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1.1

1.2

A\

PELIGRO !

1.3

1.4

Generalidades

Referente a este manual

Este manual describe los servoamplificadores de la serie SERVOSTAR 400.

En el CD Rom adjunto, encontrara descripciones mas detalladas de los interfases de los
buses de campo y la interconexion con sistemas de automatizacién y nuestras notas de
aplicacion en formato PDF (requerimientos del sistema: WINDOWS, Internet Browser,
Acrobat Reader) en los idiomas aleman, inglés, francés e italiano.

En el manual de accesorios encontrara datos técnicos y planos acotados de accesorios
como cables, resistencias de freno, bloques de suministro, etc.

Ademas podra imprimir la documentacion en cualquier impresora de uso comercial. Le
enviaremos la documentacion en forma impresa, a cambio de un precio adicional.

Destinatarios

Este manual esta dirigido a personal especializado y establece los siguientes requisitos:
Transporte: solo a cargo de personal con conocimientos de manejo de elementos de
montaje con riesgo electrostatico

Desembalaje: s6lo a cargo de personal especializado con formacion en
electrotecnia

Instalacion: s6lo a cargo de personal especializado con formacion en
electrotecnia

Puesta en funcionamiento: s6lo a cargo de personal especializado con amplios

conocimientos sobre electrotecnia y tecnologia de
accionamientos

El personal especializado debe conocer y tener en cuenta las siguientes normas:
IEC 60364 e IEC 60664
Normativa nacional de prevencion de accidentes

Durante el funcionamiento de los aparatos existe peligro de muerte, de riesgos
graves para la salud o de dafios materiales. Por este motivo, el operador debe
asegurarse de que se cumplan las instrucciones de seguridad incluidas en este
manual. El operador debe asegurarse de que todas las personas que vayan a
realizar trabajos en el servoamplificador hayan leido y comprendido el manual del
producto.

Instrucciones para la edicién en linea (formato PDF)

Marcadores: El sumario y el indice contienen marcadores activos.

Sumario e indice del texto: Las lineas son referencias cruzadas activas. Al hacer clic
en una linea se muestra la pagina correspondiente.

Numeros de pagina en el texto: Los nimeros de pagina y de capitulo de las referen-
cias cruzadas estan activos. Al hacer clic en un numero de pagina o de capitulo se salta
al lugar indicado del documento.

Simbolos utilizados

Riesgo para las perso- Riesgo para la ma- Instruccio-
nas por la electricidad quinaria, precau- I]g nes impor-
PELGRO! |y SU accidn AOVERTENCIA | ciONes generales tantes
= p. \véase pagina [ ) \Destacar \ \
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1.5 Abreviaturas utilizadas

En la tabla que se encuentra debajo, se da explicacion de las abreviaturas utilizadas en

ese manual.

abreviatura

Significado

AGND

masa analdgica

BTB/RTO

preparado para funcionar

CAN

bus de campo (CANopen)

CE

Communité Europeenne

CLK

Clock (Senal de reloj)

COM

interfase serie del PC-AT

DGND

Masa digital

DIN

Instituto aleman de normalizacion

Disk

Disco magnético (Disquete, disco rigido)

EEPROM

Memoria no volatil de borrado eléctrico

EMI

Interferencia electromagnética

EMV

Comportamiento electromagnético

EN

Norma europea

ESD

Descarga de electricidad estatica

IEC

International Electrotechnical Commission

IGBT

Insulated Gate Bipolar Transistor

INC

Inkremental Interface

ISO

International Standardization Organization

LED

Diodo luminoso

MB

Megabyte

NI

Pulso de pasaje por cero

NSTOP

Entrada de conmutador final para sentido de giro a la izquierda

PC

Ordenador personal

PELV

Baja tension de proteccion

PSTOP

Entrada de conmutador final para sentido de giro a la derecha

PWM

Modulacién de ancho de pulso

RAM

Memoria volatil

RBext

Resistencia de carga externa

RBint

Resistencia de carga interna

RES

Resolver

ROD

Codificador A quad B

SPS

Control de memoria programable

SRAM

RAM estatico

SSI

Interfase serial sincréonico

UL

Underwriter Laboratory

V AC

Tension alterna

VvV DC

Tensioén continua

VDE

Asociacion de electrotécnicos alemanes

SERVOSTAR® 400 Manual del producto
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2 Seguridad

21 Instrucciones de seguridad

@® Las operaciones de transporte, instalacién, puesta en funcionamiento y man-
tenimiento sélo podran ser realizadas por personal cualificado. Por personal
ADVERTENCIA! cualificado se entiende las personas que estan familiarizadas con el transpor-
te, la instalacion, el montaje, la puesta en funcionamiento y el manejo del pro-
ducto y que disponen de las correspondientes calificaciones relativas a su ac-
tividad. El personal especializado tiene que conocer y tener en cuenta las
siguientes normas y directrices:
IEC 60364 e IEC 60664
Normativa nacional de prevencién de accidentes

@® Compruebe el nimero de revision de hardware (véase la placa de identificaci-
6n) Este numero debe coincidir con los datos indicados en la portada del pre-
sente manual.

@® Leala presente documentacion antes de proceder a la instalacion y puesta en
funcionamiento. La manipulacion incorrecta del servoamplificador puede pro-
vocar dafos personales o materiales. La conservacion de los datos técnicos y
los referentes a las condiciones de conexién (placa de identificaciéon y docu-
mentacién) es obligatoria.

@® Descarguese de electricidad antes de tocar el servoamplificador. Evite cual-
quier contacto con materiales altamente aislantes (fibras artificiales, laminas
plasticas, etc.). Deposite el servoamplificador sobre una base conductora. Los
servoamplificadores contienen elementos de montaje con riesgo electrostatico
que se pueden dafiar si se manejan incorrectamente.

@ El fabricante de la maquina elaborara un analisis de riesgo de la maquina y
adoptara las medidas adecuadas para que movimientos imprevistos no pue-
PELIGRO! dan causar dainos personales ni materiales.

@® No abra ni toque los aparatos mientras estén funcionando. Mantenga cerradas
todas las tapas y puertas del bastidor de distribucién mientras esté funcionan-
do el servoamplificador. Solo el personal cualificado podra tocar los aparatos
conectados durante su puesta en funcionamiento. Existe peligro de muerte, de
riesgos graves para la salud o dafos materiales ya que
— mientras esta funcionando el servoamplificador, algunos componentes
electroconductores con distintos tipos de protecciéon pueden quedar al
descubierto.

— las conexiones de control y de potencia pueden estar bajo tension
aunque el motor no esté girando.

— las superficies de los amplificadores pueden calentarse durante el
funcionamiento. Pueden alcanzarse temperaturas superiores a 80 °C.

® No deje conectadas nunca las conexiones eléctricas del servoamplificador. En
caso de accidente se pueden generar chispazos que dafien a las personas y a
los contactos.
Espere por lo menos cinco minutos después de desconectar el servoamplifica-
dor, antes de tocar partes del aparato conductoras (por ejemplo, contactos) o
de desprender las conexiones. Los condensadores producen tensiones peli-
grosas hasta cinco minutos después de desconectar la corriente. Para mayor
seguridad, mida la corriente en el circuito intermedio y espere a que la corrien-
te se situe por debajo de 40 V.

SERVOSTAR® 400 Manual del producto 9
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2.2

2.3

Utilizacion conforme

Los servoamplificadores se instalan como componentes de instalaciones o
magquinas eléctricas y solamente deberan ser puestos en funcionamiento como com-
ponentes integrados a la instalacion.

El constructor de la maquina debera hacer un analisis de peligros de la maquina, to-
mando las medidas necesarias para evitar dafios a persona y objetos, debido a mo-
vimientos imprevistos.

