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Préfacio

Obrigado por utilizar o servo drive AC da série Sd700.

A série SD700 da VEICHI é uma linha de servo drive de alto desempenho para
uso geral que adota uma série de algoritmos avancados de controle de motor e
um encoder de alta precisao de 24 bits, apresentando alta preciséo de controle,
resposta rapida de rastreamento e depuragéo simples e conveniente para
atender aos requisitos de funcao e desempenho em aplicagdes servo de uso
geral de ponta.

Funcdes avancadas de aplicacéo, como funcdo de controle de ponto integrada,
came eletrnico, interface RS485, interface CANopen e entrada analdgica de 16
bits, podem fornecer solugcbes de alta confiabilidade e alto desempenho para
magquinas-ferramentas, equipamentos eletrénicos, robés, aplicacées téxteis,
industria de embalagens, etc.

Este manual € fornecido com o equipamento e apresenta apenas precaugoes de
seguranca, instalacao e fiacao, tabela de codigos de funcgao, diagnostico e
processamento de falhas, parametros de monitoramento, etc.

Para explicacdes detalhadas das funcdes e especificacbes da aplicacdo,consulte
as instrucdes do produto da série SD700 ou a VEICHI.

Por se tratar do guia basico para o uso adequado e operagao segura, leia-o
atentamente e guarde-o e certifique-se de entrega-lo ao usuario final.

Caso haja algum problema ou necessidade especial, entre em contato com
nossa empresa, revendedores ou com a central de atendimento ao cliente,

pois forneceremos um servico dedicado a vocé.

Este manual esta sujeito a alteragdes sem aviso prévio.



Precaucdes
Por questdes de seguranga, por favor, entenda completamente os requisitos e precaucgoes
de seguranca antes de usar.

Qualificacoes Operacionais

Somente pessoas profissionalmente treinadas estéo autorizadas a operar o equipamento.

Além disso, os operadores devem passar por treinamento profissional e estar familiarizados
com a instalagéo, fiagéo, operagdo e manutencéo do equipamento, e ser capazes de responder
corretamente a diversas situages de emergéncia em uso.

Orientagdes de Seguranga

Os regulamentos de seguranga e os sinais de adverténcia existem para sua seguranca.
Sao medidas para evitar danos ao operador e ao sistema da maquina. Leia atentamente
este manual antes de usar e observe rigorosamente os regulamentos e os sinais de
adverténcia durante a operacao.

® O transporte, armazenamento, instalacio e operacdo e manutenc¢éo corretos séo
importantes para a operagéo segura do sistema servo. Durante o transporte e o
armazenamento, certifique-se de que o sistema servo esteja livre de impactos e
vibragées.

Ele deve ser armazenado em local seco, sem ar corrosivo e poeira condutiva, e a
temperaturadeve ser inferior a 60°C.

® Este produto carrega tenséo perigosa e controla a maquina do acionador com
potencial perigo.

Se vocé ndo cumprir as normas ou requisitos deste manual, ha risco de ferimentos
pessoais, até mesmo morte, e danos a maquina.

® NZo conecte a fiag8o enguanto a energia estiver conectada. Caso contrério, hé
risco de morte por choque elétrico.

Antes da fiag#io, inspecdo e manutencéo, desligue a alimentagéo de todos os
equipamentos relacionados e certifique-se de que a tens&o CC principal esteja
dentro da faixa segura e opere-o apés 10 minutos.

® A linha de alimentacao, a linha do motor e a linha de controle devem ser fixadas.
O terminal de aterramento deve ser aterrado de forma confiavel e a resisténcia de
aterramento deve ser inferior a 10 Q.

@ A eletricidade estatica do corpo humano danificara seriamente os dispositivos
internos sensiveis.

Antes da operacédo, siga as medidas de ESD, ou havera risco de danos ao
sistema servo.

® Como a tenséo de saida do sistema servo é de trama de pulso, se componentes
como capacitores para melhorar o fator de poténcia ou resisténcias sensiveis a
pressédo para protecdo contra trovoes estiverem instalados no lado de saida,
desmonte-os ou troque-os para o lado de entrada.



® Nio ha componentes de comutagéo, como disjuntor e contator, no lado da saida
(se necessario, certifique-se de que a corrente de saida seja 0 enquanto a comutagéo
estiver em operacéo).

® |ndependentemente da localizagdo da falha, ha risco de acidente grave. Portanto,
deve haver medidas externas adicionais de prevengéo ou dispositivo de backup.

® Utilizado somente em campos de aplicagéo conforme indicado pelo fabricante.
N&o é permitido o uso em equipamentos relacionados a campos especiais, como
emergéncia, resgate, embarcacdes, tratamento medico, navegacéo, nuclear, etc.

® A manutengdo deste produto s6 pode ser realizada pela empresa ou por
profissionais autorizados. Modificagées n&o autorizadas ou o uso de pecas
ndo aprovadas podem levar a falhas no produto. Quaisquer dispositivos

defeituosos devem ser substituidos em tempo habil durante a manutencéo.



Capitulo 1 - Instalacdo e Fiagdo
1.1 Dimensdes de instalacdo

W | W1 Dimensao
=l |
I . "
]}
T
P T
q — |
Dimensdes (mm) Dimensées de Instalagdo (Mm)

o .

Estrutura Modelo W H D wi | w2 | Hi Ho » B ixacéo
SD700-1R1A-**

Tamanho A | SD700-1R8A-** | 45 168 | 170 )’ 20 160 \ 7.5 5 | 2-M4
SD700-3R3A-"*
SD700-5R5A-**
SD700-7R6A-**

Tamanho B | SD700-9R5A-** 71 168 | 180 | 58 58 | 160 \ 6.5 5 [ 3M4
SD700-2R5D-"*
SD700-3R8D-**
SD700-160A-*
SD700-6R0D-**

Tamanho C T SD700.8RAD™ | 925 | 188 | 182 | 825 | 75 | 180 \ 5 5 | 3M4
SD700-110D-**
SD700-170D-"*

Tamanho D | SD700-240D-* | 120 | 260 | 210 | 100 | 84.5 | 260 | 236 \ \ 4-M5
SD700-300D-**

W: Largura
H: Altura

D: Profundidade




1.2 Terminais do circuito principal

S| SIS | EIEIEIEIEIEIEIEIE
[Shad ¥
S99 5 qfz2&8 8 ol > 2
Interface do circuito principal
2 Nome =
Pinagem | ‘o, o) Funcéo
1 L1 Alimentagdo do Circuito Principal
Verifiqgue se a Tensé&o de entrada é 220V ou 400V de acordo
2 Lp | coma placa de identificagdo
Modelos 220V: 200V ~ 240V, -15% ~ +10% 50 / 60Hz
Modelos 400V: 380V ~ 440V, -15% ~ +10% 50 / 60Hz
3 L3 | Obs: Os modelos SD700-1R1A, 1R8A e 3R3A sdo0 monofasicos
e ndo possuem o pino “L3"
4 L1C | Alimentacdo do Comando do Servo
5 L2C | Requisitos de entrada de energia L2C iguais aos de L1, L2 e L3
g1/ | Terminal para resistor de frenagem externo
6 + | Para os modelos SD700-1R1A, 1R8A, 3R3A:Quando a capacidade
de frenagem regenerativa for insuficiente, conecte um resistor de
7 B2 frenagem externo entre os terminais B1/ + e B2.
Para os demais modelos:Remova o “Jumper” entre os terminais
B2 e B3 e conecte o resistor regenerativo externo entre os
8 B3 terminais B1/ + e B2.
Obs:0Os modelos SD700-1R1A, 1R8A, 3R3A Néo pussuem
o terminal “B3
9 _ | O terminal “-" pode ser utilizado como negativo para alimentagéo
do Barramento do Link DC.
10 u
11 V | Conecte as fases U, V e W do motor
12 w
13 @ Aterramento




