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Integrierter Servomotor
ISV-Serie

BLDC-Servomotor + Antrieb, 24-50 VDC, Baugréf3e 57 mm, 90 W-180 W
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Kapitel 1 Einleitung

1.1 Merkmale und technische Daten

Derlintegrierte Servomotor iSVxxx ist ein biirstenloser Motor mit einer RahmengréRe von 57 mm, der tber einen
integrierten 16-Bit-Encoder und einen Servoantrieb verfugt. Dank seiner sehr kompakten Bauweise und der Integration
aller Komponenten spart der iSVxxx Einbauraum, macht den Anschluss des Encoders und die Verkabelung des Motors
UberflUssig, reduziert Stérungen und senkt die Kosten fiir Kabel und Arbeitsaufwand.

Integrierte, kompakte Bauweise zur Einsparung von Einbauraum und Einrichtungszeit sowie zur Reduzierung
elektrischer Stérungen.

e Eingabe von Schritt- und Richtungsbefehlen zur Positionssteuerung

+ Mit Schrittmotoren kompatible EinbaumaRe

+ GleichmaRige Motorbewegung und hervorragende Reaktionszeit

+ Galvanisch getrennte Steuereingange fur Impulse und Richtung

+ Ausgangssignale fur ,In-Position” und Fehler an externe Bewegungssteuerungen fur eine vollstandige
Systemsteuerung

+ Schutz vor Uberspannung, Uberstrom und Positionsfehlern

Elektrische Daten
Parameter Min Typisch Max Einheit
Eingangsspannung 20 36 50 VDC
Dauerstrom 0 = 6,0 A
Impulseingangsfrequenz 0 - 0-300 kHz
Impulsspannung 0 24 \Y
Logiksignalstrom 7 10 16 mA
Isolationswiderstand 100 - - MQ
Hinweis: Die maximale Impulsfrequenz ist per Software konfigurierbar
Betriebsumgebung
Kiihlung Naturkiihlung oder Zwangskiihlung
Umgebungsbedingungen Staub, Olnebel und korrosive Gase vermeiden
Betriebs Umgebungstemperatur 0°C - 40 °C (32 °F - 104 °F)
-Umgebung
Luftfeuchtigkeit 40%r.F.-90%r.F.
Betriebstemperatur (Kuhlkorper) Max. 70 °C (158 °F)
Lagertemperatur -20°C - 65 °C (-4 °F - 149 °F)
Motorspezifikationen
Artikelnummer 1SV57T-090 ISV57T-130 ISV57T-180
Nennleistung (W) 90 130 180
Nenn-Drehmoment (Nm) 0,30 0,45 06
Spitzendrehmoment (Nm) 0,90 1,1 15
Nenndrehzahl (U/min) 3000 3000 3000
spitzendrehzahl (U/min) 4000 4000 4000
Nennspannung (Vdc) 36 36 36
Gewicht (kg) 0,95 1,25 1,54
Anwendungen

Der iSVxxx kann in verschiedenen Anwendungen eingesetzt werden, darunter Laserschneider, Lasermarkierer, hochprazise
X-Y-Tische, Etikettiermaschinen, CNC-Frasen usw. Dank seiner einzigartigen Eigenschaften ist der iSVxxx die ideale Wahl fur
Anwendungen, die sowohl Laufruhe bei niedrigen Drehzahlen als auch einen geringen Einbauraum erfordern.
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1.2 Mechanische Spezifikationen
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Kapitel 2 Anschliisse

2.1 Anschliisse und Pinbelegung

Der iSVxxx verfligt Uber drei Anschlusse: einen Anschluss fir Steuersignale, einen Anschluss fur die RS232-
Kommunikation und einen Anschluss fir die Stromversorgung.

in Bezeichnkhg

Anschluss fur Steuersignal

Beschreibung

Impulssignal: Im Einzelimpulsmodus (Impuls/Richtung) stellt dieser Eingang ein

1 puL+ Impulssignal dar, das bei jeder steigenden oder fallenden Flanke aktiv ist (per
Software konfigurierbar). Im Doppelimpulsmodus (per Software konfigurierbar)
stellt dieser Eingang einen Impuls im Uhrzeigersinn (CW) dar, der sowohl bei Die Funktion der vier Pins
jedem hohen als auch bei jedem niedrigen Pegel aktiv ist. 4,5-24 V fur PUL-HIGH, unterscheidet sich, wenn

2 0-0,5 V fur PUL-LOW. Fir eine zuverldssige Reaktion sollte die Impulsbreite bei  der ISV-MoFor im internen
einer maximalen Eingangsfrequenz von 200 kHz langer als 2,5 ps bzw. bei einer ~ Geschwindigkeitsmodus
maximalen Eingangsfrequenz von 500 kHz langer als 1 ps betragen. arbeitet.
Richtungssignal: Im Einzelimpulsmodus weist dieses Signal niedrige bzw. hohe .

g : ) Informationen zur

3 DIR+ Spannungspegel auf, die die beiden Drehrichtungen des Motors darstellen. Im ) i
Doppelimpulsmodus (per Software konfigurierbar) handelt es sich um einen Verwendung dieser vier
Impuls fir die Drehung gegen den Uhrzeigersinn (CCW), der sowohl bei hohem  Pinsim
als auch bei niedrigem Pegel aktiv ist. Fiir eine zuverlassige Bewegungsreaktion ~Geschwindigkeitsmodus

4 o sollte das DIR-Signal dem PUL-Signal um mindestens 5 ps vorausgehen. 4,5-24V finden Sie in Kapitel 3 und
fir DIR-HIGH, 0-0,5 V fiir DIR-LOW. Schalten Sie den DIP-Schalter SW5 um, um Kapitel 4.
die Bewegungsrichtung umzukehren.
Alarmsignal: OC-Ausgangssignal, das aktiviert wird, wenn eine der folgenden

5 ALM+ 0 Schutzfunktionen ausgeldst wird: Uberspannungs- und Uberstromfehler. Sie
kénnen bei 24 V maximal 50 mA Strom aufnehmen oder abgeben.
StandardmaRig ist die Impedanz zwischen ALM+ und ALM- im Normalbetrieb

6 ALM- (0] niedrig und wird hoch, wenn eine Schutzfunktion ausgel6st wird. Die aktive
Impedanz des Alarmsignals ist per Software konfigurierbar.