El servoamplificador (categoria de sobretension 11l a EN 61800-5-1) sélo puede fun-
cionar en redes con una corriente nominal simétrica maxima de 42kA y una tension
de 115/230 V AC (SERVOSTAR 40xM) o bien 400 V AC (SERVOSTAR 44xM).

Tension

de la red

1x115VAC |solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcion. sin conexion a tierra

3x115VAC |solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcion. sin conexion a tierra

1x230VAC |solamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcion. sin conexion a tierra

3x230VAC |todos los tipos, se admite funcionamiento sin conexién a tierra
solamente SERVOSTAR 44xM,

3x400VAC redes TN 6 TT con punto estrella puesto a tierra

Al aplicar los servoamplificadores en zonas habitacionales, en zonas comerciales o

de oficio o bien de pequefias empresas, deberan tomarse medidas adicionales de fil-
trado.

Servoamplificador

Los servoamplificadores de la familia SERVOSTAR 400 estan destinados exclusi-
vamente a impulsar servomotores sin escobillas adecuados, regulandolos en cuanto
a momento de giro, velocidad de giro y/o posicidn. La tensién nominal de los moto-
res debera ser igual o mayor que la tensién entregada por el circuito intermedio del
servoamplificador.

El servoamplificador debera funcionar exclusivamente en armarios de maniobra
cerrados, cumpliendo con las condiciones de contorno descritas en la pagina 23. A
fin de mantener la temperatura dentro del armario de maniobras debajo de los 45
°C, puede ser necesaria la aplicacion de medidas de ventilacion o refrigeracion.

Utilice unicamente conductores de cobre en el cableado. Las secciones de los con-
ductores, derivan de la norma IEC 60204 (o bien la tabla 310-16 de la NEC 60°C 6
75°C columna para secciones AWG).

Maximo 7 modulos del eje se pueden conectar con un médulo Master.

Uso indebido

Un uso distinto al descrito en el capitulo se considera indebido y puede provocar da-
Aos a personas, al aparato o a otros objetos.

El funcionamiento del servoamplificador esta prohibido en los entornos siguientes:
- zonas con riesgo de explosién y entornos con polvos, vapores, aceites, lejias
y acidos corrosivos o conductores de electricidad
- directamente en redes no conectadas a tierra o conectadas a tierra
asimétricamente con UN > 230 V
- en naves o en instalaciones en alta mar

Esta prohibido utilizar el servoamplificador si la maquina en la que esta montado:

- no cumple las disposiciones de la directiva comunitaria sobre maquinas;

- no cumple las disposiciones de la directiva sobre compatibilidad electromagnética;
- no cumple las disposiciones de la directiva sobre equipos de baja tension.

En las aplicaciones en que la seguridad del personal deba garantizarse mediante el
uso del freno, los frenos de retencion no deberan controlarse Unicamente con S400.

10
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Homologaciones

Conformidad con UL y cUL

Este servoamplificador esta registrado con el numero UL E217428.

Los servoamplificadores certificados UL(cUL) (Underwriters Laboratories Inc.) cumplen
las correspondientes prescripciones contra incendios estadounidenses y canadienses
(en este caso UL 840 y UL 508C).

El certificado UL(cUL) se refiere solamente a las caracteristicas constructivas, mecanicas
y eléctricas del montaje.

Las prescripciones UL(cUL) fijan, entre otros, los requisitos minimos técnicos de los apa-
ratos eléctricos para prevenir los posibles peligros de incendio surgidos de aparatos eléc-
tricos. La conformidad del cumplimiento técnico de las prescripciones contra incendio
estadounidenses sera controlada por un inspector de incendios UL independiente medi-
ante comprobaciones del modelo y revisiones de control regulares.

El cliente no ha de tener en cuenta otros puntos en relacion con las instrucciones de
seguridad y de instalacién ademas de los que aparecen en la documentacion, que estan
en relacion directa con la certificacion del aparato UL (cUL).

UL 508C

UL 508C describe el mantenimiento constructivo de los requisitos minimos de aparatos
de conversion de la potencia, tales como convertidores de potencia y servoamplificado-
res, que evitan el riesgo de la propagacion del fuego por medio de estos aparatos.

UL 840

UL 840 describe el cumplimiento constructivo de las lineas de ventilacion y de fuga de
los aparatos eléctricos y de las platinas conductoras.

SERVOSTAR® 400 Manual del producto 11
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3.2 Conformidad con CE
El suministro de servoamplificadores dentro de la Comunidad Europea esta sujeto al
cumplimiento de la directiva de compatibilidad electromagnética (2004/108/CEE) y de la
directiva sobre equipos de baja tension (2006/95/CEE). Para el cumplimiento de la direc-
tiva de compatibilidad electromagnética se aplica la norma de producto IEC 61800-3.
En relacion con la resistencia a las interferencias, el servoamplificador cumple los requi-
sitos aplicables a la categoria “segundo entorno” (entorno industrial). En lo que se refiere
a la emision de interferencias, el servoamplificador cumple los requisitos aplicables a los
productos de la categoria C2 (longitud del conductor < 25m).
En entornos residenciales, este producto puede ocasionar interferencias de alta
frecuencia que pueden obligar a tomar medidas para la supresiéon de

ADVERTENCIA interferencias.
Los servoamplificadores han sido evaluados utilizando un montaje definido con los com-
ponentes de sistema descritos en esta documentacion. Si se producen variaciones con
respecto al montaje e instalacion descritos en esta documentacion, el usuario tiene la
obligacion de efectuar nuevas mediciones para cumplir la normativa legal. Para el cum-
plimiento de la directiva sobre equipos de baja tension se aplica la norma IEC 61800-5-1.
Normas europeas.

3.21 Directivas y normas europeas para el constructor de la maquina
Los servoamplificadores son componentes creados para el montaje en instalaciones y
maquinas eléctricas del sector industrial. Si se monta en una maquina/instalacién, no se
procedera a la puesta en funcionamiento reglamentaria del servoamplificador hasta
haber comprobado que la maquina/instalacién cumple las disposiciones contenidas en la
@ Directiva comunitaria sobre maquinas (2006/42/CEE)
@® Directiva comunitaria de compatibilidad electromagnética (2004/108/CEE)
@ Directiva comunitaria sobre equipos de baja tensién (2006/95/CEE)
Normas para el cumplimiento de la directiva comunitaria sobre maquinas (2006/42/CEE):
IEC 60204-1(Seguridad y equipamiento eléctrico de maquinas)
IEC 12100 (Seguridad de maquinas)
El fabricante de la maquina elaborara un analisis de riesgo de la maquinay
adoptara las medidas adecuadas para que movimientos imprevistos no puedan

ADVERTENCIA! causar dafos personales ni materiales. El fabricante de la maquinalinstalaciéon es
responsable de comprobar si su maquinal/instalacién debe cumplir también otras
normas o directivas comunitarias.
Normas para el cumplimiento de la directiva (2006/95/CEE):
IEC 60204-1 (Seguridad y equipamiento eléctrico de maquinas)
IEC 60439-1 (Conjuntos de aparamenta de baja tension)
Normas para el cumplimiento de la directiva (2004/108/CEE):
IEC 61000-6-1 / -2 (Resistencia a las interferencias en entornos residenciales e

industriales)

IEC 61000-6-3 / -4 (Emision de interferencias en entornos residenciales e industriales)
El cumplimiento de los valores limite de la instalacién/maquinaria exigidos por la directiva
2004/108/CEE es responsabilidad del fabricante de la instalacién/maquinaria. En esta
documentacién encontrara instrucciones para la instalacion conforme a los requisitos de
compatibilidad electromagnética.
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3.2.2 Declaracion de conformidad CE

Document Mo GL-11/21/48/10

We, the company

with the following standards:

- EC Directive 2004/108/EC

- EC Directive 2006/95/EC

Year of EC-Declaration

Issued by:

Legally valid signature

- Setup Software
- Diagrams / software source

EC Declaration of Conformity

Kollmorgen Europe GmbH
Pempelfurtstralle 1
D-40880 Ratingen

hereby in sole responsibility declare the conformity of the product series

Servo drive SERVOSTAR 400 (5400)

Electromagnetic compatibility

Used harmonized standard ENG1800-3 (07/2005)

Electrical devices for use in special voltage limits
Used harmonized standard ENG1800-5-1 (04/2008)

2002

Product Manager Drives Europe
Holger Goergen
Ratingen, 01.12.2010

Tty G ~~

codes (for EU authority only)

- Test certificates (for EU authority only)

- Other technical documentation (for EU authority only)

The special technical product documentation has been created.
Responsible person for documentation: Lars Lindner, Phone: +49(0)2102/9394-0

The above-mentioned company has the following technical documentation for examination:
- Praoper operating instructions

SERVOSTAR® 400 Manual del producto
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3.3 Conformidad GOST-R

Certificado para los amplificadores y los accesorios servos (pagina de cubierta).