1.3 Terminais de Controle Cn1

nJ
M No.26
-1
g N
4~ " No.27 Visdo do conector conforme sentido
#u indicado pela Seta abaixo
=0
; t\ No.49 EW
— "No.50
/SO1- ida de
1| sg | Terade e 26| (v | Sontrle de
Terra de sinal -+ | Gontrole de CMP) 2
2| SG | sipal 27 LTGON Seqiéncia -
Saida de ) geral 2 e Saida de
poténcia OC Saida de - |Controle de
Ei:gfg: el 3 | PL1 |do pulso de Ss'?;sy Controle de | 28 SI'GDN Sequéncia
4| SEN Encoder comando 29 ) ‘;,:g?%ncia geral 2
b
o Entrada de /SO3+ [alda de Con
5 |V-REF [comando de Sulda o 30 (S)-RDer_ule de IS;qDén
Vemd ds + cia geral
Qe | e 191/ | Rarme
7 PULS| pulso de 32 |ALM - i’}"da de
comando Saida da Fase anme
Entrada de PAQ |Ada Divisio
8 |/PULS| pulso de 33 de pulsos do Saida da Fase
Entrada de il A da DivisEo
comando | o | T-REF [comando de| neder BN /PO | e do
Torque Encoder
Saida da Fase
B da Divis#
10| SG | Temade Entrada de [ 35|PBO (4T ises do Baidede Phe
sinal 11 | SIGN | sinal de Encoder 36 | /PBO |4 pulsos do
Entrada de Comando st [Ertada de Enicodar
12 | SIGN | sinal de o i
Comando Sallite torqus seguro Entrada de
Entrada de gglén::la dOL’ Entadade | 55| o |Controk de
Lib de | 18| PL2 pulso ae Controle de S j
14| ICLR | Botvrae comando | 39| /5 Ssqenci g;ﬁnn ?
posi¢io geral
Entrada de Entrada de
poténcia OC Entrada de /si3 |EMradade | ey | Controle de
16| ocP|do puls; de |15 | /CLR | o se. | 41| (P- Sequéncia 40 /s-ON Eagl.l%nda
SATNE0 posiciio CON) geral 3 gel
Entrada de
Saida de & Entrada de
poténcia OC BoMnch o0 Entradade | 45 [/S11 | Cantrole de
PL3 |iopuisode [ 17| OCS [nBgeede 4a /512 |Controle de (1P-OT) Sequéncia
14 comando (N-OT)|Seqléncia geral 0
Saida da Fase gerel2 Sl | Entrada de
44
Saida da Fase| '° | PCO [de puisos do Entrada de [ALM- g‘;‘ggrlled:e
C da Divisfio Encoder /515 |Controle de ST) geral 4
20 | fPCO |de puisos do 45|(/P-CL) Sequéncia
Encader (+) da geral § Entrada de
BaT +| Bateria a1 46 /518 _ | Controle de
(-) da 21 do encoder nmentago e |UN-CL)| Sequéncia
22 |BAT - |Btera Absoluto | 47 k24VIN[24V do control gerel 5
il Saida OC sequencial Saida de
SO 23 ocz da Fase Z Saida de 4 pgo |Posigdo do
Entrada OC da divisdo posigio do encoder
24| ocs |do pulso de de pulsos | 49|/PSO Bricader Absoluto
liberacso 1501 |Salda de Absoluto |Ertrada de
(v- __|Gortrole de 50| TH  [Fupmtacues
29| Gup+ | Seqaencia mento do
geral motor Linear
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1.4 Diagrama de ligacdo do controle de posicao

@ Admentagio 24V com resistor
Imitador e corrente nlegeac

CN1

[eus. | — 8
T NG A PULS |7 4
L. ?t'.ilGN.. ’ En-amm% v; /PULS =

< | pulsodo 3 :ﬂjt_‘% Bateria do encoder
| | H o BAT{- Absoluto (2.8~4,5V)
s T 0Cs T
@ fpmpost -2ty cm i | _— % Eriradn Be at
o coreta siama | . 5% %
resistance —Q oSGy - i encoder
- ISIGN |1 =

e

21
_22]
4
2]
_'ld PAO Salta da Fase Ada
'divisdo de pulsos do
Encoder
—| Eﬂ Saida da Fase B da
divisio de pulsos do Receptor Linaar:
[ Eg Encoder SNT5ALS175 ou

Saida da Fase C da MC3486 da empresa
divisiio de pulsos do Tl

4T
Al

Entrada de Alimentagao Encoder

do controle sequencial :Tm&m de posiglio do
- encodsr absolulo
Switch de entrada do fCSEL |38 |
modo de controle
(Valido quando estd figado)
Corta comando de JZCLAMP |39 % %3@ 3L PU
entrada de pulso 13 piz b Saldade poténcla OC
(Valido quando estd ligada) e———~ do pulso de comando
Entrada de servo ligado =
(Valido quando o sinal as[?é ligado) 4 /S-ON |40 % %-ﬁi b PL3
4 1 56 Terra de sinal
Entrada de comando PCON_ |41 — i;
de operacdo P

—
(Opera quando esia ligado) o COIN+ Posicéo Finalizada
g ‘ COIN- (Ligado enquanto finalizado)
Corta entrada de diregio FWD . P-OT 42 — i e
(Corta diregio enquanto desligada)
—

[

|

Corta entrada de diregdo REV
(Gorls diregao enquanto desligado)

ot = e THORE 00 oo
13 ‘ 28 TGON: (Ligado enquanto acima do| Tensdo maxima
=% valor definido) da saida do

optoacoplador:

=5 ;
Entrada de Reset de alarme JALM-RST |44 — 2 | SROV+ DC:30V
k210

Saida de servo pronta|  Corrente max:

(Resela quando esta ligado) S.RDY. (Li9ad0 enquanto recebivel) DC: 50mA
keS-ROY-

W =
Entrada de limite de forque PLCL |45 @:
externo sentido Avante = ]

(Limita enquanto esta ligado) 3 | AL Saida de alarme

(Desligado enquanto
- m @ | A G
Entrada de limite de torque INCL |46
externo sentido Reverso
(Limita enquanto esta ligado)

5 Terminal alhal

As blindagens FG s&o
conectadas com terminal
olhal (Aterramento)

.1 ;ﬁ Cabos trangados
*2. Alimentagdo DC24V tem que ser fc ida pelo usudrio. Equip tos com it duplo ou reforgados devem ser utilizados para alimentagfio DC 24V,
*3. Conectado guando utilizado um encoder absolute, mas nunca conecte a bateria reserva usando cabos de encoder com a unidade da bateria,

*4. Para a saida de sinal, deve-se utilizar um receptor linear

(Nota) Ao utilizar um freio 24V, a alimentagdo DC24V deve ser separada da entrada e saida de sinal (Cn1). Prepare uma alimentagdo individual, caso contrario,
pode haver operag&o incorreta da enfrada e saida de sinal quando estiver ligado.