Stromanschluss
Pin Name E/A Beschreibung
Stromversorgungseingang (Pluspol)
1 +Vdc I 24-36 VDC empfohlen. Bitte berticksichtigen Sie einen angemessenen Spielraum fur

2 GND GND

Spannungsschwankungen und Gegen-EMK wahrend der Verzdgerung.

Stromversorgungs-Masse (Minus)

RS232-Kommunikationsanschluss

Pin Bezeichnung E/A  Beschreibung
1 +5V () +5-V-Ausgang (Hinweis: Nicht an den seriellen Anschluss des PCs anschliel3en)
2 TxD () RS232-Sendeanschluss.
3 GND GND Masse.
4 RxD I RS232-Empfang.
5 NC - Nicht angeschlossen.
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2.2 DIP-Schalter-Einstellungen

Mikroschritt Steifigkeit  Richtung

| ' ‘

5152|5354 |S5|S6

.Impulse/Umdrehung (51-53)

Impuls/Umdrehung s1 S2 S3
Pr0.08 Aus Aus Aus
1600 Ein Aus Aus
2000 Aus Ein Aus
3200 Ein Ein Aus
4000 Aus Aus Ein
5000 Ein Aus Ein
6400 Aus Ein Ein
8000 Ein Ein Ein

Steifigkeitseinstellung (S4-S5)

Steifigkeit S4 S5
Pr0,03 Aus Aus
72 Ein Aus

71 Aus Ein

70 Ein Ein

Drehrichtung der Motorwelle (56)

Der DIP-Schalter S6 dient zur Anderung der Drehrichtung der Motorwelle. Durch Umschalten von ,,ON” auf ,OFF”
oder von ,OFF" auf ,ON"” wird die Drehrichtung des iSVxxx umgekehrt.

S6 Richtung
Aus gegen den Uhrzeigersinn
Ein im Uhrzeigersinn

2.3 Anschliisse des RS232-Kommunikationskabels

Hinweis 1: Der RS232-Kommunikationsanschluss ist nicht galvanisch getrennt. Bitte verwenden Sie eine galvanisch
getrennte Stromversorgung fur den iSVxxx, wenn der serielle Anschluss des PCs nicht galvanisch getrennt ist.

Hinweis 2: Stecken Sie den Stecker nicht ein oder aus, wahrend das Gerat eingeschaltet ist.

5
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2.4 Typische Anschliisse

Controller ISVxxxx
Stromanschluss
5-24V PUL+ 1
5V empfohlen PUL- ] 2 lesoarer
Schritt DIR+ X 3 1 A #Vde 2436 vDC empfohlen,
= [Text nicht mit Spielraum fur Spannungsschwankungen
2 p p g g
DIR- 4 lesbar] :E und Gegen-EMK des Motors
Richtung -
Steuersignal
Anschluss
1 5V
2 X Pin2 des(shi:ielleen PC-
3 GND Pin Sldes Sel;‘eHeP'&
nschlusses de:
4 L Rx Anchleses det pes
Alarm ALM+ 5 NC
X
ALM- —
L "RS232-Anschluss

SchlieRen Sie iSVxxx an den Controller des Sinking-Ausgangs an

Steuergerat ISVxxxx
""""""""""""""""""""""" VCC=5-24V
5V empfohlen _ Stromanschluss
Schritt A
lesbar] 1
Richtung - esber *Vde  24-36 VDC empfohlen,
2 GND mit Spielraum fir Spannungsschwankungen
lesbar] sowie Gegen-EMK des Motors
Steuersignal
Stecker
N 5V
Pin 2 d iellen PC-
T P
GND Pin 5 des seriellen Anschlusses des PCs
RX Pin 3 des seriellen Anschlusses des PCs.
Alarm
ALM+ NC
X
ALM-
+ —RS232-Anschluss

Schlie3en Sie den iSVxxx an den Controller des Sourcing-Ausgangs an

6
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Steuergerat ISVxxxx
_ Stromanschluss
Schritt [Tlee);tbr;ir(]ht
1
*Vde 54-36 VDC empfohlen,
Richtung 2 GND mit Spielraum fir Spannungsschwankungen
und Gegen-EMK des Motors
Steuersignal
Stecker
1L 5v
2 L Tx e
3 GND Pin 5 des seriellen Anschlusses des PCs
4 RX Pin 3 des seriellen Anschlusses des PCs
Alarm ALM+ 5 NC
A
ALM-
L B
= ~RS232-Anschluss

iSVxxx an den Regler mit Differenzausgang anschlieRen

7
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Kapitel 3 Parameter

3.1 Parameterliste

Anzahl Name Reichweite | Standard Einheit
Pr0.01 [ Einstellung des Regelmodus 20 ~ 21 20 --
Pr0.02 | Echtzeit-Automatische Verstarkungsanpassung 0 bis 2 1 --

Auswahl der Maschinensteifigkeit bei der automatischen Echtzeit-
Pr0.03 [ Verstdrkungsanpassung 50 ~ 81 70 -
Pr0.04 | Tragheitsverhéltnis 0~ 10.000 300 %
Pr0.06 | Einstellung der Drehrichtung des Befehlsimpulses 0 bis 1 0 --
Pr0.08 | Einstellung des Eingabemodus fur Befehlsimpulse 0 bis 32767 4096 Impuls
Pr0.13 | 1. Drehmomentgrenze 0 bis 500 300 --
0,1

Pr0.14 | Einstellung fir Uberschreitung der Positionsabweichung 0 bis 500 200 Umdrehung
Pr0.20 [ Testergebnis des Tragheitsverhaltnisses 0~ 32767 0 %
Pr1.00 | 1.Verstarkung des Positionsregelkreises 0 bis 30.000 320 0,1/s
Pr1.01 [ Verstdrkung 1. Ordnung des Geschwindigkeitsregelkreises 1~32.767 180 0,1 Hz
Pr1.02 [ 1. Zeitkonstante der Integration im Geschwindigkeitsregelkreis 1~10000 310 0,1 ms
Pr1.03 [ 1. Filter der Geschwindigkeitserfassung 0 bis 10.000 15 --
Pr1.10 [ Vorschubverstarkung fur die Geschwindigkeit 0 bis 1000 300 0,10 %
Pr1.11 [ Vorwdrtsregelungsfilter fir die Geschwindigkeit 0 bis 6400 50 0,01 ms
Pr1.37 | Register fir Sonderfunktion 0 bis 1 0 --
Pr2.22 | Glattungsfilter fur Positionsbefehle 0 bis 32767 0 0,1 ms
Pr3.03 [ Eingang fir Drehzahlbefehlsumkehrung 0 bis 1 0 --
Pr3.04 [ Einstellung der 1. Drehzahlstufe -5000 ~ 5000 0 U/min
Pr3.05 [ Einstellung 2. Gang -5000 ~ 5000 0 U/min
Pr3.06 | Einstellung fiir den 3. Gang -5000 ~ 5000 0 U/min
Pr3.07 | Einstellung fiir den 4. Gang -5000 ~ 5000 0 U/min
Pr3.12 | Zeiteinstellung Beschleunigung 0~ 10.000 100 ms/(Krpm)
Pr3.13 [ Zeit fir Einstellverzégerung 0 bis 10.000 100 ms/(Krpm)
Pr3.24 [ Maximale Motordrehzahl 0 bis 5000 0 U/min