CUCTEMA CEPTUOHUKALIMU.TOCT P
TOCCTAHAAPT POCCHHU

ez, CEPTUOUKAT COOTBETCTBUS

Ne POCC DE.ASI46.146049

@
eom e Cpoxk aeiicteag ¢ 11.05.2009 mo  10.05.2012

0885845
OPTAH 11O CEPTUOHUKAIITA
TTPOMBIITITEHHOM TTPOJTYKI MW POCTECT- MOCKBA
POCC RU.0001.11A5146
117418 Mocksa, Haxumorckuit npocnext, 31 ten.(495) 129-26-00; (371) 6721-28-93

HOPOAYVKIIVA 3
1Ipeo0pazoBaTeNu YACTOTE! (CePBOYCHIIMTEIN) CepHE Servostar XXX-yy u STXXXX koa OK 005 (OKI1):
¢ KOMILIEKTYIOIAMHA COTJIACHO TIPHIIOKEHHMIO K cepTH(HKATY Ha JBYX JTUCTaX, | 340000

H6anxu Ne 2154074 - Ne 2154075,
CEPUHHBIH BBITYCK

COOTBETCTBYET TPEBOBAHHAM HOPMATHUBHBIX AOKYMEHTOB P S
rop TH BOA:
I'OCT 12.2.007.0-75, TOCT 12.2.007.11-75, TOCT 26830-86 8504

H3TOTOBUTEAB

"Danaher Motion GmbH", Wacholderstr. 40-42, 40489 Duesseldorf, 'epmanns

CEPTU®HKAT BBIAAH
"Danaher Motion GmbH",
Wacholderstr. 40-42. 40489 Duesseldorf, I'epmanns

HA OCHOBAHHH

1poToKoNa Henbrranui komanmn DANAHER Ne 3613 ot 16.04.2009r.

u 3. [Ipoayxitns MapkHpyeTes 3HaKoM cooTBeTcTBHA. PopMa H pazMephl 3HaKa 110
eprHdHKaT 623 IPHIToKEHHH e neiicTBrTeneH.

A.B.Casxun

WHMLMANG, Bamunua

2 ; 4 B.I1.Yymakos
KCIepT . '?7_ = e R S Srdelo . R
P Monn b MHULMATG, PaMAnMR

T

i o 340 GIUACH e N £ B DN/CKI M P ypiamers Bl . (495 48 60360, 208 TH17, 1. e, 2007 ¢
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ADVERTENCIA!

4.2

4.3

4.4

Manipulacién

Transporte

@® Sodlo a cargo de personal especializado en el envase original del fabricante
@® Evite impactos fuertes

@® Temperatura -25...470° C, oscilacion max. 20K / hora,
classe 2K3 (EN61800-2)

® Humedad delaire humedad relativa max. 95% sin condensar,
classe 2K3 (EN61800-2)

@® Los servoamplificadores contienen elementos de montaje con peligro
electrostatico, que pueden resultar daifados por una manipulacién incorrecta.
Descargue su cuerpo antes de tocar directamente el servoamplificador. Evite
el contacto con materias altamente aislantes (fibras textiles, laminas de
plastico, etc.). Coloque el servoamplificador sobre una base conductora.

@® En caso de que el embalaje esté dafiado, compruebe que el aparato no tiene
danos visibles. Informe de ello al transportista y, en caso necesario, al fabricante.

Embalaje

® Masa: SERVOSTAR 4xxA (HxBxT) 100x300x270 mm
SERVOSTAR 4xxM (HxBxT) 150x300x270 mm

@® Etiqueta: Placa identificadora de los aparatos colocada en el embalaje

Almacenamiento

@® Sodlo en el embalaje original reciclable del fabricante
@ Altura max. de apilamiento 8 cajas de cartén

@® Temp. de almacenamiento -25...+55°C, oscilacion max. 20K/hora,
classa 1K4 (EN61800-2)

@® Humedad del aire humedad rel. max. 95% sin condensar,
classa 1K3 (EN61800-2)
@® Tiempo de almacenamiento < 1afio sin limitacion

> 1afo: Se debe proceder a cargar de nuevo
los condensadores antes de la puesta en funcionamiento del servoamplificador.
Desconecte para ello todas las conexiones eléctricas. Conecte el servoamplificador
durante 30 min a una fase de 230V CA en los terminales L1/ L2.

Advertenzia / Limpieza

Los aparatos no tienen mantenimiento. La apertura de los aparatos invalida la garantia.

Limpieza : — En caso de que haya suciedad en la caja:
limpiese con isopropanol o productos similares.
No sumergir ni pulverizar!
— En caso de que haya suciedad en el aparato:
la limpieza correra a cargo del fabricante.
— En caso de que haya suciedad en la rejilla de ventilacion:
limpiese con un pincel (seco).
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4.5 Puesta fuera de servicio
Si un servoamplificador debe ponerse fuera de servicio (p. €j., para cambiarlo), proceda
en el orden siguiente:
1. Desconexidn y aislamiento de la alimentacién
Desconecte el bastidor de distribucion del suministro de tension y retire los
fusibles de la alimentacioén.

PELIGRO! Espere por lo menos cinco minutos después de desconectar el servoamplificador
del suministro de tensién antes de tocar partes del aparato conductoras (p. €j.,
contactos) o de desprender las conexiones. Para mayor seguridad, mida la tensién
en el circuito intermedio y espere a que se situe por debajo de 40 V. A
continuacion, suelte todos los conectores. Suelte en ultimo lugar la conexién
eléctrica a tierra.

2. Comprobacidn de la temperatura
Durante el funcionamiento pueden alcanzarse temperaturas superiores a los 80 °C
(176 °F) en el disipador de calor del servoamplificador. Antes de tocar el disipador
ADVERTENCIA! de calor, compruebe su temperatura y espere hasta que haya descendido por
debajo de 40 °C (104 °F).
3. Demontaje
Desmonte el servoamplificador (proceso inverso al descrito en el capitulo "Instalacion
mecanica").
4.6 Reparacion
Solo el fabricante debe ejecutar reparaciones en el servoamplificador; la apertura de los
aparatos invalida la garantia. Ponga el aparato fuera de servicio como se describe en el
capitulo 4.5 y envielo al fabricante en el embalaje original:
Kollmorgen Europe GmbH
Pempelfurtstralle 1
D-40880 Ratingen
4.7 Eliminacion
De conformidad con la directiva 2002/96/CE (RAEE), nos encargamos de eliminar de
manera adecuada los aparatos y accesorios viejos si el remitente se hace cargo de los
gastos de transporte. Envie los aparatos a:
Kollmorgen Europe GmbH
Pempelfurtstralle 1
D-40880 Ratingen
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ADVERTENCIA!

5.2

Identificacion del producto

Volumen de suministro

Si Ud. encarga amplificadores de la serie SERVOSTAR 400, obtendra:
SERVOSTAR 4xxM (Master)

los enchufes X0, X1, X3, X6

cobertura de proteccion para amplificador propiamente dicho (uno por sistema)
las instrucciones de montaje e instalacion (manual del producto)

setup software DRIVE.EXE y la documentacion online en CD-ROM

o bien.