>



1.5 Diagrama de Ligagdo do controle de velocidade

Entrada de comando de velocidade
(Tensiia méxima de entrada: +10V)

Limite de torque externo /
Torque de avango

CN1

AV-REF | 5
DA/ se e

AD

=
+

Bateria do encoder
Absoluto (2.8~4,5V)

Entrada de dados do

encoder

2]
-4 |
2
(Tensdo maxima de entrada: +10V) $G -Lé
_&% Saidada FaseAda
divisdo de pulsos do
Encoder
‘-?i 35 Saidada FaseBda |
24V #24VIN 47 divisdo de pulsos do | Receplor Linear:
} Encoder | sms;sésws ou
—| MC3486 da empres
Entrada de Alimentagdo 4 ISTO ar —'K —H: if,fi;fgf;ff;;.’; Ti i
do controle sequencial Encoder
- — —Qj: e Saida do posicao do
Switch de entrada do Ic-SEL |38 _ﬂ:’.K: encoder absoluto
modo de controle —
(Valido quando esté ligada) #15V
e B
Corta comando de zcLAMP | 39 ﬂ_.( 3 PL1
entrada de pulso p— Saida de poténcia OC
(Valido quando esté ligado) 18 PL2 do pulso de comando
= —|
Entrada de servo ligado ISON |40 ﬂ"’ b PL3
[Véiido quando o sinal esta ligado) _—
s 1 ._SG Terra de sinal
Entrada de comando [P-CON | 41 —)E ‘;
de operagdo P 2 coi
{Opera quando esta ligado)
ra qua H:_ﬂ_’ * _,K [“— — Posi¢do Finalizada \
= (Ligado enquanto finalizado)
Corta entrada de diregSio FWD .._.r\ P-OT 42 & lﬂ
(Corta diregio enquanto desligado)
. 27 | TGON+ Saida de detecio
Corta entrada de diregio REV . IN-OT 43 ﬂ* — de velocidade Tensdo maxima
(Corta diregao enquanto desligado) — 28 | TGON- (Ligado enquanto acima do da saida do
\Ekxdetinido) optoacoplador:
—> DC:30v
Entrada de Reset de alarme JALM-RST | 44 _ﬂ-’ 29 | SROV+ Corrente max:
(Reseta quando esta ligado) ] f——— Saida de servo pronto DC: 50mA
= - *_. 30 | SRDY. (Uigado enquanto recabivel)
Entrada de limite de torque IP-CL 45 ﬁ—n(
externo sentido Avante =
(Limita enquanto esta ligado) ALM+  saida de alarme
L—] - *—b {Desligado enquanto
- — ALM- d
Entrada de limite de torque INCL |48 ﬁ-K;_ 32 AN slemedo)
externo sentido Reverso
(Limita enquanto est ligado)
@ Terminal olhal
As blindagens FG sdo conectadas
com terminal olhal (Aterramento)
1. JJ_‘ Cabos trangados
*2. Alimentagio DC24V tem que ser fornecida pelo usuario. Equi 1tos com it duplo ou G devem ser utilk para alimentagiio DC 24V,
3. Conectado guando utilizade um encoder absoluto, mas nunca conecte a bateria reserva usando cabos de encoder com a unidade da bateria.
*4. Para a saida de sinal, deve-se ufilizar um receptor linear

(Nota) Ao utilizar um freio 24V, a alimentagio DC24V deve ser separada da entrada e salda de sinal (Cn1). Prepare uma alimentaco individual, caso contrério,

pode haver operag#o incorreta da entrada e saida de sinal quando estiver ligado.



1.6 Diagrama de Ligagédo do controle de torque

Entrada de comando de velocidade
(Tensio méxima de entrada: +10V)

Entrada de comando de torque
(Tensao méaxima de antrada: +10V)

Entrada de Alimentagdo
do controle sequencial

Switch de entrada do
modo de controle
(Valido quando esta figado)

Corta comando de
entrada de pulso
(Valido quando est ligado)

Entrada de servo ligado
(Vélido quando o sinal esté ligado)

Entrada de comando
de operagdo P
(Opera quando esta ligado)

Corta entrada de diregdo FWD
(Corta diregsio enquanto desligada)

Corta entrada de diregdo REV
(Corta diregio enquanto desligado)

Entrada de Reset de alarme
{Reseta quando esté ligado)

Entrada de limite de torque
externo sentido Avante
(Limita enquanto esté ligada)

Entrada de limite de torque

~ V-REF

CN1

5G

o oL
Al SG

oz

&
—{T>—5
e >
g2

externo sentido Reverso
(Limita enquanto esté ligado)

1, f Cabos trangados
2
3
4.

"3
Bateria do encoder

BAT(: Absoluto (2.8~4,5V)

e /o
PAOE [

Entrada de dados do
encoder absolute

Saida da Fase A da

divisio da pulsos do
- Encoder
24V Saevin 4T Saida da Fase B da
f—T 0 divisdo de pulsos do | Recaptor Linear:
ISTO ar _ﬂ_. Encoder SNTEALS1750U
— Saida da Fase C da | MC3480 da empresa
divisao de pulsos do | T
q L. Encoder
| s s i I P 7 5 B
* 1—- +H15V
. ZELANP 139 =L 3| Pu
Saida de poténcia OC
b = 13 L PL2 do pulsc de comando
ISON |40 —|
18 ), PL3
4
IP-CON |49 % %::g | F“-uj Terra de sinal
1 2
P~___POT_ |42 % %::E E_i._G.QI!I*_ Posiclo Finalizada
—h| 26 COIN- (Ligedo enquanto finalzaco)
-~
ﬂ_,
L N MNOT 143 K 7 Salda de detecgio
*—t de velocidade || Tens#io méxima
J = ke TGON- (Ligados mnsnm acmado|  da saida do
=] optoacoplador:
IALM-RST | 44 ﬂ—- . DC:30V
RDY+ Corrente max:
[« Saldadeservopronto| e 5omA
—— = n : 50m
=5 =2 SRDY. (Ligado anquarto recebivel)
po sl TR [P el seon
ol e il ALM  saida de alame
INH 46 *_, 2 ALM- Ll?;aslm:gdag;: enquanto

—

Terminal olhal

As blindagens FG sdo conectadas
com terminal olhal (Aterramento)

Alimentagio DC24V tem que ser fornecida pelo usudrio. Equipamentos com isolamento duplo ou reforgados devem ser utilizados para alimentagiio DC 24V,
Conectado quando utilizado um encoder absoluto, mas nunca conecte a bateria reserva usando cabos de encoder com a unidade da bateria.
Para a saida de sinal, deve-se utilizar um receptor linear

(Nota) Ao utilizar um freio 24V, a alimentagdo DC24V deve ser separada da entrada e salda de sinal (Cn1). Prepare uma alimentagdo individual, caso contrério,

pode haver operacéo incorreta da entrada e saida de sinal quando estiver ligado.



