cion, lo configura en el estado de servobloqueo.

2 Configura el par de Pn406 con el valor maximo, de-
sacelera el motor hasta su detencion y, a continua-
cion, lo configura en el estado de parada por iner-
cia.

2 Seleccion de la en- 0 No aplicable a la entrada de la tension de red de 0
trada de la tension CC Entrada de fuente de alimentacion de CA a
de red CA/CC través de los bornes L1, L2, y (L3).

1 Aplicable a la entrada de alimentacion de CC En-
trada de alimentacion de CC a través de los bornes
(H1y (=)

3 Seleccion de salidas | 0 ALO1, ALO2 y ALO3 envian Unicamente codigos de | 0
de codigo de adver- alarma.
tencia p -

1 ALO1, ALO2 y ALOS3 envian cédigos de alarma y de
advertencia. Mientras se envian los cédigos de ad-
vertencia, la salida de la sefial ALM permanece ac-
tivada (estado normal).

Pn002 0 Velocidad, Opcién 0 Ninguno 0
Conmutadores basi- de control de posi- ) Utiliza T-REF como entrada de limite de par ex-

cos de seleccion de cion (Asignacién de termo

funciones bornes T-REF) )

2 Utiliza T-REF como entrada de avance de par.

3 Utiliza TFREF como entrada de limite de par externo | 0
cuando P-CL y N-CL estén activadas.

1 Opcién de control de | 0 Ninguno 0
par (Asignacion de 1 Utiliza V-REF como entrada de limite de velocidad
bornes V-REF)

externo.

2 Uso del encoder ab- | 0 Utiliza el encoder absoluto como encoder abso- 0
soluto luto.

1 Utiliza el encoder absoluto como encoder incre-
mental.

3 Constante fija (No de0a4d |-- 0

cambiar)
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Constante de Posicion Nombre Configu- indice Configu-
usuario de digito racion racion
basica
de
fabrica
Pn003 0 Vigilancia analogica |0 Velocidad del motor: 1 V/1000 rpm 2
Conmu.tf-ldores de 1. . . 1 Velocidad nominal: 1 V/1000 rpm
aplicacion de selec- Vigilancia del par no-
cién de funciones minal 2 Par nominal: 1 V/100%
1 _ . - 3 Error de Posicién: 0,05 V/1 unidad del valor nomi- 0
Vigilancia analdgica
5 nal
Vigilancia de la velo- | 4 Error de Posicion: 0,05 V/100 unidad del valor no-
cidad nominal minal
5 Frecuencia de impulso nominal (convertida a rpm):
1 V/1000 rpm
6 Velocidad del motor x 4: 1 V/250 rpm
7 Velocidad del motor x 8: 1 V/125 rpm
8 Constante fija (No cambiar)
9
A
B
C
D
E
F
2 No se utiliza. 0
3 No se utiliza. 0
Pn10B 0 Seleccion de conmu- | 0 Utiliza como condicién el par nominal interno (con- | 0
Conmutadores de tacién de modo figuracién de nivel: Pn10C)
aplicacién de amplifi-
cgcién P 1 Utiliza como condicién la velocidad nominal (confi-
guracién de nivel: Pn10D)
2 Utiliza como condicién la aceleracion (configura-
cion de nivel: Pn10E)
3 Utiliza como condicién el impulso de error (confi-
guracién de nivel: Pn10F)
4 Funcién de conmutacién de modo no disponible
1 Método de control 0 Control PI 0
de bucle de veloci-
dad 1 Control IP
2 No se utiliza. 0 0
3 Constante fija (No de0a2 |-- 0

cambiar)
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Constante de Posicion Nombre Configu- indice Configu-
usuario de digito racion racion
basica
de
fabrica
Pn110 0 Método de autoaju- 0 Realiza el ajuste Unicamente al principio de la ope- |0
Conmutadores de ste online racion.
autoajuste online - - -
1 Realice el ajuste siempre.
2 No realiza el autoajuste.
1 Seleccion de lacom- |0 Activada 1
pensacion de la reali-
mentacion de veloci- | 4 Desactivada
dad
2 Seleccion de lacom- |0 Compensacion de fricciéon: Desactivada 0
ensacion de friccion — - :
P 1 Compensacion de friccion: Baja
2 Compensacion de friccién: Alta
3 Constantes fijas (No |de0a3 |--- 0
cambiar)
Pn200 0 Formato de impulso | 0 Impulso signo +, légica positiva 0
Selectores de los va- nominal . "
.v 1 CW + CCW, légica positiva
lores de referencia
de control de posi- 2 Fase A + fase B (x1), l6gica positiva
cién
3 Fase A + fase B (x2), l6gica positiva
4 Fase A + fase B (x4), l6gica positiva
5 Impulso signo +, logica negativa
6 CW + CCW, légica negativa
7 Fase A + fase B (x1), l6gica negativa
8 Fase A + fase B (x2), l6gica negativa
9 Fase A + fase B (x4), l6gica negativa
1 Formato de sefalde |0 Pone a cero el contador de errores cuando au- 0
puesta a cero de menta la senal.
contador de errores
1 Pone a cero el contador de errores en el momento
en que aparece la senal.
2 Pone a cero el contador de errores cuando de-
sciende la senal.
3 Pone a cero el contador de errores en el momento
en que desaparece la senal.
2 Operacion de puesta | 0 Pone a cero el contador de errores en el base- 0
a cero block.
1 No pone a cero el contador de errores. (Solo es
posible poner a cero el contador de errores con la
senal CLR.)
2 Pone a cero el contador de errores cuando se dis-
para una alarma.
3 Seleccion del filtro 0 Filtro de entrada de valor nominal para las sehales | 0

