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| cablu forta
! preconfectionat
Tn cazul depésirii capacitatii :
sursei de 24Vcc PLC,
terminalul HMI trebuie alimentat !
L

dintr-o sursa separata. —L— L N
= Capacitatea sursei de
FX1N-40MT-ESS/UL 24Vce PLC, inclusiv 1/O,
este de 400 mA.
24V
+V0
+V1
Cablu PLC-HMI
GTOT-C0RA-BPC +V2 alb CN1 L I: cablu encoder
X00 ; — ; RD |49
24V X01 e INP [ 22
?,iﬁﬁ?:; ‘I)cgi;:ri ?r?tl:;ie E oV verde EMG| 42 succesiunea fazelor intre driver si
galben servomotor trebuie respectata exact!
S/S 24V K DocoMm| 46 U-rosu, V-alb, W-negru
oV gn picom | 20
T roz cablu forta: MR-PWS1CBL10M-A2-L
< Run | X4 oot PP |10 cablu encoder: MR-J3ENCBL10M-A2-L
RPP | X5 YO b o PG [ 11
S Stop | X6 rosu NP |35
T JogX+| X7 Y2 | negru NG |36
Ry Cablu 9x0.22
JogX-| X10 SD |case
T JogY+| X11
N, L
5 JogY-| X12 lesiri da (Y0,Y2), (Y1,Y3)
esiri comanda servo: ,Y2), (Y1,
T AvR | X13 Comune iesiri: +V0,#V1,#V2 5524V qq 'k 2
T Rez1 | X14 — o\
XIA ! ' X1.2 Atentiel e
: . LspX | X15 £
X35 ? 5 X4 Daca nu se monteaza cablu forta g
X151 X6 LsnX | X16 rezistentele de 1.2kQ intrarile MR-J3-40A preconfectionat HF-KP43
—C O— LSpY X17 de comandé din driver se pot
X7 1 ' X1.8 defecta!
02 o= LsnY | X20 clece
Q |=
alb CN1 CN2 I: cablu encoder
X02 : : RD |49
maro
X03 verde INP_| 22 cablu forta: MR-PWS1CBL10M-A2-H
EMG | 42 cablu encoder: MR-J3ENCBL10M-A2-H
24V galben pocom| 46 (flexibile, long life)
oV =L DIcoM | 20
roz Atentiel
albastru PP 10 resetarea in cazuri de suprasarcina
|12k}
II — rosu PG | 11 Daca actionarea se opreste cu
NP |35 semnalizare de suprasarcina
- negru (overcurent) nu repetati la intervale
IE 7 Cablu 9 x 0.22 | NG |36 scurte de timp manevra de resetare
i N SD |[case prin scoaterea de sub tensiune. In
astfel de cazuri modulul de forta din
driver se poate defecta!
V3 24Vg,,
+V4 in cazul in care nu se depaseste capacitate sursei
oferite de automat se poate utiliza aceasta sursa.
+V5 Altfel pentru sarcinile Y6...Y17 folositi o sursa externa.
Y4
Atentie!
Y5 :
Y6 Daca se inverseaza polaritatea diodei, iesirea
: automatului va fi busa in scurt si se boate defecta!
Yi A R
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Parametrii sistem:
PS01. Viteza bias instructiune DRV [p/sec] 0 . %A
PS02. Viteza maxima instructiune DRV [p/sec] 100000 s I R I U s Istalagle_sydura In _pu_nCt_e ?(Y
PS03. Timp accelerare/decelerare instructiune DRV [ms] 50 Sirius Trading & Services | Schema electrica de conexiuni-logica source
PSO05. Viteza Jog low [cm/min] 200 Proiectat: Data: Aprobat: Revizie: Pr.Nr: Pag:
PS06. Viteza Jog rapid [cm/min] 400 DPAI.LI | 20.05.2010 - By SR STS-100520 1/2
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Parametri actionare servo:
control de pozitie (P)

Parametri:

* PAO1 (*STY) 0000
* PAO5 (*FBP) 5000
* PA08 (ATU) 0001
* PA09 (RSP) 0012
* PA10 (INP) 5
* PA13 (*PLSS) 0011
* PA19 (*BLK) 000C
* PC36 (*DMD) 0002
* PDO1 (*DIA1) 0C04

* prin functia de autotuning online se seteaza automat toti ceilalti parametri legati de buclele de reglaj. Functia de autotuning este selectata implicit din

Nota 1: P:Control pozitie, S: Control viteza, T: Control cuplu

Nota 2: Exemplificare pentru comanda cu pulsuri sistem diferential
Nota 3: Exemplificare pentru logica de comanda sink (negativa)
Nota 4: Exemplificare pentru comanda cu pulsuri sistem open colector

control de pozitie

nr. de pulsuri/unitati comanda pt. o rotatie completd motor (exemplu: unitatea de comanda cu care se lucreaza este

0.001 mm si o rotatie completa a motorului se traduce intr-o deplasare a axei cu 5 mm)

auto tuning
timp de raspuns
confirmare pozitie — +/-0.005 mm

selectare mod comanda - sens si tren impulsuri; pentru schimbarea de sens se seteaza 0001
pentru a avea acces la toti parametri (dupa setare este necesara scoaterea si repunerea sub tensiune pentru acces

la grupele de parametri PB, PC si PD)

afisare implicita abaterea fata de valoarea prescrisa in pulsuri motor
capetele de cursa LSP, LSN si SON sunt setate intern in driver — nu mai trebuie facute strapuri

fabricatie si nu necesita o altd procedura speciala
* (*---) parametri care necesitd scoaterea si repunerea sub tensiune pentru ca valorile setate sa devina efective.
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