SERVOSTAR 4xxA (médulo para 1 eje)

el enchufe X3, X6

las instrucciones en version abreviada

iLos enchufes subD, no forman parte del volumen de entrega!

Accesorios: (debe encargarse por separado, si se lo requiere; véase la descripcion en el
manual de accesorios)

Ventilador eléctrico de montaje adicional (= p.36,para un max. de 2 ejes,
requerido en caso de utilizar el SERVOSTAR 4x6)

Servomotor sincrénico (lineal o rotacional)

Conductores para el motor(confeccionados), o conductores para el motor por
metro con los enchufes sueltos (para el lado del motor y del amplificador)
Conductor para la realimentacion (confeccionado) o bien ambos enchufes de la
realimentacioén y el conductor correspondiente por metro

la resistencia de carga externa

el cable interconexién con el PC (= p.68) para parametrizar el master y los
modulos de cada eje eventualmente conectados

Conductores de conexion a la red, conductores para el bus de campo

Placa de identification

La placa de identificacion reproducida a continuacion se colocara en el lateral del servo-
amplificador. En los distintos campos se imprime la informacién descrita abajo.

Modelo de

e Numero de serie Nota Tipo de proteccion
servoamplificador
Kollmorgen Europe GmbH Customer Suppo! @
Pempelfurtstrale\ 1 Europe Tel\ +49 (0)2102 / 93940 E217428 C us
D-40880 Ratinge Italy Tel.\+39 (0)362 / 594260 LISTED
www.kollmorgen.c North America Tel. %1 540 633 3545 Asl46 IND. fl%lf EQ.
Typenbezeichnung Model Number Ser. Nr Ser. No. Bemerkung Comment
Spannungsversorgung Power Supply Nennstrom Nom. Current Schutzart / Encl.Rating
| | | / |
Umgebungstemp. Hardware
Ambient temp. Revision

Austria

Made in ”

example

/

Temperature ambien-
tal max.

Suministro de poten-
cia,
Potencia de conexion

Corriente de salida en
funcionamiento S1

Hardware
Revision

SERVOSTAR® 400 Manual del producto
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5.3 Codificacion de modelo

S406A0-SE*

Familia < Ampliaciones

S4 S400 NA  sin ampliacién
»| PB PROFIBUS

Corriente SE SERCOS

03 3A <« EC EtherCAT

06 6A

Tension Funcién

A 230...400V < » A Mddulo Eje

6 1.15---230\/ M Moddulo Master

B ninguna fuente de

alimentacion interna

* la codificaciéon se puede ampliar segun las exigencias particulares de cada cliente.

Comparacién (sin ampliaciéon) Nombre de aparato -> Denominacién de modelo

Nombre de aparato Modelo

SERVOSTAR 403M S4036M-NA
SERVOSTAR 406M S4066M-NA
SERVOSTAR 443M S403AM-NA
SERVOSTAR 446M S406AM-NA
SERVOSTAR 403A S403BA-NA
SERVOSTAR 406A S406BA-NA
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Descripcion técnica

Los servoamplificadores digitales de la familia SERVOSTAR 400

Requerimientos minimizados

Hasta ocho ejes en un sistema

Solamente una alimentacion de potencia y tensién auxiliar por sistema
Conexién del blindaje directamente en el servoamplificador

Todos los ejes de un sistema se parametrizan a través de un solo interfase
El cableado se reduce significativamente debido a la estructura modular
Montaje sencillo gracias a la aplicacion de un riel de perfil

Version estandar

2 tipos de tension:  SERVOSTAR 40xM hasta 3x230VAC y
SERVOSTAR 44xM hasta 3x400VAC

Categoria de sobretension Il a EN 61800-5-1)

Cada tamafio de equipo para el master y el médulo de eje (consultar la pagina 35)
Entrada analdgica

Interfase de bus de campo integrado (Estandar: CANopen)

RS232 integrada

Interfase para pulso — direccién integrado

Suministro de potencia

Funcionamiento con conexion directa a la red (solamente en el master, rectificador
en puente B6, filtros de red y conmutador de encendido integrados):

1x115V AC

(unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3x115V AC

(Unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
1 x 230V AC

(unicamente SERVOSTAR 40xM, se admite funcionamiento sin conexion a tierra)
3 x 230V AC (se admite funcionamiento sin conexion a tierra)

3 x400V AC

(unicamente SERVOSTAR 44xM, red TN 6 red TT punto estrella conectado a tierra)

El usuario debera proveer los cortacircuitos (p. ej. fusible)

El filtro de altas frecuencias para la alimentacion de potencia se encuentra integrado
(para disponibilidad limitada segun IEC 61800-3)

El filtro de altas frecuencias para la alimentacion de 24V DC se encuentra integrado
(para disponibilidad general segun segun IEC 61800-3)

Etapa de salida:Modulo IGBT con medicién de corriente libre de potencial
Frecuencia de reloj ajustable entre 8 y 16 kHz por medio de un
comando ASCII (en caso de reduccion de potencia, rogamos
dirigirse a la seccion de aplicaciones)

Circuito de carga:  resistencia de carga interna como estandar,
resistencia de carga externa en caso de necesidad

Tensién de circuito intermedio:  160...320 V DC para SERVOSTAR 40xM
320...560 V DC para SERVOSTAR 44xM
160...560 V DC para SERVOSTAR 4xxA
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Seguridad integrada

@® Separacion eléctricamente segura segun IEC 61800-5-1 entre la red o bien el motor
y la electronica procesadora de sefiales a través de trayectorias de corriente de fuga
y separacion galvanica

@® Arranque suave, deteccion de sobretension, proteccion contra cortocircuitos, control
de fallo de fase

@® Supervision de la temperatura tanto en el servoamplificador como en el motor (solo
en caso de la aplicacion de nuestros motores con nuestros cables preconfecciona-
dos)

Alimentacién de la tension auxiliar de 24V DC

® Fuente de alimentacion de 24V DC con separacion galvanica de la red (p. ej. trans-
formador)

Manejo y parametrizacion

@® A través del software confortable y del interfase serie de un ordenador personal
(PC), con una sola conexion para todos los ejes del sistema

@® Ajuste de la direccidn a través de dos teclas y un indicador a LED de tres digitos
para la indicacién de estado en el master

@® Completamente programable a través del interfase RS232

Requlacién completamente digital

@® Regulador de corriente digital (vector espacial, modulacién por ancho de pulso,
62,5us)

@® Regulador de velocidad de giro libremente programable (62,5 us 6 250 us)

@® Regulador de posicién integrado, con posibilidad de adaptacion a cualquier requeri-
miento (250us)

@ Interfase pulso direccion para la conexién de un servomotor a un control de motor
paso a paso

@® Procesamiento de senales de un resolver o un encoder seno-coseno de alta resolu-
cion

@® Emulacion de un encoder (incremental compatible a un ROD 426 6 SSI)

Funciones confortables

@® 4 entradas digitales programables (dos de ellas configuradas como entradas de con-
mutador final de modo estandar)

@® 2 salidas digitales programables
@ |Interconexién libremente programable de todos los datos de aviso digitales

Opciones
® |Interfase PROFIBUS en vez de CANopen, ver pagina 70

® Interfase SERCOS en vez de CANopen, ver pagina 58
@® |Interfase EtherCAT en vez de CANopen, ver pagina 72