1.7

Atengéo as portas de Saida

Certifique-se de instalar

Servo driver / este diodo de roda livre ao
( conectar uma carga indutiva
\
Capacidade maxima de carga
de cada 1;6:;"23! <ka saida: Temilhal de e
n saidaALM + T
\ X?%’;"f ) Terminal de
saida ALM -
Capacidade maxima de carga
de cada terminal de saida:
30V 50mA Terminal de
saida SO1+
( &Fii ) \
SZN Terminal de \

saida SO1-

1.8 Ligacdo do Freio

Quando o servo for utilizado em situagbes de eixo vertical, pode-se utilizar um freio para
diminuir ou manter a velocidade de quedas de cargas pesadas quando o servo-motor

Esta resistencia limitadora de corrente
garante uma corrente de loop menor que
50mA ao conectar uma carga resistiva

estiver desligado, conforme mostra o diagrama de fiagdo do freio eletromagnético

Servo driver

12V=24V/

Nota: O enrolamento do freio deve utilizar uma fonte de alimentag&o especial de 24V

e ndo compartilhar com a alimentagéo do controle ou a bobina relé

777777777777777 Botéo de
RY_L  Emamencs Motar
Absorgéc de I_*)_
pcaay dotrelo
= " [Fonte de alimentacio  Fusive!
al nrolamento d
e 00 BAb
| I

4 O Freio eletromagnético deve ser alimentado com uma fonte dedicada,

n&o é permitido compartilhar a

alimentagdo com o sinal de controle.

* @ Significa bobina relé, observe a dire¢do do diodo.

+ Os freios eletromagnéticos sdo para retencéo e ndo podem ser utilizados para parada normal.
4 Embora o freio eletromagnético tenha a fungéo de evitar ou conter a queda de cargas

pesadas, ainda sdo necessari

os dispositivos de frenagem externos.
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|

. el
A Deﬁnit;.éo da pinagem

Definigio do Sinal| Num dos pinos parte A | Nim dos pinos parie B
+5V 1 1
v 2 2
2 E 1 BAT+ 3 3
4 3 BAT- 4 4
6 5 SD+ 5 5
SD- 6 6
Blindagem Carcaga metalica 7

1.10 Terminal de alimentac¢do do Motor
G ——
Pins Define
Sign Define |Terminals Pins Number,

@ @ U 2

vV 3

@ ® x 4

PE 1

1.11 Terminal de comunicagao do barramento CN6A/CN6B.

Pin 8

Pin 1

Pin 8

Pin 1

ok~

Port function table
Pin No. | Name Function Remarks
1 CANH | CAN Data+
2 CANL [ CAN Data - CNGA e CNG6B
3 gAN Terra de sinal CAN Lemezﬁ;amente
4 485- 485 Data - distribuicdo de
sinal,e o
5 485+ | 485Data + paralelo interno
6 i - pode facilitar
- multiplas
7 GND (Terra de sinal 485 | conexdes de
8 - - rede
Carcaga| Blindagem

11




1.12 Layout do teclado e especificacdo das funcdes

~

- —
R
rg@@[@

. -_r

Key

Function

MODE/SET

Alternar modos e retornar ao menu principal
Auxiliar na execugéio da funcéo

A

Selecione aumentar pardmetros ou aumentar valores
Alterne entre a exibicdo dos valores das secdes alta, média e baixa

v

Selecione diminuir pardmetros ou diminuir valores
Alterne entre a exibicdo dos valores das secdes alta, média e baixa

DATA/ 4

Presséo longa em Data- (Cerca de 1 segundo)

Entre no submenu no modo de parametro e insira a modificagéo do
parametro no modo de edicdo, depois confirme, apos a modificagéio
do pardmetro pressionado brevemente «:

Altere o cédigo do grupo no modo de parametro € mova os caracte
res piscantes para a esquerda para selecionar as partes de modifi
cagdo no modo de exibicéo.
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Capitulo 1 - Lista de cddigos de funcdes

dgi’;’,‘?;;o Parametros Valor Min| Valor Max| Padréo | Unit 'g";‘;;‘i;“
Pn0 Controles basicos
Pn000 |Selecdo de modo de controle 0 11 3 - RST
Ph002 ch:I;goatgrda diregdo da rotagéo 0 1 0 ) RST
Pn003 |Parametros de monitoramento padrdo| 0x0000 OxOfff OxOfff = INST
Selecao de metodo de desliga
Pn004 |mento e parada do servo quando 0 2 0 = RST
ocorre o alarme 1
Selecao de metodo de parada
Pn005 |do servo quandoocorre o 0x0000 | 0x0001 0 = RST
alarme 2
Selecdo de alarme de _
Pn006 ultrapassagem 0 1 0 RST
Selegao do metodo de parada
Pn007 |durante a ultrapassagem do 0 2 0 = RST
Servo
ITempo de bloqueio do servo
Pn008 |apos a agao do freio eletro 0 50 0 10ms | INST
magneético
Atraso na acgdo do freio eletro
Pn009 imagnético 10 100 50 10ms | INST
Configuracdo da velocidade do
motor quando o freio eletro
Pn010 filagn8hco ¢ libglido 0 10000 100 rpm INST
Poténcia do resistor de frenagem
Pn012 ' %O sddviad 0 5000 0 10W | INST
valor do resisior de frenagem
Pn013 Lx: o g 1000 65535 0 mQ INST
Pn015 |Valor do aviso de sobrecarga 1 100 20 % INST
Reducao na corrente de base
Pn016 |na deteccéo de sobrecarga do 10 100 100 % RST
motor
Pn030 |Parametro de reténgdo 0 65535 0 - INST
Parametro de modificagdo do
Pn031 do bloqueio de operagao 0 1 0 - RST
Valor limite superior de circulos
Pn039 | i-rotatives 0 65535 65535 Rev | RST
Pn040 |Instrugdes do encoder absoluto 0 1 0 - RST
Pn045 |Selecdo da fungdo de subtensao| 0x0000 0x0002 0 - RST
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Limite de torque durante queda

Pn046 | ye tensao no circuito principal 0 100 50 % INST
Tempo de liberagao do limite de

Pn047 (torque durante queda de tenséo 0 1000 100 ms INST

Pn050 |Configuragdo do limite de torque 0 3 1 - INST

Pn051 |Limite de torque maximo 1 0 500 300 % INST

Pn052 |Limite de torque maximo 2 0 500 300 % INST

Pn053 [Torque de parada de emergéncia 0 800 800 % INST

PROBT [yoe o oncrader - Peme | 0x0000 | 0x0001 |1 gr

Pno62 ‘I;?]taérr:](]:clg do resistor de frenagem 0 65535 0 10W INST
Pulso de divisdo de frequéncia

PnO70 | g 16 262144 2048 - RST
Inversao da diregao de saida da

Pn072 divisdo de frequéncia 0 1 0 : RST

Pn080 |Endereco de comunicagao local | Ox0000 0x007F 1 — RST
Sele¢do da taxa de baud da

Pn081 |comunicagdo Rs485 0 4 1 4 RST
Modo de verificagéo da

Pn082 |comunicacao RS485 0 5 1 - RST

Pn1 Parametros de ganho

Pn100 |Relagdo de inércia rotacional 0 10000 100 % INST

Pn101 |Ganho de velocidade primario 1.0 2000.0 40.0 Hz INST
Constante de tempo de integra

Pn102 [c30 da velocidade primaria 0.15 512.00 20.00 ms | INST

Pn103 |Ganho de posigéo primario 1.0 2000.0 40.0 1/s INST

Pn104 |F i ge comando de forque 000 | 65535 | 100 | ms |INST

Pn105 |Ganho de velocidade secundario| 1.0 2000.0 40.0 Hz | INST
Constante de tempo de integra