del excitador de linea.

Filtro de entrada de valor nominal para las senales
del colector abierto.
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Constante de Posicion Nombre Configu- indice Configu-
usuario de digito racion racion
basica
de
fabrica
Pn207 0 Seleccién de filtro |0 Filtro de aceleraciéon/desaceleracion 0
Conmutadores de de posicién de re-
funcién de control de ferencia 1 Filtro de movimiento medio
posicién
1 Opcién de control |0 Desactivada. 0
de posicion 1 Utiliza V-REF como entrada de avance
rapido.
2 No se utiliza.
3 No se utiliza.
Pn408 0 Seleccién de filtro |0 Desactivada. 0
Conmutadores de
funcién de par de muesca 1 Utiliza un filtro de muesca para el par nomi-
nal.
1 No se utiliza. 0
2 No se utiliza. 0
3 No se utiliza. 0
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B.3

Selecciones de senales de entrada

En la lista siguiente se enumeran las selecciones de sefiales de entrada junto con la configura-
cién basica de fabrica.

Constante | Posicion Nombre Configura- indice Configuracién
de usuario | de digito cion basica de fabrica
Pn50A 0 Modo de asigna- | 0 Configura la asignacién de sefal de entrada para la secuen- | 0
cién de senales cia del mismo modo que la del servopack SGDB. *!
de entrada : : : -
1 Es posible asignar libremente las sefiales de entrada.
1 Asignacion de 0 Se envia por el borne de entrada SI0 (CN1-40). 0: Slo
senales /S-ON 1 Se envia por el borne de entrada SI1 (CN1-41).
(servo desconec-
tado, con nivel 2 Se envia por el borne de entrada SI2 (CN1-42).
bajo.) 3 Se envia por el borne de entrada SI3 (CN1-43).
4 Se envia por el borne de entrada SI4 (CN1-44).
5 Se envia por el borne de entrada SI5 (CN1-45).
6 Se envia por el borne de entrada SI6 (CN1-46).
7 Activa la sefal.
8 Desactiva la sefal.
9 Envia la sefial invertida por el borne de entrada SI0
(CN1-40).
A Envia la sefal invertida por el borne de entrada SI1
(CN1-41).
B Envia la sefial invertida por el borne de entrada SI2
(CN1-42).
C Envia la sefial invertida por el borne de entrada SI3
(CN1-43).
D Envia la sefial invertida por el borne de entrada Sl4
(CN1-44).
E Envia la sefial invertida por el borne de entrada SI5
(CN1-45).
F Envia la sefial invertida por el borne de entrada SI6
(CN1-46).
Pn50A 2 Asignacion de deOaF Igual que la anterior. 1: S
senales /P-CON
(control B, con ni-
vel bajo.)
3 Asignacion de deOaF Igual que la anterior. 2: SI2

senales P-OT
(sobrecarrera, en
nivel superior.)
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Constante | Posicion Nombre
de usuario | de digito

Configura-
cién

indice

Configuracion
basica de fabrica

Pn50B 0 Asignacion de
senaleses N-OT
(sobrecarrera, en

nivel superior.)

deOaF

Igual que la anterior.

3: SI3

1 Asigancion de
senal /ALM-RST
(reset de alarma,
con nivel bajo.)

deOaF

Igual que la anterior.

4: Sl4

2 Asignacion de
senales P-CL

(control de par,
con nivel bajo.)

deOaF

Igual que la anterior.

5: SI5

3 Asignacion de
senales N-CL

(control de par,
con nivel bajo.)

deOaF

Igual que la anterior.