20
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6.2 Datos técnicos
6.2.1 Datos nominales
max. 230VAC | max. 400VAC
SERVOSTAR|SERVOSTAR| Médulo Eje
Datos nominales Unid. | 403M | 406M | 443M | 446M | 403A | 406A
1x 115V_10% 3 x 230V_10%
Tension de alimentacion nominal V~ hasta hasta —
3 x 230V+10% | 3 x 400V*10%
Potencia de conexion maxima en
funcionamiento S1 (en sistemas kVA 7 12 —
de mas de un gje)
Te.nS|.on contmya nominal en el cir- V= 160 - 320 320 - 560 160 - 560
cuito intermedio
Corriente de salida nominal
Arms 3 6* 3 6* 3 6*
(valor eficaz, + 3%, a 8kHz)
Corriente de salida maxima
Arms 9 12* 9 12* 9 12*
(max. 5s, + 3%, a 8kHz)
. . 8 (conmutable a 16, con la reduccioén de la
Frecuencia de reloj de etapa de .
. kHz energia, entre en contacto con nuestra
salida .
ayuda de cliente)
D'(?sconexmn en caso de sobreten- Vv 450 750 .
sion
Inductividad de carga maxima mH 75 40 75 40 75 40
Inductividad de carga minima mH 12 7,5 12 7,5 12 7,5
Factor de forma de la corriente de
salida (en caso de datos nomina-
) . . — 1.01 1.01
les e inductividad de carga mini-
ma)
Ancho de banda del regulador de KHz > 1.2 > 1.2
corriente subyacente
Caida de tension residual en caso
. . \% <5 <5
de corriente nominal
Potenqa disipacion reposo (etapa W 12 15 12 15 12 15
de salida bloqueada)
Potencia disipada en caso de cor-
riente nor.nl.nal (sin tene.r en c.uenta W 35 60 35 60 30 40
aquella disipada en resistencia de
carga)
Mecanicos
Peso kg 3 1,7
Altura sin los enchufes * mm | 230 | 267* | 230 | 267* | 230 | 267*
Anchura mm 100 50
Profundidad sin enchufes mm 240
* con ventilador de montaje externo, = p. 36
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6.2.2 Entradas y salidas
Entrada analdgica resolucion 14 bit \Y +10
Max. tensiéon de modo comun \ +10
Entradas de control digitales low 0...7V, high 11...30V, 7mA
Sal'ldas de control digitales, open max. 30V, 10mA
emitter
Salida BTB/RTO, contacto de relé |~ DC méx. 30, AC max42
mA 500
Alimentacién de tensién auxiliar, 20..30
galvanicamente separada, sin freno N
. . n*0,5
ni ventilador
Alimentacién de tensién auxiliar, V 24 (-0% +15%)
Galvanicamente separada, con fre-
no y ventilador (jTener en cuenta A n*25
las caidas de tension!)
Corriente min/max de frenado A 0,15/1,5
Conexidénes
- Combicon aAbrazadera de la accion del
Senales de control —
resorte
Alimentacién de tensién — Pow-er
Combicon
Motor — Combicon
Entrada para el Resolver — SubD de 9 polos (hembirilla)
Entrada del generador incremental — SubD de 15 polos (hembirilla)
Interfase para el PC — SubD de 9 polos (hembrilla)
Emulacién de encoder, ROD/SSI — SubD de 9 polos (hembrilla)
n=n° del eje
6.2.3 Momentos de ajuste recomendados
Enchufe Momento de ajuste
X1, X3, X6 0,3 Nm
X0 1,3 Nm
Perno de puesta a tierra 3,5Nm
Tornillo de traba inferior 3,5Nm
6.2.4 Protecciones
Protecciones internas
Circuito Fusibles intern
Tensién auxiliar 24V interno 20 AM
Resistencia de carga electrénico
Protecciones externas
Circuito Cortacircuitos fusibles o similar
Alimentacion de AC Fyizs 16 AT
Alimentacion de 24V Fyqp2 20 AT
Resistencia de carga Fgip2 6 AT
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6.2.5

ADVERTENCIA!

6.2.6

ADVERTENCIA!

6.3

Condiciones de contorno, ventilaciéon y posicion de montaje

Almacenamiento, Transporte

= p.15

Tolerancia en las tensiones
Alimentacion de potencia
SERVOSTAR 40xM

SERVOSTAR 44xM
Alimentacion de tension auxiliar

Sin freno y sin ventilador

Con freno y con ventilador

min 1x115V 405 AC / max. 1x230V*"** 50/60 Hz
min 3x115V 45, AC / méax. 3x230V*'%*, 50/60 Hz
min 3x230V 105 AC / max. 3x400V*'** 50/60 Hz
Corriente: vea el capitulo "Entradas y salidas" p.22
20 vDC .. 30 vDC

24V DC (-0% +15%) (jTener en cuenta las caidas
de tensién!)

Temperatura del ambiente du-
rante el funcionamiento

0...+45°C en caso de datos nominales
+45...+55°C con una merma de potencia del 2,5%/K

Humedad del ambiente durante
el funcionamiento

Humedad rel. 85%, debajo del punto de rocio

Altura de emplazamiento

hasta 1000m sobre NN sin limitaciones
1000...2500m sobre NN con merma en la potencia
entregada 1,5% / 100m

Grado de suciedad

Grado de suciedad 2 (IEC 60664-1)

Vibraciones

Classa 3M1 (IEC 60721-3-3)

Grado de sonora

max. 45 dB(A)

Tipo de proteccion

IP 20

Posicién de montaje

en general, vertical =p.34

Ventilacion

Debe garantizarse una circulaciéon de aire dentro del armario de maniobras.

Conveccion libre en el caso del SERVOSTAR4x3,
Se requiere de un ventilador de montaje externo
(=p.36) en el caso del SERVOSTAR4X6.

Seccion transversal de los conductores

Datos técnicos de los conductores = p.41. De conformidad con las normas IEC 60204
para sistemas monoaxiales, le recomendamos lo siguiente:

Conexiéon de AC

1,5 mm?, segun la proteccion del sistema

Conductores del motor, long.
max. 25m

1 mm?, blindado, capacidad <150pF/m

Resolver y proteccién térmica del
motor, long. max.100m

4x2x0,25 mm?, retorcidos por pares, blindados,
capacidad <120pF/m

Encoder y proteccion térmica del
motor, long. max.50m

7x2x0,25 mm?, retorcido por pares, blindado,
capacidad <120pF/m

Senales analégicas

0,25 mm?, retorcidos por pares y blindados

Senales de control, BTB, DGND

0,5 mm?

Freno de sujecién (Motor)

0,75 mm?2, blindado

+24 V /| DGND

max. 2,5 mm?,
ijObserve actual total y la pérdida del voltaje!

Para longitudes maximas de cond
requisitos del material = p.41.

Pantalla LED

uctor deben respetarse rigurosamente los

Un display de LEDs de tres digitos sefializa el estado de funcionamiento del amplificador,
después de la aplicacion de la tension de 24V (= p.89). Al ajustar la direccion del master
a través de las teclas, puede leerse la direccién de éste.

SERVOSTAR® 400 Manual del producto
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6.4

ADVERTENCIA!

IS5y

Excitacion del freno de sujecién del motor

ElI SERVOSTAR puede controlar directamente un freno de detencion de 24V/max.1,5A
en el motor.

Esta funcion no garantiza la seguridad del personal. La carga colgante (ejes
verticales) requiere un freno mecanico adicional que debe utilizarse con seguridad.

Compruebe posibles pérdidas de tension, mida la tensién en la entrada del freno y
verifique el correcto funcionamiento del freno (aflojar y frenar).

Usted mismo tiene que autorizar la funcién de frenado por medio del parametro FRENO
(Pagina de la pantalla referida al motor): Ajuste CON. En el diagrama representado abajo
puede ver la relacion temporal y funcional entre la sefial ENABLE (disponible), el valor
nominal del numero de revoluciones, las revoluciones y la capacidad de frenado.

Todos los valores pueden ajustarse con parametros; los valores del diagrama son los
predeterminados.