0 bis
Pr4.06 | Eingangsauswahl SI7 16.777.215 1200 --

0 bis
Pr4.07 | Eingangsauswahl SI8 16.777.215 0EO0 --

0 bis
Pr4.08 | Eingangsauswahl SI9 16.777.215 8383 --

0 bis
Pr4.10 [ Ausgangsauswahl SO 16.777.215 1111H --
Pr4.31 [ Positionierbereich insgesamt 0 bis 10.000 10 Impuls
Pr4.35 | Geschwindigkeits-Ubereinstimmungsbereich 10 bis 2000 50 U/min
Pr4.36 | Bei Drehzahl 10 ~ 2000 1000 U/min
Pr5.13 | Einstellung der Uberdrehzahlstufe 0~ 5000 0 U/min
Pr5.20 | Einstellung der Positionseinheit - Auswahl 0 bis 2 0 --

3.2 Parameterfunktionen
3.2.1 Grundeinstellungen

Bereich | Einheit [ Standard | sieseshomd®
Einrichtung des Regelmodus 2021 20 5

Einstellwert st-Modus
20 Position
21 Geschwindigkeit

8
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Bereich Einheit | Standard Zugehoriger

Echtzeit-Automatische | Steuerungsmodus |
Verstarkungsanpassung 0-2 _ 1 P | S
Sie kénnen den Betriebsmodus der automatischen Echtzeit-Verstarkungsregelung einstellen.
Einstellwert Modus Unterschiedliche Tragheitsgrade bei der Bewegung
0 ungultig Die Funktion zur automatischen Verstarkungsanpassung in Echtzeit ist deaktiviert.
1 Standard Grundmodus. Keine Verwendung von unsymmetrischer Last, Reibungskompensation oder

Verstarkungsumschaltung; wird hauptsachlich fir Interpolationsbewegungen verwendet.

Hauptanwendungsbereich ist die Positionierung. Es wird empfohlen, diesen Modus bei
Anlagen ohne Unwucht der horizontalen Achse, bei Anlagen mit
Kugelumlaufspindelantrieb und geringer Reibung usw. zu verwenden; er wird
hauptsachlich fir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen genutzt.

2 Positionierung

Achtung: Wenn pr0.02 = 1 oder 2 ist, kdnnen Sie die Werte von pr1.01 - pr1.13 nicht &ndern; diese Werte hdngen
von der automatischen Echtzeit-Verstarkungsanpassung ab und werden alle vom Treiber selbst festgelegt.

Auswahl der Maschinensteifigkeit in Echtzeit, automatische Bereich Einheit Standard SIXSer‘:(Ja,%d;;rodus B
Verstarkungsanpassung !

50-81 70 P S

Sie kdnnen die Reaktion einstellen, solange die automatische Echtzeit-Verstarkungsanpassung aktiv ist.

Niedrig——®  Maschinensteifigkeit ———® Hoch

Niedrig———®  Servoverstairkung ~— ® Hoch

81,80 70,69,68 51,50

Niedrig—®  Ansprechverhalten ———® Hoch

Hinweis: Je héher der Einstellwert, desto héher sind das Ansprechverhalten und die Servosteifigkeit. Uberpriifen Sie jedoch bei einer Erhdhung des Wertes das
resultierende Betriebsverhalten, um Schwingungen oder Vibrationen zu vermeiden. Die Regelverstarkung wird aktualisiert, wahrend der Motor stillsteht.

Bei ISV-Motoren kann die Steifigkeit iiber die Schalter SW4 und SW5 eingestellt werden; Anderungen an SW4 und SW5 werden erst nach einem
Neustart wirksam.

Bereich | Einheit [ Standard Zugehsriger
Tragheitsverhaltnis s |
0-10.000 % 300 P | s

Sie kdnnen das Verhaltnis des Lasttragheitsmoments zum Rotortragheitsmoment (des Motors) einstellen.
r0.04 = (Lasttragheit / Rotortragheit) x 100 % |

Wenn das Tragheitsverhaltnis korrekt eingestellt ist, lautet die Einstelleinheit fur Pr1.01 und Pr1.06 ,Hz". Ist das
Tragheitsverhaltnis von Pr0.04 groRer als der Istwert, wird die Einstelleinheit der Drehzahlregelkreissteigerung
groRer; ist das Tragheitsverhaltnis von Pr0.04 kleiner als der Istwert, wird die Einstelleinheit der
Drehzahlregelkreissteigerung kleiner.

A . . Zugehorige
Befehlsimpuls Drehrichtung Bereich Einheit Standard Steuegrungs%'\odi
-Einstellung

0-1 0 P

Befehlsimpulseingang fiir Drehrichtung und Befehlsimpulstyp einstellen

Bereich Einheit Standard séuugfuhn%rsige
Einrichtung des Befehlsimpuls-Eingangsmodus

0-3 3 P

9
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Negativ

Pr0.06 Pr0.07 Befehlsimpulsformat Signal in positiver Richtung -Richtung
Befehl -Befehl
0 . A-Phase —' 1ot
QN nhaca diffaraneca : ] !
90-Phasenverschiebung Diilen g-phase [ 1= [ m
Seder2 M‘m t e
2-Phasen-tmptistA-Phase+B-Phase) 1t ot
Die B-Phase eilt der A- Phase B liegt um 90°
Phase um 90° voraus hinter Phase A zuriick
3
ImpuisinpositiverRichtung—+
3 b i i Impuises Q2
*ﬁ% STHTT
122
Vorzeichen der 1 L
3 Puls +-Zeichen Impuls fm 5] :
g JHY 1
t6 t6
90 Phasenverschiebung . A T
2-Phasen-Impuls (A-Phase + B-Phase) Vorzeichen Phasei —
1 0 oder2 des Impuls phased | L
t1 T
s B Phase B hinkt der Phase
A um 90° hinterher Phase B eilt der Phase A um 90° voraus
_ LB
Impuls in positiver Richtung + Vorzeichen
1 Impuls in negativer Richtung des Impuls 22
s