Pl‘l106 ;éo da velocidade secundaria 015 51200 2000 ms INST

Pn107 [Ganho de posigao secundario 1.0 2000.0 40.0 1/s INST

Pn10g [11r° €€ comando de torque 000 | 65535 | 100 | ms |INST

Pn110 |Modo de comutag@o de ganho 0x0000 0x001 0 - INST

0x0000 0x005 0 = INST

ondi¢ao de comutagao auto
Pn111 jmatica de ganho para controle
e posicdo
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empo de transi¢ao da comu

PR112 b e ganho | 0 65535 0 ms | INST
Tempo de transigdo da comu

Pni13 [[orpo de renes 0 65535 0 ms | INST

Pn114 [ mome 10 dacomutagdo | g 65535 0 ms | INST

el I 65535 0 ms | INST

Pn120 [ e e o meare | 0.0 ms | INST

PR121 [ ncrcacd o o o oc 100 0 % | INST

Pn122 [[empo ce filtro do avancglis 000 | 6400 | 000 | ms [INST
Selegao d de V-REF

Pn123 [avanco de velocidade | 0x0000 | 0x0001 0 — |'RsT
Selegdo entre controle de veloci

Pn124 |dade e posigao (distribuigéo do 0 1 0 — RST
T-REF)
Selegdo do método de detecgao

Pn126 |de velocidade (uso de filtro média| Ox0000 0x0001 0 — RST
movel)
Método de controle do loop de

Pn130 |velocidade (PI/IP) 0 1 0 - RST
Condicao de chaveamento entre

Pn131 [controle P e Pl no loop de veloci | Ox0000 | 0x0004 0 — INST
dade
Condig@o de chaveamento

Pn132 - 0 800 200 % INST
Condigao de chaveamento

Pn133 (coma?'ldo de velocidade) 0 10000 0 pem INST
Condigéo de ch t

B34 [oohraiitd) A 0 30000 0 pm/s | INST
Condicdo de chaveamento Comma

Pn135 (desvio de posigao) 0 10000 0 . INST

nd unit

Selecao do controle de supressao

Pn140 de vibragdo de média frequéncia 0x0000 0x0013 0x0010 - INST
Frequéncia da primeira supressao

Pn142 |de vibragdo de média frequéncia 1.0 2000.0 100.0 Hz INST
Ganho de atenuacgao da primeira

Pn143 |supressao de vibragao de média 0 300 0 % INST
frequéncia

Pn150 [orovap de auste automaticodo | g,6000 | 0x0001 1 — | INsT

Pn151 Selecao de ajuste automatico do 0x0000 0x0001 1 — INST

Filtro Notch 2
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Sensibilidade de detecgao de
Pn152 |ressonancia (trap) automatica 1 200 100 % INST
Pn153 |Frequéncia do Filtro Notch 1 50 5000 5000 Hz INST
Pn154 | Valor Q do Filtro Notch 1 0.50 10.00 0.70 - INST
Pn155 |Profundidade do Filtro Notch 1 0.000 1.000 0.000 - INST
Pn156 |Frequéncia do Filtro Notch 2 50 5000 5000 Hz INST
Pn157 |Valor Q do Filtro Notch 2 0.50 10.00 0.70 - INST
Pn158 |Profundidade do Filtro Notch 2 0.000 1.000 0.000 - INST
Selec¢ao da fungdo de compen _
P8O (22t e poridilastes 0x0000 | 0x0001 0 INST
Frequéncia de corte do obser
Pn161 vador de perturbacdes 1.0 1000.0 150.0 Hz INST
Coeficiente de compensagao de
Pn163 perturbagdes 0 100 0 % INST
Fator de correcéo de inércia do
Pn165 observador de perturbagdes 1 1000 100 % INST
Pn166 Chaveamento do observador de 0 1 0 RST
rh
Frequéncia de corte do obser
Pn167 vador de velocidade 1 500 80 Hz INST
Velocidade de corte da com
Pn170 pensacao de torque de atrito 0 1000 20 pm INST
Coeficiente de compensagéo o,
Pn171 |de atrito no sentido horario 0 100 0 /d100rp INST
(forward) m
Coeficiente de compensagéo %/100rp
Pn172 de atrito no sentido reverso 0 100 0 m INST
Pn175 |Opgdes de controle robusto 0x0000 | Ox0001 0 — RST
Valores de sintonia do contro
P77 [0 >t 10.0 80.0 40.0 Hz | INST
Valor minimo de carga para
Pn178 ativagdo do controle robusto 0 500 0 % INST
Tecao da det ao d
Pn185 |Vibracse 0x0000 | 0x0002 0 — | INST
Pn186 [vioraeao o ooee 9] 50 500 100 % | INST
Pn187 |Valor da detecgao de vibragao| 0 5000 50 rpm | INST
Pn2 Parametros de posigdo
Selecao da entrada de pulso
Pn200 |de comando (filtro de baixa/ 0 2 0 - RST
alta velocidade)
F do sinal d trada d
Pn201 pslrs,rga o sina e entrada de 0 6 0 _ RST
Pnh202 Inversdo da diregcao do pulso 0 0 _ RST

de entrada
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Pn203 Fator de multiplicag&o do pulso 1 100 1 x1 INST
de comando

Pri2o4 |PNumerador da engrenagen 1 |1073741824| 4 - | RsT

HriB) | enanimnerdsngrenagem 1. | 1073741824 | 1 - | RsT
eletrdnica
Constante de tempo do filtro

Pn211 |passa-baixa do comando de 0 6553.5 0 ms | STOP
posicdo

PR212 | o P e posicae | O 1000.0 0 | ms |STOP
Selecdo da supressdo de vibra -

Pn230 céo de baixa frequéncia 0x0000 0x0002 0 INST
Selecdo de sintonia automatica

Pn231 |da supresséo de vibragdo de 0x0000 0x0001 1 = INST
baixa frequéncia
Sensibilidade da detecgéo de
vibracdo de baixa frequéncia

Pn232 (posicéo relativa concluida) 0.1 300.0 40.0 % INST
Frequéncia da supresséo 1 de

Pn235 vibracdo de baixa frequéncia 1.0 200.0 200.0 Hz INST
Corregdo da supressao 1 de

Pn236 vibracdo de baixa frequéncia 10 1000 100 % INST
Frequéncia da supresséo 2 de

237 B0 e beine ailAdE 1.0 2000 | 2000 | Hz | INST
Corregdo da supresséo 2 de

Pn238 vibragdo de baixa frequéncia 10 1000 100 % INST
Instrugcéo para encoders exter

Pn250 [nos em modo de malha fechada 0 3 0 — INST
total
Selegao do feedback de veloci

Pn251 |dade em modo de malha fecha | Ox0000 0x0001 0 — RST
da
Coeficiente de divisao do ciclo

Pn252 de sintonia entre motor e carga 0 100 20 % INST
Resolugdo da régua externa

Pn253 (encodgr incremental ou linear) 4 1048576 32768 | P/Rev | RST
Configuragdo do desvio misto Comma