UA
Analog—In
X3/4-5 t
Ua
ENABLE
X3/15 A
U4 — i gdMPa de frenado TBRAKEO def. 20ms
SW de emergencia
interno
n A Rampa+ t
[Te]
Velocidad ;
VELO
Ua max.5s > t
ENABLE
interno
£ t
U4 TBRAKE def. 100ms
BRAKE
X9/2-1
F *
Capacidad
de frenado t
tbrH tbrl

Durante los 100 ms (DECDIS) que se prolonga el tiempo de retraso interno ENABLE, se
lleva internamente el valor nominal del nimero de revoluciones del amplificador, con una
rampa de 10 ms, a una cifra cercana a los 0 V.

Al alcanzar el 5 rév/min (VELO). o, como muy tarde, tras 5s (EMRGTO), se conecta la
salida del freno. Los tiempos de subida (f,1) y de bajada (fyr) de los frenos instalados en
el motor son diferentes para cada tipo de motor (véase manual del motor).

Encontrara una descripcion de la interfaz en la pagina 48.

24

SERVOSTAR® 400 Manual del producto



Kollmorgen

12/2010 Descripcion técnica

6.5

6.6

ISy

Sistema de masas

AGND — Referencia para las sefiales analdgicas, masa analdgica interna.

DGND — Referencia para las sefiales digitales y la alimentacion de la tension auxiliar,
desacoplado épticamente.

En el diagrama en bloques se representa la separacion de potenciales (= p.43).

Circuito de carga

Cuando se frena la carga a través del motor, se realimenta energia hacia el servoamplifi-
cador. Esta energia se transforma en calor en la resistencia de carga. La resistencia de
carga se conecta a través del circuito pertinente. Mediante el software de puesta en fun-
cionamiento, se adapta el circuito de carga (nivel de conmutacion) a la tension de la red.
Nuestro departamento de aplicaciones le ayudara durante el calculo de la potencia de
carga requerida para su instalacion. Un método simple se describe en el “ Producto Wiki”
cual es accesible en www.wiki-kollmorgen.eu. Encontrara una descripcion del interfase
correspondiente, en la pagina 48.

Resistencia de carga interna: 330
Resistencia de carga externa: 330

Descripcion del funcionamiento:

El circuito comienza a responder a la tension de circuito intermedio seleccionada.

Si la potencia realimentada por el motor en su promedio en el tiempo o en su valor
maximo,

excede la potencia ajustada, el servoamplificador comunica este estado y el circuito de
carga se desactiva.

Durante el siguiente control de la tension de circuito intermedio (a los pocos ms), se
detecta

una sobretension, y el servoamplificador se desactiva con un aviso de “sobretension”
(= p.90). Simultaneamente se abre el contacto BTB (borne X1/1,2) (= p.67)

Datos técnicos

Tension Valores nominales Unid | Valor
de red

Tension superior del nivel de activacién del circuito de carga V 400
Tension de desactivacion del circuito de carga V 380
Potencia nominal del circuito de carga (Rgixt) w 55

3 x 230 V|Potencia nominal del circuito de carga (Rgex) max. kW 04
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgirt max. 1s) kW 4,8
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgext max. 1s) kW 4,8
Resistencia de carga externa Q 33
Tensién superior del nivel de activacién del circuito de carga V 720
Tensién de desactivacién del circuito de carga V 680
Potencia nominal del circuito de carga (Rgint) w 80

3 x 400 V| Potencia nominal del circuito de carga (Rgext) max. kW 0,6
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgint max. 1s) kW 16
Potencia de pulso del circuito de carga (Rgexx max. 1s) kW 16
Resistencia de carga externa Q 33

Encontrara resistencias de carga externas adecuadas en nuestro manual de
accesorios.
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6.7

ADVERTENCIA!

Comportamiento de conexion y desconexion

Este capitulo describe el comportamiento del SERVOSTAR en el momento de conec-
tarlo/desconectarlo y las medidas necesarias para garantizar un comportamiento cor-
recto si se detiene el aparato de forma normal o se produce una desconexién de emer-
gencia.

Debe mantenerse el suministro de 24 V del servoamplificador.
El comportamiento del accionamiento se determina por medio de los comandos
ASCII ACTFAULT (reaccioén a errores) y STOPMODE (reaccion a seial enable).

Comportamiento (véase también la referencia ASCII en
STOPMODE | ACTFAULT |la ayuda en linea del software de puesta en funciona-
miento)

El motor gira por inercia hasta la parada de forma no re-
gulada

0 (default) 0

1 1 (default) |El motor se frena de forma controlada

Comportamiento en caso de caida de la red

Los servoamplificadores detectan la pérdida de una o varias fases de red (alimentacién
de potencia) mediante un circuito integrado.

El comportamiento del servoamplificador se ajusta por medio del software de puesta en
funcionamiento: en la pagina de pantalla Ajustes basicos, dentro de “Acciones

en caso de pérdida de una fase de red”, seleccione:

@® Advertencia, si quiere que el control superior detenga el accionamiento:
Si falta una fase de red, se muestra una advertencia (pantalla, n05). El servoamplifi-
cador no se deshabilita. El control superior puede finalizar el ciclo actual o iniciar la
detencion del accionamiento. Para ello, el aviso de error “RED BTB, F16" se emite a
través de una salida digital del servoamplificador y es evaluado por el control.

@® Aviso de error, si quiere que el servoamplificador detenga el accionamiento:
Si falta una fase de red, se avisa de un error (pantalla, F19). El servoamplificador se
deshabilita y el contacto BTB se abre. Si no se ha modificado el ajuste de fabrica
(ACTFAULT=1), el motor se frena con la “RAMPA DE EMERGENCIA” configurada.

Comportamiento al alcanzarse el umbral de subtensién

Si la tensién cae por debajo del umbral de subtension (el valor depende del modelo de
servoamplificador) en el circuito intermedio, se muestra el error “SUBTENSION, F05”. La
reaccion del accionamiento depende del ajuste ACTFAULT/STOPMODE.

Comportamiento con freno de detencion controlado

Los servoamplificadores con la funcion de freno de detencion habilitada disponen de una
secuencia especial para desconectar el transformador de salida ( = p. 24). La retirada
de la sefal enable provoca un frenado.

Al igual que en todos los circuitos electrénicos, existe la posibilidad de que se produzcan
fallos de funcionamiento en el moédulo interno “freno de detencién”. La detencion segura
de un motor con el freno de detencién exige un dispositivo de cierre electromecanico
para el mecanismo de detencion y también un dispositivo de liberacion para el freno.
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6.7.1

Comportamiento durante el funcionamiento normal

El comportamiento del servoamplificador depende siempre del ajuste actual de diversos
parametros (por ejemplo, ACTFAULT, VBUSMIN, VELO, STOPMODE, etc.,véase la
ayuda en linea). En el diagrama representado abajo se muestra la secuencia funcional
correcta para conectar y desconectar el servoamplificador.

u

24V P
X0

BTB/RTO
X1/1,2

U K 15s (Boot—time)

L1,L2,L3
X0

|
- |
|

intermedio
X0

u

~ 500ms ~ 5 min.

HW—ENABLE
X1/3 &
SW—ENABLE

n A

|
|
|
NGmero de rev. i/ mm‘ VELO
|
|
|

Ua
Accionamento
del salida

(interno)

Los aparatos con la funcion “Freno” (de detencidn) seleccionada disponen de una secu-
encia especial para desconectar el transformador de salida (= p.24).
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6.7.2 Comportamiento en caso de error (con el ajuste predeterminado)

El comportamiento del servoamplificador depende siempre del ajuste actual de diversos
parametros (por ejemplo, ACTFAULT, VBUSMIN, VELO, STOPMODE, etc.,véase la
ayuda en linea).

El diagrama muestra el desarrollo del arranque y del control interno del servoamplificador
en caso de interrupcion de una o mas fases del suministro de potencia con los ajustes
predeterminados de los parametros.