212

3

Puls +-Zeichen

Vorzeichen der
Impuls

] 66119 :'|

6 t6 | 6

6.
Befehlsimpuls-Eingangssignal mit gréBtmaoglicher Frequenz und kleinster Zeitbreite
Zulassige maximale Kleinste Zeitbreite
PULS/SIGN-Signaleingangsschnittstelle Eingangsfrequenz fiir den ,
“ t 2 3 4 t5 t6
Impuls- Schnittstelle fur groBe Entfernungen 500 kpps 2 1 1 1 1 1
-Serie
-Schnittstelle Open-Collector-Ausgang 200 kpps 5 2,5 25 25 25 25
A At Zugehorige
Anzahl der Steuerimpulse pro Motorumdrehung Bereich Einheit Standard Steugrungsg
0-32767 Impuls 0 P
Stellen Sie den Befehlsimpuls ein, der eine einzelne Umdrehung der Motorwelle bewirkt.
Wenn dieser Wert auf 0 gesetzt ist, werden Pro09('- zahler des elektronischen Getriebes) und Pr0.10 (Nenner des elektronischen Getriebes) wirksam.
Bereich Einheit Standard StezgegreLAt:\%r;?\wegdus
Anzeigewert des Tragheitsverhéltnisses “ "
0-32767 % 0 P s
Pr0.04 = Pr020 - 100
Dieser Wert ist schreibgeschiitzt und dient lediglich zur Anzeige des Tragheitswerts; er wird zur Einstellung des Werts von Pr004 verwendet.
3.2.2 Verstirkungsanpassung
Bereich Einheit Standard Stéﬂgﬁjhr?;sge
1. Verstarkung des Positionsregelkreises
0-30.000 0,1/s 320 P

Sie kénnen das Ansprechverhalten des Positionsregelsystems festlegen. Je h6her die von Ihnen eingestellte Verstarkung des Positionsregelkreises ist, desto schneller ist die Positionierzeit.

Beachten Sie, dass eine zu hohe Einstellung zu Schwingungen fiihren kann.

Sie kdnnen das Ansprechverhalten des Geschwindigkeitsregelkreises festlegen. Um das Ansprechverhalten des gesamten
Servosystems durch die Einstellung einer hohen Positionsregelkreissteuerungsverstarkung zu verbessern, missen Sie auch diese
Geschwindigkeitsregelkreissteuerungsverstarkung héher einstellen. Eine zu hohe Einstellung kann jedoch zu Schwingungen fiihren.

1. Verstarkung des Geschwindigkeitsregelkreises

Bereich

Einheit Stan

dard

Zugehorige
Steuerungs

0-32767

0,1 Hz 180

1. Zeitkonstante der Integration im Geschwindigkeitsregelkreis

Bereich Einheit Standard Steuzeligﬁgtsjg-lgoedi
0-10000 0,1ms 310 P s
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Sie kdnnen die Integrationszeitkonstante des Geschwindigkeitsregelkreises einstellen. Je kleiner der Einstellwert, desto schneller
kénnen Sie die Abweichung im Stillstand auf 0 abklingen lassen. Die Integration wird durch die Einstellung auf ,9999"
aufrechterhalten. Die Integration
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Wirkung geht bei einer Einstellung auf ,10000” verloren.

Bereich | Einheit | Standard §teuzeurger!1|;tsj::ri19§di .
1. Filter der Geschwindigkeitserkennung
0-31 15 P | s

Sie kénnen die Zeitkonstante des Tiefpassfilters (LPF) nach der Drehzahlerfassung in 32 Stufen (0 bis 31)
einstellen. Je hdher der Einstellwert, desto groRer ist die Zeitkonstante, wodurch Sie das Motorgerausch
verringern kénnen; allerdings wird das Ansprechverhalten dadurch verlangsamt.

Sie kénnen die Filterparameter Uber die Regelkreissteigerung_einstellen; beachten Sie dazu die folgende Tabelle:

Filter fur
Einstellwert| Geschwindigkeitserkennung [Einstellwert -Grenzfrequenz des
-Grenzfrequenz (Hz) Drehzahlerkennungsfilters (Hz)

72 1200 67 850

71 1100 66 800

70 1000 65 750

69 950 64 700

68 900 63 650
Bereich Einheit | Standard | sedsdehorios

Vorschub-Vorwartsregelungs-Verstarkung

0-1000 | 0,1% 300 P

Multiplizieren Sie den gemal dem internen Positionsbefehl berechneten Geschwindigkeitsregelbefehl mit
dem Verhaltnis dieses Parameters und addieren Sie das Ergebnis zum Geschwindigkeitsbefehl, der sich aus
dem Positionsregelungsprozess ergibt.

. ) o Bereich Einheit | Standard Steuzeurﬂﬁ';?ige
Vorwartsregelungsfilter fur die

Geschwindigkeit 0-6400 0,01 ms 50 P

Stellen Sie die Zeitkonstante des ersten Verzdgerungsfilters ein, der den Eingang der Drehzahl-
Vorwartsregelung beeinflusst.

(Anwendungsbeispiel fur die Geschwindigkeits-Vorwartsregelung)

Die Geschwindigkeits-Vorregelung wird wirksam, wenn die Geschwindigkeits-Vorregelungsverstarkung
schrittweise erhéht wird, wobei der Geschwindigkeits-Vorregelungsfilter auf ca. 50 (0,5 ms) eingestellt ist. Die
Positionsabweichung wahrend des Betriebs bei konstanter Geschwindigkeit wird, wie in der folgenden
Gleichung dargestellt, proportional zum Wert der Geschwindigkeits-Vorregelungsverstarkung reduziert.
Positionsabweichung [Einheit des Sollwerts] = Sollgeschwindigkeit [Einheit des Sollwerts /s]/
Positionsregelkreisverstarkung [1/s] x (100 - Vorregelungsverstarkung fir die Geschwindigkeit [%] / 100)

Verwandte Themen:

Bereich Einheit | Standard | steverungsmodus,

Register fur Sonderfunktion

0-1 0,01 ms 0 P | s

Nehmen Sie folgende spezielle Einstellungen vor:

Einstellwert Beschreibung

=0: Geschwindigkeits-Feedforward ist verfiigbar,

Aler/ L =1: Geschwindigkeits-Feedforward ist gesperrt;