6: Sl6

Pn50C 0 Asignacion de
senales /SPD-D
(seleccion de ve-
locidad de confi-

guracién interna)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

1 Asignacion de

senales /SPD—-A
(seleccion de ve-
locidad de confi-
guracién interna)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

2 Asignacion de
senales /SPD-B
(seleccion de ve-
locidad de confi-
guracién interna)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

3 Asignacion de
senales /C-SEL
(conmutacioén de
modo de control)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

Pn50D 0 Asignacion de
senales /
ZCLAMP (blo-

queo en cero)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

1 Asignacion de
senales /INHIBIT
(desactivacion
de impulso nomi-
nal)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

2 Asignacion de
senales /G-SEL
(conmutacioén de
amplificacion)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

3 (Reservada)

deOaF

Igual que la anterior.

8: DESACTIVADA

* Cuando Pn50A .0 se configura en O para el servopack SGDB, sélo son compatibles los siguientes modos: Pn50A.1=7,

Pn50A.3=8, y Pn50B.0=8.
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B.4 Selecciones de senales de salida

En la lista siguiente aparecen las selecciones de sefales de salida junto con la configuracién
bésica de fabrica.

Constante de usua- | Posicion Nombre Confi- indice Configu-
rio de digito gura- racion
cién basica
de
fabrica
Pn50E 0 Asignacion de sefales /COIN 0 Desactivada. 1: SO1
1 Se envia por el borne de salida SO1
(CN1-25, 26).
2 Se envia por el borne de salida SO2
(CN1-27, 28).
3 Se envia por el borne de salida SO3
(CN1-29, 30).
1 Asignacion de sefales /V-CMP de0a3 |Igual que la anterior. 1: SO1
2 Asignacion de sefales /TGON de0a3 |Igual que la anterior. 2: 802
3 Asignacion de sefales /S-RDY de0a3 |Igual que la anterior. 3: SO3
Pn50F 0 Asignacion de sefales /CLT de0a3 |Igual que la anterior. 0: No se
utiliza
1 Asignacion de sefales /VLT de0a3 |Igual que la anterior.
2 Asignacion de sefales /BK de0a3 |Igual que la anterior.
3 Asignacion de sefales /WARN de0a3 |Igual que la anterior.
Pn510 0 Asignacion de sefales /NEAR de0a3 |Igual que la anterior.
1 Reservada de0a3 |Igual que la anterior.
2 No se utiliza. 0 0
3 No se utiliza. 0 0
Pn512 0 Senal de salida invertida para SO1 0 Senal de salida no invertida. 0: No in-
(CN1-25y 26) vertida
1 Senal de salida invertida.
1 Senal de salida invertida para SO2 0 Senal de salida no invertida. 0: No in-
(CN1-27 y 28) vertida
1 Senal de salida invertida.
2 Senal de salida invertida para SO3 0 Senal de salida no invertida. 0: No in-
(CN1-29 y 30) vertida
1 Senal de salida invertida.
3 No se utiliza. 0

Nota: 1. Cuando se asigna mas de una sefial al mismo circuito de salida, la salida de datos se realiza con el operador
l6gico OR.

2. Dependiendo del modo de control, las sefales no detectadas se tratan como sefiales desactivadas. Por
ejemplo, en el modo de control de velocidad, la senal /COIN se trata como si estuviera desactivada.

3. Tipos de senales /WARN (advertencia): Sobrecarga y sobrecarga de regeneracion.
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B.5 Funciones auxiliares

En la lista siguiente aparecen todas las funciones auxiliares disponibles.

Constante de usuario

Funcién

Fn000 Visualizacion de datos de historial de alarmas.

Fn0O1 Configuracion de rigidez durante autoajuste online.

Fn002 Funcionamiento en modo paso a paso.

Fn003 Modo de busqueda de punto cero.

Fn004 (Constante fija)

Fn005 Inicializacién de la configuracion de las constantes de usuario

Fn006 Suprimir datos de historial de alarmas.

Fn007 Escribir en porcentaje de inercia EEPROM los datos del autoajuste online.

Fn008 Reset de multivuelta de encoder absoluto y reset de alarma de encoder.

Fn009 Ajuste automético del valor offset analégico nominal (velocidad, par)

FnOOA Ajuste manual del valor offset de velocidad nominal.

FnOOB Ajuste manual del valor offset del par nominal.

FnooC Ajuste manual a cero de la salida analégica para vigilancia.

Fn0OOD Ajuste manual de la amplificacion de salida analdgica para vigilancia.

FnOOE Ajuste automatico del valor offset de sefial de deteccién de la corriente del motor.

FnOOF Ajuste manual del valor offset de senal de deteccion de la corriente del motor.

Fn010 Configuracién de contrasefia (protege las constantes de usuario de ser modificadas).

FnO11 Visualizaciéon de modelos de motor.

Fn012 Visualizacion de la versién del software.

Fn013 La configuracion del limite de multivuelta varia cuando se dispara una alarma de desacuerdo del limite de
multivuelta (A.CC).