P27 | {5 e velot 0 |1073741824| 1000 | ' I INST

Pn259 |Resolugdo de saida do encoder 1 4096 20 | Pfpitch | RST

Pn260 |Comprimento do sinal NEAR 1 1073741824 I Comn?a INST

1824 | nd unit
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Comma

Pn262 |Area de cobertura da posigao 0 1073741824 iZ it INST
Valor maximo de tolerancia do 524288 | Comma
Pn264 desvio de posicdo 1 1073741823 0 ncefi INST
Pn266 |ang © @€ grande desviodepo - 49 100 100 | % | INST
\Valor de alarme de grande des 524288 | Comma
Pn267 vio de posicdo com servo ativado 1 1073741823 0 nd unit INST
Limiar de alarme de grande des
Pn269 |vio de posigdo com servo ativado| 10 100 100 % INST
Pn270 [LIMTte de velocidade com o senvo g 10000 | 10000 | rpm | INST
Modo de reset do pulso de _
Pn272 Fetencao 0x0000 0x0003 0 RST
Selecdo do modo de reset de _
PR273 i e ok o 0x0000 |  0x0002 0 RST
Pn274 |Tempo de saida /COIN 0x0000 0x0002 0 - RST
Pn3 Parametros de velocidade
Ganho do comando analdgico 0.01/rate)
Pn300 | 4e velocidade 150 Sui ol d speed W&
Pn301 anerséo' do comando analdgico 0 1 0 _ INST
e velocidade
S0z Be do filiro do gemaget 0.00 65535 | 040 | ms | INST
analégico de velocidade
Faixa morta do comando
Pn303 analdgico de velocidade 0 3 0 v INST
Pn304 |Velocidade interna 1 0 10000 100 pm | INST
Pn305 |Velocidade interna 2 0 10000 200 rpm | INST
Pn306 |Velocidade interna 3 0 10000 300 rom | INST
Tempo de aceleragao trapezoidal
Pn310 do comando de velocidade 0 10000 0 ms INST
Tempo de desacelerag&o trape
Pn311 zoidal do comando de velocidade| 0 10000 0 me INST
Pn312 Zec;go de clamp de velocidade 0 3 3 _ INST
Pn313 IZ_LTOiar de clamp de velocidade 0 10000 10 INST
Pn317 |Vvalor de julgamento de rotagéo 1 10000 20 rpm | INST
Pn320 Faixa de correspondéncia de 0 100 10 rpm INST

yelocidade
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Pn4 Parametros de torque

Pn400 |Selegdo do comando de torque 0 1 1 - INST
Freq. de corte do filtro passa-

Pn401 |baixa 22 ordem — comando de 100 5000 5000 Hz INST
torque
Valor Q do filtro passa-baixa 22

Pnd02 ordem - comando de torque 0.50 100 0.50 1 INST

Pn403 |Diregédo do comando de torque 0 1 0 - INST
Tempo do filtro do comando

Pn404 analdgico de torque 0.00 655.35 0.00 ms INST

0.1V/rat

Pn405 |Ganho do comando analégico 10 100 30 ed INST

de torque
torque

Inversdo do comando analdgico

Pra0C4es torque 0 1 0 - INST
Faixa morta do comando de

Pn407 torque analdgico 0 3 0 v INST
Comando de torque interno no

Pn410 modo de controle de torque -500.0 500.0 0 % INST
Modo de limitagdo de velocidade

Pnd11 no controle de torque 0 1 1 - RST

Pnd12 gs'ljeegéo da limitac&o de veloci 0x0000 0x0001 0 _ RST
Limite de velocidade no modo de

Pn413 controle de torque 0 10000 1000 pm INST

Pn5 Parametros relacionados ao JOG

Pn500 |Velocidade JOG 0 1000 500 mm | INST

Pn502 [Vode de operagdo JOG progra | 00000 | 0x0005 0 — | INST
Distancia de movimento do JOG 107374182 Comma

Pn503 programado 1 4 32768 nd unit INST
Tempo de aceleragdo/desacele

Pn505 ragao do JOG programado 2 10000 100 ms INST

R 10000 | 100 | ms |INST
Numero de repeticées do ;

Pn507 JOG programado 1000 1 /N INST

P08 (o8 o weaa | 10000 | 500 | rpm | INST

Pn6 Parametros de configuragdo de entradas e saidas digitais

PnB0o |Modo de distribuigéio dos sinais 0 1 1 - RST
de entrada digitais

Pn601 3;{12?;?9“ conanindas 0 ox114 | 0x001 - | RST
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Eonfigura;:éo das entradas

Pn602 | gigitais 2 0 0x114 0x002 - RST

PNBO3 |Gigha & 0 0x114 | 0x003 | - | RST

P04 |Gignas 0 Ox114 | Ox004 | - | RST

P05 |Gigitare 5~ o 0 0x114 | 0x005 | - | RST

P06 |qigitais 6 - o o 0 0x114 | 0x006 - | RST

P07 |Gighas 7 0 0x114 | 0x007 | - | RST

PNBOB |Gigiaia & 0 0x114 | 0x00 - | RST

PE08 [Gonen g ” o SIS 0 0x114 | 0x00 - | RsT
Confi Ses int d

Pn610 e,?t';'a'g:;agigiet:i': it 0 0x14 0x00 - RST

P61t | e 0 0x14 0x00 - | RST

Pn612 Configuragées internas das 0 Ox14 0x00 = RST
entradas digitais 3

Pl e e 0 0x109 | 0x000 - | RST

BTt R 0 0x109 | 0x001 - | RST

615 s N e 0 0x109 | 0x002 - | RST

e e ST 0 — | RST

Pn7 Parametros estendidos

Bi7os B s P 20000 | 300 % | INST
Amplitude do comando

Pn723 (4o torque para varredura 1 800 15 % INST
Selegcao da funcao de _

B30 [ & s ondiiicic f 0x0000 | 0x0001 0 RST
Selecao de resolucao de

Pn731 |encoder para teste sem 0 3 1 - RST
motor
Selegdo de tipo de enco _

Pn732 der no teste sem motor 0x0000 0x0001 0 RST

Parametros de Monitoramento

Un000 Velocidade de rotagdo do 0x800000 I ediiiiiii 0 pm INST
motor 00

Un001 |Comando de velocidade 0)(8008000 Ox 7T 0 rpm | INST
Comando interno de 0x800000

Un002 torque 00 Ox7ifffit 0 % INST
Posigao do rotor relativa 0x800000

Un003 20 eiko Z 00 Ox7ftfrf 0 pulse | INST
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0x800000

Un004 | Angulo elétrico 00 it 0 deg INST
Velocidade d do de |0x800000
Un005 | Jiico de entrada 00 OX7FFFFFF 0 rom | INST
0x800000 Comma
Contador d I d
Un00 [Gontador do pulso de coman - S5 ogrif | 0.« [ T INST
Un0o7 | Contador de pulso de retor 0x800000 OXTF 0 Comma INST
ne 00 nd unit
Encoder
Un008s Contador de pulso de retor 0x800000 OXTFFFfF 0 pulse INST
1
e pe unit
Un009 |Desvio de posigéo OnggOOO Ox7ffrffff 0 pulse | INST
UnODA | Taxa de carga cumulativa 0)(8008000 (it 0 % INST
0x800000
Un00B |Taxa de carga regenerativa p 00 Ox7ffef 0 % INST
C d ia d 0x800000
Bh00C | SEA " e inao i 00 Ox7fime | O % | INST
Monit to d ho efi
Un'DOD tiVC;I’N oramento do ganho ele 1 2 1 W INST
UnOOQE | Tempo total de operagéo 0 OxFFFFFFFF| 0 100ms | INST
UnQOOF |Taxa de sobrecarga 0 OxFFFFFFFF 0 % INST
Un035 |Vversao do software DSP 0 OxFFFF 0 - INST
Un036 |Versao do software FPGA 0 OxFFFF 0 - INST
Un0go | jombRratura do dissipador 0 OXFFFF 0 C | INST
Parametros de Monitoramento 2
Unioo [Forferemenio ek e [ o | owrre | 0 [ — [ st
Monit to d inais d
Union [Venteramento de snaisde | o | owFer | 0 | — | NsT
Un102 [Monitoramento do T-REF 0 OxFFFF 0 % INST
Un103 |Monitoramento do V-REF 0 OxFFFF 0 rpm | INST
Un104 [ el e g 22 0 |OxFFFFFFFF| 0 pps | INST
Monitoramento do sinal de
Un105 |entrada do terminal de se 0 OxFFFF 0 — INST
guranca (HWBB)
Unigg Sontador de pulso de coman| o |o\FFFFFFFF| 0 ndc‘"u'n"?t | INST
Un110 Monitoramento integrado do 0 O0xFFFFFFFF 0 _ INST

status dos sinais internos
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Monitoramento dos sinais de