Start | Funcionamiento normal | Fallo de red
|
24V
> t
| |
| |
BTB/RTO ‘
t
Boot—Time I
Tension de ‘ 7
suministro
/ t
< ~900ms |
. . | o
Qrcmto ) | 5 \VBUSMIN
intermedio
} t
| L
I I I T
Accionamiento
del salida //%//
} " t
y I I : I
| |
F16 / F19 | %// //;7
¥ T ] > t
y , I | I
| | | |
FO5 | I r //7
| ' o t
| ! | g
| l |

ENABLE V //
extern t >t

4 | |

Ndmero de
revoluciones "" VELO
del motor - ¢

(F16 / F19 = Avisos de error red BTB/fase de red, FO5 = aviso de error subtension)

Aunque no intervenga un control externo (en el ejemplo la sefial enable permanece
activa), el motor se frena inmediatamente con la rampa de frenado de emergencia
cuando se reconoce el error de fase si no se ha modificado el ajuste de fabrica (ACT-
FAULT=1).
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6.8

ADVERTENCIA!

6.8.1

Funciones de detenciéon y de desconexiéon de emergencia (IEC 60204)

Para que se lleven a efecto las categorias de detencion, los parametros
“STOPMODE” y “ACTFAULT” deben estar ajustados en 1. Si es necesario,
modifique los parametros mediante la ventana del terminal del software de puesta
en funcionamiento y almacene los datos en la EEPROM.

Los ejemplos para la puesta en practica se pueden encontrar en el WIKI en la pagina
"Stop and Emergency Stop Function".

Detencién: normas y requisitos

La funcion de detencion sirve para detener la maquina durante el funcionamiento normal.
Las funciones de detencién se definen en IEC 60204.

Categoria 0:
Detencion por desconexion inmediata del suministro de energia a los
accionamientos de la maquina (es decir, una detencion no controlada).

Categoria 1:
Detencion controlada en la que se mantiene el suministro de energia a los
accionamientos de la maquina para conseguir la detencién y se interrumpe el
suministro de energia cuando se logra la detencion.

Categoria 2:
Detencion controlada en la que se mantiene el suministro de energia de los
accionamientos de la maquina.

La categoria de detencion debe establecerse sobre la base de la evaluacién de riegos de
la maquina. Adicionalmente, habra que establecer medidas adecuadas para garantizar
una detencion fiable.

La categoria -0- y la categoria -1- deben estar operativas independientemente del modo
de servicio y la detencion de la categoria -0- debe tener prioridad. Las funciones de
detencion deben llevarse a cabo mediante la desconexion del circuito correspondiente y
son prioritarias frente a las funciones de arranque.

En caso necesario, deberan preverse posibilidades de conexién de dispositivos de pro-
teccién y dispositivos de enclavamiento. En caso necesario, la funcion de detencion
debera mostrar su estado a la légica de control. El restablecimiento del estado inicial de
la funcion de detencién no debe provocar ninguna situacién de peligro.

Los ejemplos para la puesta en practica se pueden encontrar en el WIKI en la pagina
"Stop and Emergency Stop Function".
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6.8.2

Desconexion de emergencia: normas y requisitos

La funcion de desconexidén de emergencia sirve para detener la maquina de la forma
mas rapida posible en caso de peligro. La funcién de desconexion de emergencia
puede ser activada por una sola persona y debe estar operativa en todo momento. No
debe exigirse al usuario reflexion alguna sobre los efectos que conlleva el uso de este
dispositivo.

La funcion de desconexion de emergencia se define en la norma IEC 60204.

Ademas de los requisitos exigidos para la detencién de la maquina, deben respetarse
las siguientes condiciones para la desconexion de emergencia:

@® Ladesconexion de emergencia es prioritaria frente al resto de funciones y manio-
bras en todas las situaciones operativas.

@® El suministro de energia a los accionamientos de la maquina que puedan causar si-
tuaciones de peligro debe desconectarse lo antes posible sin que se cree ningun pe-
ligro adicional (por ejemplo, mediante dispositivos mecanicos de detencién que no
requieran un suministro externo de energia o mediante frenos de contracorriente en
el caso de la categoria de detencion 1).

@® Elrestablecimiento del estado inicial no debe provocar el rearranque.

En caso necesario, deberan preverse posibilidades de conexion adicional de dispositivos
de desconexion de emergencia (véase IEC 60204, “Requisitos de los dispositivos de
desconexion de emergencia”). La desconexion de emergencia debe tener el efecto de
una detencion de la categoria 1 o de la categoria 0. La categoria de la desconexion de
emergencia debe establecerse sobre la base de la evaluacidn de riegos de la maquina.

Categoria 0

Para la funcion de desconexién de emergencia de la categoria O deberan utilizarse
exclusivamente componentes electromecanicos con cableado fijo. La activacion no
dependera de un sistema légico (hardware o software) ni de la transferencia de coman-
dos mediante una red de comunicacién o una conexion de datos. El accionamiento
debera desconectarse por medio de un circuito electromecanico. Si el servomotor conec-
tado dispone de un freno incorporado, éste también se controlara mediante un circuito
electromecanico.

Categoria 1

Para la funcion de desconexién de emergencia de la categoria 1, la desconexion defini-
tiva del suministro de energia de los accionamientos de la maquina debe asegurarse
mediante componentes electromecanicos. Se pueden enchufar dispositivos de descon-
exion de emergencia adicionales. La detencion del motor debera efectuarse mediante el
corte del suministro de red y un frenado electrénico dirigido. Debe mantenerse el sumi-
nistro de 24 V del servoamplificador. El circuito empleado debe atenerse rigurosamente a
los requisitos de la aplicacién correspondiente.

Normalmente, los frenos de los servomotores cumplen soélo la funcién de un freno de
detencion. A fin de garantizar el correcto funcionamiento de la desconexion de emergen-
cia, es preciso comprobar los pares de frenado dinamicos requeridos. Si el freno cumple
los requisitos dinamicos exigidos, hay que tener en cuenta que su uso conlleva un fuerte
desgaste.

Los ejemplos para la puesta en practica se pueden encontrar en el WIKI en la pagina
"Stop and Emergency Stop Function”.
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6.9
6.9.1

6.9.2

IS5y

Proteccion contra contactos
Corriente de fuga

La corriente de fuga a través del conductor protector PE resulta de sumar las corrientes
de fuga de aparatos y cables. La curva de respuesta de frecuencia de la corriente de
fuga se compone de una gran variedad de frecuencias, pero los interruptores diferencia-
les miden de manera determinante la corriente de 50 Hz. Por esta razon, no se puede
medir la corriente de fuga con un multimetro convencional.

Con nuestros conductores anticapacitivos y una tensién de suministro de 400 V, la cor-
riente de fuga puede calcularse de forma aproximada en funcion de la frecuencia de reloj
del transformador de salida mediante la siguiente férmula empirica:

labi=n x 20mA + L x 1ImA/m

si la frecuencia de reloj del transformador de salida es de 8kHz

lapi=n x 20mA + L x 2mA/m

si la frecuencia de reloj del transformador de salida es de 16kHz

(labl=corriente de fuga, n=ntmero de amplificadores, L=longitud del conductor del motor)

Con ofras tensiones de suministro, la corriente de fuga varia de forma proporcional a la
tension.

Ejemplo:
2 servoamplificadores + conductor de motor de 25 m de longitud con frecuencia de reloj
de 8kHz: 2 x20mA + 25m x 1TmA/m = corriente de fuga de 65 mA.

Puesto que la corriente de fuga contra PE es superior a 3,5 mA, la norma
IEC61800-5-1 establece que la conexiéon PE debe ser doble o bien debe utilizarse
un conductor de conexion con seccion >10 mm?. Para cumplir esta condicién,
utilice los terminales PE (X0/3) y el perno PE.

Las corrientes de fuga se pueden reducir al minimo con las medidas siguientes.