=0: Drehmoment-Feedforward ist verfugbar,

Pr1.37 & 0x02 =2: Drehmoment-Feedforward ist gesperrt;

=0: ,Motoruberdrehzahl Er1A1" ist verfiigbar,

AE IO =4: ,MotorUberdrehzahl Er1A1” ist gesperrt;

=0: ,Positionsnachlauffehler Er180" ist verflgbar,

AL =8: ,Positionsnachlauffehler Er180" ist gesperrt;

=0: ,Uberlast Er100" ist verfugbar,

AL =0x10: ,Uberlast Er100“ ist verboten,

=0: ,Unterspannung ErODO0" ist gesperrt,

e e =0x400: ,Unterspannung Er0D0" ist verfugbar,
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3.2.3 Schwingungsunterdriickung

Pr2.22 Bereich | Einheit | Standard
i -Filter zur Glattung des Positionssollwerts

Zugehdoriger Steuerungsmodus ,,

0-32767 | 0,1ms |0 P \ \

« Stellen Sie die Zeitkonstante des ersten Verzdgerungsfilters als Reaktion auf den Positionsbefehl ein.

+ Wenn ein Rechteckbefehl fiir die Solldrehzahl Vc angelegt wird, stellen Sie die Zeitkonstante des €"sten
Verzdégerungsfilters wie in der folgenden Abbildung gezeigt ein.

brehzahl | positionsbefehl vor dem Filter Filterumschaltun
[U/min] Positionsbefehl nach dem Filter . 9
\ Wartezeit *2
Ve }f----
. Glattung des Positionssollwerts
Vcx 06327 -4 ““/' Filter-Einstellzeit [ms]
! (Pr2.22 x 0,1 ms)
Vex 0,368 [T IASZARb bbb -1
e '*” f Zeit
B —

Hinweis: Schalten Sie das Gerat aus und wieder ein, damit der neue Wert wirksam wird.

3.2.4 Drehzahlregelung

Bereich | Enheit [ Standard | secoommnmes:
Umkehrung des Drehzahlsollwerts o 0 5]

Legen Sie die Polaritat der an den analogen Drehzahlbefehl (SPR) angelegten Spannung fest.

Einstellwert Drehrichtung des Motors

0 Keine Umkehrung | [+ Spannung] — [+ Richtung] [- Spannung] — [-Richtung]

1 Umkehr [+ Spannung] — [- Richtung] [- Spannung] — [+ Richtung]

Achtung: Wenn Sie das Servoantriebssystem mit diesem Treiber im Drehzahlregelungsmodus und einer externen
Positioniereinheit zusammenstellen, kann es zu einem Fehlverhalten des Motors kommen, wenn die Polaritat des
Drehzahlbefehlssignals der Einheit und die Polaritat dieser Parametereinstellung nicht Ubereinstimmen.

Verwandter

f d h hI ” Bereich Einheit Standard Steuerungsmodus ,,
1. Stufe der Drehzahleinstellun
9 [-20000 20000 | wmin | O S
i inheit | Standard | sectiegs
2 Stufe der Bereich Einheit andar St g
Geschwindigkeitsvoreinstellung -20000 -20000 U/min 3000 S
Bereich Einheit Standard §teu\e/fm;::1t:d1r;e,,men:
3. Stufe der Geschwindigkeitsregelung
-20000 -20000 U/min 0 S
fo d haahl I Bereich Einheit | Standard | sessrongoncdi,
4, Stufe der Drehzahleinstellun -
9 [-20000 20000 | wmin | O s
Einstellung der internen Befehlsgeschwindigkeiten, 1. bis 4
Auswahl 1 der internen Auswahl 2 der Auswahl des Befehls
Befehlsgeschwindigkeit ,, internen Drehzahl | ,Geschwindigkeits
“ (INTSPD1) sbefehls (INTSPD2) | “
AUS AUS 1. Drehzahl
EIN AUS 2. Stufe
AUS EIN 3. Stufe
EIN EIN 4. Gang
12
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Bereich Einheit Standard Verwandte
Zeit-Einstellung Beschleunigung Steuerungsmodus
0-10.000 | ms (1000 U/min) 100 | S

Bereich Einheit Standard e
Zeit-Einstellung Verzdgerung Steuerungsmodus
0-10.000 ms (1000 U/min) 100 | S

Einstellung der Beschleunigungs-/Verzégerungszeit als Reaktion auf den eingegebenen Drehzahlbefehl.

Stellen Sie die Zeit, die der Drehzahlbefehl (schrittweise Eingabe) benétigt, um 1000 U/min zu erreichen, auf Pr3.12 ein
Einstellung der Beschleunigungszeit. Stellen Sie auBerdem die Zeit, die der Drehzahlbefehl benétigt, um von 1000 U/min auf 0

U/min, auf Pr3.13 ,Einstellung der Verzdgerungszeit".

Unter der Annahme, dass der Sollwert des Drehzahlbefehls Vc (U/min) betragt, lasst sich die fur die

Beschleunigung/Verzdgerung lasst sich anhand der unten angegebenen Formel berechnen.
Beschleunigungszeit (ms) = Vc/1000 * Pr3.12 * 1 ms
Verzdgerungszeit (ms) = Vc/1000 * Pr3.13 * 1 ms

Beschleunigy
[U/min]
1000 U/min

n

Schrittw
g

eise Eingabe des Drehzahlbefehls

Prozess

Drehzahlbefehl nach

Beschleunigung/Verzégerung

d
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
T
'

h
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'

-

—

= Zeit

—
Pr3.12x1 ms Pr3,13x1ms
Bereich Einheit Standard . eremmen ;
Drehzahlbegrenzung des Motors , fetETngs Mods:
0-6000 U/min 3000 PIS

Die maximale Drehzahl fir den Motorbetrieb ist voreingestellt, darf jedoch die zuldssige maximale Drehzahl des Motors nicht Gberschreiten.

3.2.5 Schnittstellen-Uberwachungsfunktion

DIR+/DIR- Eingangsauswahl

Bereich

Einheit

Standard

Verwandte Themen:
Steuerungsmodus ,

0-00FFFFFFh

0x1200

gesetzt ist.

Signalnamen Symbol Wert
Auswahl 1 Eingang der internen Befehlsgeschwindigkeit INTSPD1 8E**h
Auswahl 2 - Eingang fur interne Befehlsgeschwindigkeit INTSPD2 8F**h

Hinweis

Beispiel: Pr406 wird auf 0x8EO0 oder 0x8F00 gesetzt.