Un120 [Monitoramento ¢ 0 |OxFFFFFFFF| 0 — | INST
Un130 |Monteramento dos sinaisde| o |oxFFFFFFFF| 0 — | INST
Un140 | [ohs80 co barramento docirl g OXFFFF 0 V | INST
Un141 |Feedback da corrente efetiva 0 OxFFFF 0 % INST
Un142 [ Taxa de carga instantanea 0 OxFFFF 0 10% | INST
Un143 |28 de carga reoouii 0 OXFFFF 0 % | INST
Untad | e e | (0 (| OFFE| 0 | % ST
Un145 | Mo 1 0 OXFFFF 0 % | INST
Un14B | L P 0 OxFFFF 0 % | INST
Parametros de Monitoramento 3
Un300 |Cadigo de alarme atual 0 OxFFFF 0 = INST
fihao1 [§aC do@mo i 0 OXFFFF 0 — | INST
Un302 [ oS o e s falha | 0.4 [OXFFFFFFFF| 0 [ 100ms | INST
Un303 | Velocidade do motor no me 0 OXFFFF 0 mm | INST
Un30s el do o 0e dotome| O | OFFFE | 0 | mm | INST
HliEs05 [Eoe R 0 OXFFFF 0 % | INST
Velocidade do pulso de co
Un306 |mando de entrada no mo 0 OxFFFF 0 pm | INST
mento do alarme
Un307 2@?,‘{j,°;’;fgﬁ,§9iz,§‘; et 0 |oxFFFFFFFF| 0 | pulse | INST
URgDs | B 0 OXFFFF 0 V | INST
C t feti
Lin309 | R ERSIETiva no momen 0 OXFFFF 0 % | INST
UnafiA (Tx8 de.cargs surmulative o 0 OXFFFF 0 % | INST
Un30B [ Taxa de carga regenerativa 0 OxFFFF 0 % | INST
Un30C Consumo do resistor de fre 0 OXFFFF 0 % INST

nagem no momento da falha
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Valor maximo da taxa de

Un30D carga cumulativa na falha 0 OxFFFF 0 % INST
Un30E | o o momento da faiha] O OxFFFF | 0 | % | INST
U0 | o ot o ancaar erizigil O<FFFF | 0 | — |INST
Un310 |Monitoramento doe SIS 0  |OxFFFFFFFF| 0 = | INST
Monitoramento dos sinais de
Un313 ?ar;:‘r:da internos durante 0 OxFFFFFFFF| O - INST
Un317 Monitoramento dos sinais de 0 OxEFEEFFFF 0 & INST
saida internos durante falha
Un320 |Cédigo de histérico de falha 1 0 OxFFFF 0 - INST
Un321 |Cédigo de histérico de falha 2 0 OxFFFF 0 - INST
Un322 |Cédigo de histérico de falha 3 0 OxFFFF 0 - INST
Un323 |Cédigo de histérico de falha 4 0 OxFFFF 0 - INST
Un324 | Cédigo de histérico de falha 5 0 OxFFFF 0 - INST
Un325 | Cédigo de histérico de falha 6 0 OxFFFF 0 - INST
Un326 | Caédigo de histérico de falha 7 0 OxFFFF 0 - INST
Un327 |Cédigo de histérico de falha 8 0 OxFFFF 0 - INST
Un328 |Ccédigo de histérico de falha 9 0 OxFFFF 0 - INST
Un329 |Cadigo de historico de falha 10 0 OxFFFF 0 - INST
Un330 | Tempo de histérico de falha 1 0 OxFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un331 | Tempo de histérico de falha 2 0 OxFFFFFFFF| 0 100ms | INST
Un332 | Tempo de histérico de falha 3 0 OxFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un333 [ Tempo de historico de falha 4 0 OxFFFFFFFF| 0 100ms | INST
Un334 | Tempo de histérico de falha 5 0 OxFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un335 [ Tempo de historico de falha 6 0 OxFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un336 | Tempo de historico de falha 7 0 OxFFFFFFFF| © 100ms | INST
Un337 | Tempo de historico de falha 8 0 OXFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un338 [ Tempo de histérico de falha 9 0 OxFFFFFFFF| O 100ms | INST
Un339 [Tempo de histérico de falha 10 0 OxFFFFFFFF| 0O 100ms | INST

Nota: Formas eficazes INST: Efetivo imediato; RST: Reinicializa¢do efetiva ;
Stop: efetivo apés a parada do motor
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Capitulo 3 Cédigos de Falhas e Agbes Corretivas

Cadigo : .
e Fal%a Tipo de Falha AcbGes Corretivas
1. Reinserir os parametros apos
Er.020 Excecgao de parametros e formatar;
r verificagao 2. Possivel falha no servo drive —
substituir.
Excegdo ao formatar 1. Escreva os parametros de outro
Er.021 parametros (versao drive‘com mesma versdo e modelo,
incompativel) depois energize.
2. Possivel falha no drive — substituir.
Er022 |Excecao de sistema e verificagéo | Substituir o servo drive (falha interna).
Falha na detecgao do circuito
Er.030 principal S Substituir o servo drive.
1. Verifique se os parametros estio
dentro da faixa permitida.
Er.040 |Excegédo na configuragdo de 2. Verifique se a razdo da engrenagem
parametros eletrénica € valida.
3. Verifique se o drive e o motor sdo
compativeis.
Er.041 Configuragéo invalida de pulso Ajuste o valor do pulso de divisdo de
' com divisdo de frequéncia frequéncia do encoder.
1. Verifique a razao da engrenagem
A 2 . eletrénica.
Er.042 caorrg:_:gtargio ihvalidaide 2. Ajuste os parametros do modo
P JOG conforme a logica de
operagao.
Er.050 [|'ncompatibilidade entre drive e Verifique se a capacidade do drive
. motor corresponde a do motor.
Alarme invalido do comando 1. Reenergize o drive.
Er.0BO -
. servo ON 2. Redefina via software.
Sobrecomente 1. Possivel curto nos cabos —
Er.100 substitua.