Fn0o14 Suprimir resultados de deteccién de la unidad opcional.
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B.6 Modos de vigilancia

En la lista siguiente aparecen todas los modos de vigilancia disponibles.

Constante de Contenido de la visualizacién Unidad Observaciones
usuario
Un000 Velocidad real del motor rom
Un001 Velocidad nominal de entrada rpm
un002 Par nominal interno % Valor del par nominal
Un003 Angulo de rotacién 1 impulso Numero de impulsos de origen
Un004 Angulo de rotacién 2 grado Angle de origen (angulo eléctrico)
Un005 Vigilancia de senal de entrada
Un006 Vigilancia de senal de salida
uUn007 Velocidad nominal del impulso de rom
entrada
Un008 Valor de contador de errores unidades de | Cantidad de errores de posicion
valor nominal
Un009 Carga acumulada % Valor del par nominal al 100%
Muestra el par efectivo en ciclos de 10 s.
UnOOA Carga de regeneracion % Valor de la tension de regeneracion al 100%
Muestra el par efectivo en ciclos de 10 s.
Un00B Potencia absorbida por la resistencia | % Valor de la potencia procesable al aplicarse el freno
de DB dindmico al 100%
Muestra el par efectivo en ciclos de 10 s.
Un00C Contador de impulsos nominales de | --- Visualizado en hexadecimales.
entrada
Un00D Contador de impulsos de realimenta- | --- Visualizado en hexadecimales.

cién
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servicio de prueba, 67

Modo de detencién del servomotor, 80
modo de historial de alarmas, 256
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panel de control, 19

pérdidas de tensién, 35

planos de dimensiones, 330
referencias de componentes del producto, 9
refrigeracién, 19

Senales de E/S, 38

sitio de instalacién, 18

sitio de instalacién
Servomotores, 13
Servopacks, 18

sobremodulaciones, 210
submodulacién, 210
supresion de armonicas, 196

T

Tecla DATA/ENTER, 219
Tecla DATA/SHIFT, 245
Tecla DSPL/SET, 219
tensién nominal, offset, 203

tensién nominal analdgica
funcién 1, 120
funciéon 2, 121

tiempo de accién del freno, 143
traccién de los cables, 16

transmisién electrénica, configuracién de, 102
ejemplos, 104

U

Unidad de manejo del panel, uso de. See Unidad integrada
de manejo del panel

Unidad digital de manejo, 235

See also Unidad digital de manejo portatil; Unidad inte-
grada de manejo del panel

conexion de la, 237

configuracién de la contrasefa, 286

funciones, 238

inicializacién de la configuracién de las constantes de
usuario, 275



modo de ajuste automatico del valor offset nominal, 260
modo de ajuste manual del valor offset nominal, 263
modo de busqueda de origen, 273

modo de configuracién de constantes de usuario, 243
modo de control de posicidn, 242

modo de historial de alarmas, 256

modo de vigilancia, 250

modo de visualizacién de estado, 240

modo de visualizacién de la velocidad y el par, 241
seleccion del modo basico, 240

tipos, 237

Unidad digital de manejo portétil, 174, 182, 219, 221, 237
uso de, 243

Unidad integrada de manejo del panel, 175, 182, 220, 222,

237, 244

\'}

valor offset de deteccidn de la corriente del motor, 282

{ndice-6

valor offset de la velocidad nominal, ajuste manual, 263
valor offset del par nominal, ajuste manual, 265

valor offset nominal, ajuste, 137, 203

valores offset, ajuste de , 137

velocidad nominal, 87, 209, 211, 226

Velocidad paso a paso, 126

versién del software, comprobacién de , 272
visualizacién del indicador de sefales de salida, 253

visualizacion del indicador de vigilancia de la sefial de en-
trada, 252

visualizacion del indicador de vigilancia de sefiales de E/S en
secuencia, 252

visualizacion del indicador de vigilancia del contador de im-
pulsos de realimentacion, 254

visualizacion del indicador de vigilancia del contador de im-
pulsos nominales, 254
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YASKAWA

Servopack SGM[IH/SGDM de la serie >-I

Manual del usuario
Diseno y mantenimiento

YASKAWA
ELECTRIC
COPRPORATION

YASKAWA SIS-S800-32.1C

Si el usuario final de este producto estd relacionado con unas fuerzas armadas o el
producto se utiliza para la fabricacién de armas, el producto puede considerarse
como articulo de exportacion restringida de acuerdo con la Ley de Control del Co-
mercio Exterior. Si este producto esta destinado a la exportacién, debera estar su-
jeto alos procedimientos de examen y exportacién correspondientes. Las carac-
teristicas, especificaciones, dimensiones y otros aspectos del producto pueden
estar sujetos a cambios sin previo aviso con el fin de mejorar el producto.