+ 1) Die Stromversorgung muss neu gestartet werden, damit der neue Wert verfiigbar ist.
2) Der Wert von Pr406 darf nicht auf denselben Wert wie Pr407 gesetzt werden.

Wenn der ISV-Motor im Positionsmodus arbeitet, stellen Sie bitte sicher, dass Pr406 auf die Standardeinstellung 0x1200

Wenn der ISV-Motor im Geschwindigkeitsmodus arbeitet, stellen Sie bitte sicher, dass Pr406 wie folgt eingestellt ist:

PUL+/PUL- Eingangsauswahl

Bereich

Einheit

Standard

Zugehorige
Steuerung,,

0-00FFFFFFh

0x0E00

Signalname Symbol Wert
Auswahl 1 Eingang der internen Befehlsgeschwindigkeit INTSPD1 8E**h
Auswahl 2 - Eingang fir interne Befehlsgeschwindigkeit INTSPD2 8F**h

Beispiel: Pr406 wird auf 0x8EO0 oder 0x8F00 gesetzt.

imaeiseriat muss neu gestartet werden, damit der neue Wert wirksam wird.

2) Der Wert von Pr407 darf nicht auf denselben Wert wie Pr406 gesetzt werden.

Wenn der ISV-Motor im Positionsmodus arbeitet, stellen Sie bittesicher, dass Pr407 auf die Standardeinstellung 0XOEQQ gesetzt ist.
Wenn der ISV-Motor im Geschwindigkeitsmodus arbeitet, stellen Sie bitte sicher, dass Pr407 wie folgt eingestellt ist:
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Zugehoriger

Bereich Einheit Standard Steuerungsmodus ,
Servo-Ein-Status zur Aktivierung
0-00FFFFFFh 0x8383

Dieser Parameter legt den Status ,Servo ein” zur Aktivierung fest. ,Aktiviert” bedeutet, dass die Motorwelle arretiert ist; ,deaktiviert” bedeutet, dass die
Motorwelle frei ist und von Hand gedreht werden kann.

Eingabewert | Details

0x8383 »Servo ein” ist nach dem Einschalten sowohl fiir den Positionsmodus als auch fiir den Geschwindigkeitsmodus bereit

0x0383 Die Servos sind nach dem Einschalten fiir den Positionsmodus bereit, jedoch nicht fir den Geschwindigkeitsmodus.

0x8303 Das Servo ist nach dem Einschalten fur den Geschwindigkeitsmodus bereit, jedoch nicht fiir den Positionsmodus.

0x303 Das Servo ist nach dem Einschalten weder fir den Positionsmodus noch fir den Geschwindigkeitsmodus verfugbar.
Hinweis: Der neue Wert ist ohne Neustart verfiigbar.

. . Zugehériger
Auswahl der Ausgange ,, Bereich Einheit Regelmodus des ,
“ ALM+/ALM-
0-00FFFFFFh 0x1111 P s
Weisen Sie den SO-Ausgangen Funktionen zu.
Dieser Parameter verwendet das 16er-Binarsystem zur Konfiguration, wie folgt:
00- - - - * * h: Positionsregelung
00- - * * - - h: Geschwindigkeitsregelung
Bitte geben Sie an der Stelle [**] die Funktionsnummer ein.
Signalname Symbol Einstellwert
Ungliltig 00h
Alarmausgang (ein Kontakt) Alm 01h
Alarmausgang (Kontakt b) Alm 11h
Ausgang_,Positionierung_abgeschlossen” INP 04h
Ausgang bei Fahrgeschwindigkeit AT-SPPED 05h
Ausgang bei Geschwindigkeitsiibereinstimmung V-COIN 08h
Hinweis: 1) Der neue Wert ist sofort verfiigbar.
2) Der Wert von Pr410 darf nicht auf denselben Wert wie bei anderen E/A-Einstellungen
gesetzt werden.
Zugehorige
Bereich Einheit Standard Steuergngsm%di
Vollstandiger Positionierbereich
0-10000 Encoder-Einheit 10 p

Stellen Sie den Zeitpunkt der Positionsabweichung ein, bei dem das Signal ,Positionierung abgeschlossen” (INP1) ausgegeben wird.
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. . Zugehdrige
Bereich Einheit | Standard | steuerungs

Geschwindigkeits-
Koinzidenzbereich 10-20.000 U/min 50 S

Stellen Sie den Erkennungszeitpunkt fur den DrehzahlUbereinstimmungsausgang (V-COIN) ein.

Der DrehzahlUbereinstimmungsausgang (V-COIN) wird ausgegeben, wenn die Differenz zwischen dem
Drehzahlsollwert und der Motordrehzahl gleich oder kleiner als die durch diesen Parameter festgelegte Drehzahl ist.
Da die Erkennung der Drehzahlibereinstimmung mit einer Hysterese von 10 U/min verbunden ist, ergibt sich der

tatsachliche Erfassungsbereich wie unten dargestellt.

Zeitpunkt des Ubergangs vom AUS- zum EIN-Zustand des Drehzahliibereinstimmungs-
B Ausgangs (Pr4.35 - 10) U/min
Zeitpunkt des Ubergangs von ,Drehzahlibereinstimmung” AUS -> EIN (Pr4.35 +10) U/min

Drehzahlsollwert nach

Beschleunigung/Verzogerun:
Drehzahl 9ung 9 9 Pr4.35 *1

Prozess Geschwindigkeits-
prehzahi | Befehl ?%hgeesrceimpm;?ns‘nésbereich)
[U/min]
Pr4.35 *1 :
(Drehzahlbereich ~Motordrehzahl
)
' Pr4.35 1 v
' (Drehzahl- '
! Ubereinstimmungsbereich)
Geschwindigkeits-Koinzidenz . '
Ausgang  OIN EIN |  Aus |

3.2.6 Erweiterung der Konfiguration

Zugehorige
. Bereich Einheit | Standard §teuer3ngsm%di .
Einstellung der
Uberdrehzahlschwelle 0-20.000 U/min 0 P S

Wenn die Motordrehzahl diesen Einstellwert Gberschreitet, wird der Fehler Err1A.0
[Uberdrehzahlschutz] ausgelost.
Durch die Einstellung auf 0 wird der Drehzahlgrenzwert auf das 1,2-Fache der maximalen Motordrehzahl festgelegt.
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Kapitel 4 Alarm

Die griine LED leuchtet, wenn iSVxxx eingeschaltet ist und normal funktioniert. Wird der Umrichterschutz
aktiviert, blinkt die rote LED in regelmaR3igen Abstanden (alle 4 Sekunden), um die Fehlerart anzuzeigen.
Bei jedem Blinken leuchtet die rote LED 0,2 Sekunden lang und erlischt dann fur 0,3 Sekunden.