2. Possivel falha no motor — substitua.
3. Falha no drive — substituir.
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1. Verifique a fiagdo do resistor

Er.300 Falha no circuito regenerativo regenerativo.
2. Se persistir, substitua o drive.
1. Ajuste a tensdo de alimentagao.
Er.320 Sobrecarga no circuito rege 2. Verifique o valor e capacidade
nerativo do resistor.
3. Substitua o drive se necessario.
1. Ajuste a tensao de alimentagao.
= 2. Verifique o valor e capacidade
Er.400 Sobretensao do resistor.
3. Substitua o drive se necessario.
= 1. Ajuste a tensao AC/DC.
Er.410 Bubensto 2. Aumente a capacidade da fonte.
1. Verifique a fiagdo do motor.
Er.510 Velocidade excessiva 2. Reduza o valor do comando
de velocidade ou ajuste o ganho.
Er.511 Excesso de pulso com 1. Reduza os pulsos de divisdo.
) divisao de frequéncia 2. Reduza a velocidade.
: _ 1. Reduza a velocidade ou o ganho
Er.520 Alarme de vibragao do loop de velocidade.
2. Ajuste a razdo de inércia.
Er.550 Configuragdo incorreta da velo Ajuste corretamente o limite de
] cidade maxima velocidade.
. 1. Verifique os cabos do motor e
fSobrec:'arga (carga maxima encoder.
Er.710 instantanea) 2. Verifique se o motor/encoder
sdo apropriados.
1. Verifique os cabos do motor e
Er.720 Sobrecarga (carga maxima encoder.
) constante) 2. Verifique se o motor/encoder
sdo apropriados.
1. Reduza a velocidade de comando.
Er.730 |Scobrecarga no barramento 2. Diminua a inércia de rotagao.
(BD) 1 3. Verifique se ha falha no drive.

25




. Reduza a velocidade de comando.

Er.731 SBogrezcarga no barramento 2. Diminua a inércia de rotagéo.
(BD) 3. Verifique se ha falha no drive.
P 1. Melhore a ventilacédo e reduza a
Er.7A0 | Superaquecimento do temperatura ambiente.
dissipador 2. Verifique as condigdes de carga.
3. Substitua o drive se necessario.
Er.B33 Falha na entrada dos termi eriique a conexao correta dos
! nais de seguranca terminais de seguranca.
1. Verifique possivel curto nos cabos.
Er.BF4 Sobrecorrente de hardware 2. Verifique falha no motor.
3. Substitua o drive.
1. Verifique a fiagao do motor.
L arme de perda de controle . Reduza o comando de velocidade
Er.C10 | Al d da d trol 2. Red dod locidad
ou ajuste o ganho.
Falha na comunicagdo com o
Er.C90 encoder: desconexao
Er.Co1 Excecdo de aceleragao de
, dados da posigdo do encoder 1. Use cabos corretos para encoder.
2. Melhore a blindagem.
= : 3. Reduza o comprimento dos cabos.
Er.C92 Eg;ig:ﬁgar;%;egprfgz:: :';:eer 4. Substitua o drive se necessario.
Erro nos parametros do
EI’CAO encoder
Falha na verificagédo do loop
Er.CBO de retorno do encoder
1. Verifique razdo da engrenagem,
1 1 ganho, filtro, limite de torque.
Er.D0O0 Grande desvio de posicao 2. Verifique a fiagao do encoder.
3. Substitua o drive se necessario.
Er.DO1 Grande desvio de posigédo Ajuste corretamente o valor de desvio
* com o servo ativado permitido com servo ON.
Er.D02 Alarme de desvio de posigdo | Ajuste corretamente o limite de

causado por limitacéao de
velocidade com servo ON

velocidade e alarme de desvio
de posigdo com servo ON.
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Cadigo

Acdes Corretivas

de Alarme Tipo de alarme
1. Verifique e ajuste corretamente: razdo de
engrenagem, ganho, filtro de posicéao, limite
Alarme de grande de torque etc.
AL.900 desvio de F?osiqéo 2. Verifique o cabo do motor e do encoder.
3. Se persistir apos corregdes, o servo drive
pode estar com defeito — substitua.
AL.901 Alarme de desvio de Ajuste corretamente o valor limite de desvio de
; posigao excedido posicdo para condigdo de servo ON.
com o servo ativado
1. Verifique a fiacdo do motor e encoder.
AL.910 2;?3:& sescbre 2. Verifique se o motor e encoder sdo ade
quados para a aplicacao.
. o 1. Reduza a velocidade do motor ou o ganho
AL.911 [Alarme de vibragao do loop de velocidade.
2. Ajuste corretamente a razao de inércia.
1. Ajuste a tensdo da fonte de alimentacéo
Alarme de sobre dentro da faixa especificada.
AL.920 carga regenerativa 2. Ajuste corretamente o valor e a capacidade
do resistor regenerativo.
3. Substitua o servo drive se necessario.
1. Ajuste a tensao da fonte AC/DC conforme
Alarme de sqbre especificagéo.
AL921 |carga do resistor 2. Avalie a capacidade do resistor regenerativo
de frenagem (DB) conforme a carga real.
Alarme de reinicializa
AL941 |[gao devido a atualiza| Reinicie o drive apés desligar a alimentacgéo.
céo de pardmetros
1. Ajuste a tensao AC/DC dentro da faixa de
AL.971 [Alarme de subtensao sippeciiicacag,

2. Aumente a capacidade da fonte de
alimentacgao, se necessario.
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Apéndice: Selegdo do resistor de frenagem

Modelo Tensédo de Resistor Valor minimo do | Valor maximo do
Frenagem Interno resistor externo resistor externo
SD700-1R1A 380 N&o possui 40 400
SD700-1R8A 380 N&o possui 40 200
SD700-3R3A 380 N&o possui 40 100
SD700-5R5A 380 40Q 60W 20 70
SD700-7R6A 380 40Q 60W 15 50
SD700-9R5A 380 40Q 60W 15 40
SD700-160A 380 30Q 200W 10 30
SD700-2R5D 700 80Q 60W 80 225
SD700-3R8D 700 80Q B6OwW 55 180
SD700-6ROD 700 40Q B8OW 35 110
SD700-8R4D 700 40Q 6OW 20 85
SD700-110D 700 40Q 60W 25 70
SD700-170D 700 30Q 200W 30 50
SD700-240D 700 30Q 200W 15 40
SD700-300D 700 30Q 200W 15 30

Nota: Caso necessite de um resistor de frenagem externo, escolha o valor
corretamente conforme com a tabela acima, de acordo com a frequencia de
frenagem no local e as condicdes de dissipacdo de calor do resistor de
frenagem.

Em caso de dividas consulte o fabricante

28



Apéndice ll

: Anotagbes de parametrizagéo

Anotacdes
Horario
Cédigode | Valorde | phneiro valor | Segundo valor
fungao %?5‘;:3950 modificado | modificado Observagdo
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VEICHI

Contelido da embalagem

Unidade Descrigao Quantidade

1 Servo Drive 1

2 SCSI Plus(50P) 1

3 Manual Simples 1

4 Bloco de terminais plugue 7 pinos 1

5 Bloco de terminais plugue 3 pinos 1

6 Conector 1
Observagdo: Os itens 4, 6 e 6 sdo apenas para os
modelos: SD700-1R1A-**/SD700-1R8A-**/SD700-3R3A-**

Ao abrir a embalagem, verifique cuidadosamente se o contetido esta
de acordo com a lista da embalagem.
Em caso de duvidas, entre em contato com o revendedor
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VEICH

Certificado de garantia

Dados do Usuério
Nome

Endoroga

Ooist oo Tewoss:____________ Fag

ficado de ap

y 4
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