Prioritats

Sequenzwelle der roten LED Beschreibun
Blinkdauer 9
Hardware-Uberstromschutz wird
1 °<’53>1< °s ,IU'“ i aktiviert, wenn der Spitzenstrom
1 “ [ . .
L groRer als 18 A ist
05205008 - o Uberspannungsschutz
< RN , der aktiviert wird, wenn
2 2 die Betriebs
spannung des Antriebs groRer als
60 VDC ist
3 | pesoss = o HLE Softwaregesteuerter
e S lj LI L Uberstrom
-Schutz
&5;2,5: 5s >_L15>><L],5> u
4 4 A{Firmf (Tlririr—  Uberlastschut
YTy = S Encoderfehler wird ausgeldst, wenn
5 | o e i der Encoderanschluss
= oy [ o
— oder die Rickmeldung
nicht korrekt ist
beros = — Anzahl der Polpaare Fehler ,,
6th 6 T * Rﬁ - ] “wird ausgelost, wenn die Einstellung
ooy AREpERERN fur die Anzahl der Polpaare unter ,,
“falsch ist
Positionsnachfihrfehler-
, der aktiviert wird, wenn der
7 beid — ooy, | Grenzwert fir den Positions
7 MUy - Uuuuryuy -Nachfiihrfehler
den voreingestellten Wert
Uberschreitet (standardmaRig 4000
Impulse oder
vom Kunden festgelegter Wert)
1 kurzer,,  %3%3%< %, o 5s 055055 155
8. “1 langer I_I J f i Motorstillstandsschutz
TkurzerT 55035 S . 055058 155
9. 2 lange Aktueller
Nullpunktverschiebungsschutz
1 kurzer 085085 155 B 5s J055058 155
10. Impuls 1.1 7 M LI 1T Fehler beim Speichern
3 lange der Parameter
Impulse
1 kurzer 'y e » - P » .
1. " 4lange 1 I Sonstige Fehler
Uber Uberstrom
ALM strom (Hardware) Uberspannung (Software) Uberlast
Code in Protuner ErOE1 Er0CO ErOEQ Er100
LED blinkt 1 kurzer Impuls 2 kurze Impulse 3 kurz 4 kurz
ALM Encoder-Fehler | Pol-Fehler | Fehler bei Positionsverfolgung | Uberdrehzahl
Code in Protuner Er150/Er151 ErOD1 Er180 Er1A0/Er1A1
16
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LED blinkt 5 kurze | 6 kurze Blinksignale | 7 kurz 1 kurz, 1 lang

Kapitel 5 Betrieb

5.1 Uberpriifung vor dem Probelauf

Keine | Artikel Inhalt
1 Uberprifung der Verkabelung Stromkabel, Abstimmkabel, Signalkabel
2 Uberprifung der Die Spannung zwischen Vdc und Gnd betragt hochstens
Stromversorgung 36 vdc.
3 Befestigung Einbau des Motors
Prifung ohne Last Die Motorwelle ist nicht mit der Last verbunden
5.2 Betrieb

Der ISV**** kann sowohl im Positionsmodus als auch im internen
Geschwindigkeitsmodus betrieben werden.

5.2.1 Positionsregelung

¢ Anschluss
Anschluss Standard
+Vdc +24V DC bis +36 V DC
GND Strom-GND
PUL+/PUL- Impulseingangssignal
DIR+/DIR- Richtungs-Eingangssignal
ALM+/ALM- Alarm-Ausgangssignal
SWi1 Mikroschritt-Einstellung
SW2 Mikroschritt-Einstellung
SW3 Mikroschritt-Einstellung
sw4 Auswahl der Steifigkeit 1
SW5 Auswahl der Steifigkeit 2
SW6 Laufrichtung
Schritte:

SchlieRen Sie den Motor mit dem Abstimmkabel (CABLE-PC-i) an

a) So ermitteln Sie das Tragheitsverhaltnis fur eine Achse
Es ist sehr wichtig, das Tragheitsverhéltnis fiir eine Achse zu ermitteln, um eine optimale Leistung zu
erzielen, bevor andere Parameter eingestellt werden (z. B. die PID-Einstellung des Positions- oder
Geschwindigkeitsregelkreises).
Im Folgenden werden die Schritte zur Ermittlung des Verhéltnisses beschrieben.
SchlieRen Sie den Motor an die Last an, wenn Sie eine Achse testen mochten.
Stellen Sie sicher, dass die Achse in einem sicheren Bereich bewegt werden kann; jegliche Storfaktoren
sollten vermieden werden, um die Sicherheit und Genauigkeit des Tests zu gewahrleisten.
1.1 Stellen Sie den Antrieb so ein, dass er im Positionsregelkreis arbeitet (pr0.01=20).

7ang] Stellen Sie anschlieRend die folgenden
2% Werte ein:

1.2 Klicken Sie auf ,Test ausfuhren”.
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Run Test B x|

Fospc B ) FostionCammandVelaotyimm) | |[-Select Chenael

4100 1800 7 [ — -
280 R b 152 F o [ - |
2450 i 3 SR

[ & [CwrentFaedbacle(®) =

1640 T 760

~Sanpling Setup

20 il v il Trigger Sowrce [Felon tyTeedack v
3 5 0 Trigger Mode  [RazingEdgelriggur v
820 -380 Trigger Rank [100
o Display Paints [1000 ~
—_ Sanpling Interval(ms) [30%0.125 =
[T Gyele Sanplingfne) [T00 3
-1520
4100 -1900
0 75 750 1125 1500 187 250 2635 000 3375 3750
Time{ms)

Position Gain Valoeity Mods
LstFositierloopGain|l’S  lstVelosityleopGaini4d 15T or queFilter [200 1st¥elocitylaspIntegratierTinsConstant (200

Tuaition Mode
ndPositiorloopGainf220  ZndVelocityloopGain[l9)  ZadTerqueFilter[200  ZndVelocityloopIntegratiorTimeConstant (10000

Veloci tyFeed fornerdGein 300 Tor queFeedforwards niroliwiichinglods |10 Rati a0flrer t. 2 (] Eoa— e lloie |
Smatichdjnstnentfods [Locate - ResltimehntonatichdjustmentRigid m
Speed Trapezoidal Parameters Start
Velecitr(rend [1500  iecelerstiondniDacelerstionlimeins/fepr) [00 | Dntervalline(usl A0
Distance 0.1xe) [500 epeatTimes [3 bunsinalode [Fosi tivaindizzative =] s ‘}o‘: = s‘:‘:t““

Stellen Sie den Modus ,RealtimeAutomaticAdjustmentMode” auf ,,Manual” ein

und stellen Sie ,RealTimeAutomaticAdjustmentRigid” auf 70 oder 71 ein.
Beschleunigfung =100,
S Wiederholungszeit = 3,

Felgendes eim Drehzahl = 1500 U/min, Intervallzeit = 1000,
Distanz = 500 (0,1 Umdrehung) Betriebsmodus: Positiv und negativ

Uberpriifen Sie den Wert von Pr020, ziehen Sie dann 100 ab - das Ergebnis entspricht dem Wert von Pr004.
Beispiel:
Uberpriifen Sie den Wert von Pr020. Wenn der Wert 500 betrégt, dann ist pr004 = 400, was bedeutet, dass das Tragheitsverhaltnis 4 betragt.
(Wenn Sie den Wert von pr020 nicht finden kénnen, lesen Sie den Anhang ,,So finden Sie den versteckten Parameter”.)

b) Elektrisches Ubersetzungsverhiltnis einstellen

Pr008 kann fir die Impulse pro Umdrehung eingestellt werden, wenn SW1 und SW2 beide auf AUS stehen.
Oder andern Sie den Status von SW1 und SW2, um die Zahlwerte pro Umdrehung anzupassen.

c) Laufrichtung einstellen

Sowohl SW6 als auch Pr006 kénnen zur Einstellung der Laufrichtung verwendet werden.
d) Laden Sie den neuen Wert herunter, speichern Sie ihn und schalten Sie das Gerat neu ein, damit
die Werte wirksam werden.

5.2.2 Interne Drehzahlregelung

Anschluss
+Vdc 24-50 Vdc
GND Masse
PUL+/PUL- INTSPD1 Pr4.07=8E00
DIR+/DIR- INTSPD2 Pr4.06=8F00
ALM+/ALM- Alarm-Ausgangssigna
SW4 Steifigkeitsauswahl 1
SW5 Auswahl der Steifigkeit 2

a) Stellen Sie PRO03 und PR004 im Positionsmodus ein (PRO01 = 20)

b) Stellen Sie PRO01 = 21 ein, stellen Sie PR407 und PR406 auf 8E00 bzw. 8F00 ein

c) Stellen Sie den Geschwindigkeitswert ein: Setzen Sie pr304=0, pr305=1000, pr306=-500
und pr307=1500; dabei muss ein Geschwindigkeitswert 0 betragen.

d) Stellen Sie die Werte fir Beschleunigung_und Verzdgerung fir Pr312 und Pr313 ein

[INTSPD1] [1NTSPD2] Geschwindigkeitswert
AUS AUS Pr3.04
EIN AUS Pr3.05
AUS EIN Pr3.06
EIN EIN Pr3.07
18
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Kapitel 6 Bestellinformationen

Rahmen (mm) | Ausgangsleistung (W) Typbezeichnung Nenn-Drehmoment (N-m) | Spitzendrehmoment (N-m)
90 ISV-B23090T-D4 0,3 0,8
57 130 ISV-B23130T-D4 0,45 1.1
180 ISV-B23180T-D4 0,6 1,5
Kabel fur die Abstimmung Kabel -PC-i

Anhang

So finden Sie die versteckten Parameter

Die Werte vieler Parameter durfen nicht geandert werden, da sie in der Regel bereits korrekt eingestellt
sind. Einige Parameter mussen jedoch Uberprift oder gedandert werden, beispielsweise muss Pr715 an den

Motortyp angepasst werden.

Hier sind die Schritte zum Andern des Werts von Pr020:

Starten Sie die ProTuner-Software; wir suchen einfach nach einem Teil des Parameters:

Pl 02 Fleakime auto-gaintuning mo... 2
P03 Fleaktme auto-gointuning st 11
Pro D4 Ratio of merta 20
P08 Commend pulse polersetup 0
P07 Commend pulse inputmode s 3
P08 Commend pulse counts pero._ 0
P08 Tstnumerstor of 1
P10 Denominstor of cgoar 1
P Ouput puise counts peronem, . 25001
P12 Fuiss cuputlogic reverse 0
Po13 Vsttorque limit 0
P14 Posibon dew
P16 Extanal rogos 50
P Regeneralios 50
Po1g Vibration su 0
P19 Microseismic !

Aad Coston e

=3 [
1 1 =
10000 0
01 ]
03 3 -
0~ 1276 0 Puise
1732167 1 -
1792767 1 -
172500 2500 Pirev
01 0 -
500 00 -
0500 200 Direv
107500 50
0~5000 50 w
071000 i Puise
071000 0 01Pulse

Description

1. So finden Sie nun alle Werte:

a. Klicken Sie auf ,Werkseinstellung":

S .
e

o

e P A s G e Ppreminims G o )

Paremoter NL_| Pejemoteihieme

Selact

A7 16 Encodar []

[veve __[Range
W E—

avER2 0

[Dsto_Tunts ___JRemark

Power off

b. Klicken Sie auf ,Beschreibung":
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Claesify Slect | | Parameter N

BazicSetting

P76

|qu=n wiSatisng

& (cul.S(umi

Add Custom

renarire H!Mls ﬁ‘mua 3»-».1-.1* Save ﬁ?uwldtth @ Eesat O Maly
o
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Problem

Losung

Motor lauft nicht

< Im Positionsmodus:

Stellen Sie sicher, dass pr408=8383, pr406=1200, pr407=EQ0;

Stellen Sie sicher, dass die Spannung des Eingangssignals (Impuls + Richtung) zwischen 5 und 24V liegt.
< Iminternen Geschwindigkeitsmodus:

Stellen Sie sicher, dass pr406 und pr407 auf 8F** bzw. 8E** eingestellt sind;

Stellen Sie sicher, dass pr304=0 ist

Stellen Sie sicher, dass pr408=8383 ist

ALM

Einzelheiten finden Sie in Kapitel 4

Die Werkseinstellung kann nicht festgelegt werden

Andern Sie den Wert von Pr408 auf 303.

Die Steifigkeit kann nicht gedndert werden

Uberpriifen Sie den Status von SW3-SW5.
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