— Reduccién de la longitud del conductor del motor

— Utilizacion de conductores anticapacitivos (véase p.41)

— Retirar filtros CEM externos (medidas para la supresion de interferencias integradas)

Interruptores diferenciales (Fl)

De conformidad con las normas IEC 60364-4-41 (instalaciones eléctricas en edificios) y
IEC 60204, es posible utilizar interruptores diferenciales (a partir de ahora denominados
FI) si se respetan las condiciones necesarias. El SERVOSTAR 400 emplea un sistema
de tres fases con puente B6. Por esta razon deben utilizarse Fl sensibles a todo tipo de
corriente que también puedan detectar una posible corriente diferencial continua. Véase
la regla empirica para determinar la corriente de fuga en el cap. 6.9.1.

Corrientes diferenciales asignadas en Fl

Proteccién contra “contacto indirecto” (proteccion contra incendios) para
10 - 30 mA |equipos eléctricos fijos y moéviles, y ademas proteccién contra “contacto
directo”.

Proteccién contra “contacto indirecto” (proteccion contra incendios) para
equipos eléctricos fijos.

50 - 300 mA

Para una proteccion contra contactos directos (longitud del conductor del motor <
5 m) recomendamos asegurar cada servoamplificador de forma individual
mediante un interruptor diferencial de 30 mA sensible a todo tipo de corriente.

Al realizar un analisis mas inteligente, el empleo de un interruptor diferencial selectivo
evita que el dispositivo de proteccién se dispare de forma errénea.
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6.9.3 Transformadores protectores de separacion

Si la corriente de fuga es mayor pero se requiere una proteccion contra contactos indi-
rectos o se busca una proteccién alternativa contra el contacto, el SERVOSTAR 400
también puede operar con un transformador protector de separacion (véase esquemas
de conexiones en p.).

Se puede emplear un controlador de asilamiento para la vigilancia de cortocircuitos.

[@ Recomendamos un cableado lo mas corto posible entre el transformador y el
servoamplificador.
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7.2

Instalacion mecanica

Instrucciones de seguridad

Existe peligro de descarga eléctrica si el servoamplificador (o el motor) no se pone
a tierra con una correcta compatibilidad electromagnética. No utilice placas de
montaje pintadas (no conductoras).

Preserve el servoamplificador de cargas excesivas no toleradas. Especialmente
durante el transporte y la manipulacién no se puede doblar ningin elemento de
montaje y no se pueden modificar las distancias de aislamiento. No toque los
elementos de montaje electronicos ni los contactos.

El servoamplificador se desconecta automaticamente en caso de
sobrecalentamiento. Asegurese de que exista la suficiente alimentacién de aire frio
filtrado desde la parte inferior del bastidor de distribucién o utilice un
intercambiador de calor. A este respecto consulte la pag. 23 .

No monte componentes que generen campos magnéticos en la proximidad
inmediata del servoamplificador. Los campos magnéticos fuertes pueden influir de
forma directa en los componentes internos. Monte los aparatos que generen
campos magnéticos a una distancia prudencial de los servoamplificadores o
apantalle los campos magnéticos.

Como maximo, se pueden instalar 7 médulos de eje en un médulo master.

Guia de instalacion mecanica

Las siguientes instrucciones le ayudaran a realizar la instalacién mecanica paso a paso,
sin omitir nada importante.

En el bastidor de distribucion cerrado. Lea la pagina 23. El lugar de

ir:_sutgrarc(ijc’?n instalacion tiene que estar libre de materiales conductores o perjudi-
ciales. Situacion de montaje en el bastidor de distribucion, = p.34
Asegurese de que el servoamplificador se ventile correctamente y re-

o e spete la temperatura ambiental autorizada, = p.23.

Ventilacion . : . .
Respete los espacios libres necesarios por encima y por debajo del
servoamplificador, = p.34.

Monte los servoamplificadores sobre rieles con forma de sombrero
. DIN, sobre la placa de montaje conectada a tierra en el armario de
Montaje

maniobras y monte los ventiladores de montaje externo eventual-
mente necesarios (= p.36)

Proteccién y toma de tierra conforme a la directiva sobre compatibili-
dad electromagnética (= p.45)

Conecte a tierra la placa de montaje, el carter del motor y CNC-GND
del control. Encontrara las instrucciones para establecer la conexion
en la pagina 48

Toma de tierra
Proteccion
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7.3 Montaje

Material de montaje:

2 rieles con perfil segun IEC 60715, longitud minima = anchura del sistema + 40mm,
asegurar una union conductora con las placas de montaje

Montar la cobertura de proteccion (7mm) en la parte exterior izquierda

Herramienta necesaria : destornillador plano, ancho de hoja aprox. 5mm

~ ~—

Canal para cables
1
o
©
A
-l 7 50 e 105 o
y 1
> 1
L o
@ 0o D:D 0o @ ""
K] B B O —
—
= o—1 |
c
kel
-
3, B
3 5
=
I c
[
fas) >
o
o o
[o]
2
Q
1S
o
(]
o
o
(2]
(o]
(8]
I <
(e P ot ©
o d 2
I3V R
—) A
o’ N~
o@o || o@o o
A
|
Canal para cables
min.2,5

>265
240 (250 con enchufe)

Placa de montaje

Puerta del armario "
conductora (zincada)

de maniobras

]
W/‘:L!V)

Riel EN 60715
35x15

SERVOSTAR 400

L

34 SERVOSTAR® 400 Manual del producto

=




Kollmorgen 12/2010 Instalacién mecanica

7.4 Medidas
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7.5

Ventilador de montaje externo

Se requiere de un ventilador de montaje externo eléctrico para SERVOSTAR4x6, en
caso de dos ejes, para garantizar el aprovechamiento de la potencia nominal aun en con-
diciones ambientales dificiles.

Para el montaje en servoamplificadores ya montados en el armario de maniobras, colo-
car simplemente los ganchos posteriores en las ranuras dispuestas a tal fin en la parte

inferior del SERVOSTAR vy sujetar el ventilador en la parte anterior con el tornillo corre-
spondiente en la carcasa. La conexion eléctrica tiene lugar automaticamente durante el
montaje.

iTenga en cuenta que la instalacién de un ventilador aumenta el espacio libre
requerido debajo del equipo! (= p. 34)

En el grafico que se ve abajo, se visualiza como debe instalarse el ventilador.
En caso de un numero impar de ejes, el ventilador también debera abarcar la fuente de
alimentacion (inclusive el eje master).

I I I

= = 0 = 0

Master solo Master con 1 modulo para eje Master con 2 modulos para ejes
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PELIGRO !

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

>

ADVERTENCIA!

2

Instalacion eléctrica

Instrucciones de seguridad

No deje conectadas nunca las conexiones eléctricas del servoamplificador.

En casos desafortunados podria provocar averias en los sistemas electronicos.
Las cargas residuales en los condensadores pueden mostrar valores peligrosos
hasta 5 minutos después de haber desconectado la tensién de red.

Mida la tension en el circuito intermedio (+CC/-CC) y espere a que la tension haya
descendido por debajo de 40 V. Las conexiones de control y de potencia pueden
estar activas aunque el motor no esté girando.

Maximo 7 moédulos del eje se pueden conectar con un médulo Master.
La proteccion por fusible de la alimentacion del lado de la CA y del suministro de
24 V corre a cargo del usuario (= p.22).

Compruebe el ajuste entre el servoamplificador y el motor. Compare la tension
nominal ajustada y la corriente nominal de los aparatos. Instale el cableado segun
las indicaciones de la pagina 39.

Asegurese de que, incluso en el caso mas desfavorable, la tensién nominal
maxima permitida en las conexiones L1, L2, L3 o +CC, -CC no se supera en mas de
un 10% (véase IEC 60204-1). Una tension demasiado alta puede producir dafios en
el circuito de freno y en el servoamplificador. Utilice el SERVOSTAR 44x
exclusivamente en redes trifasicas con puesta a tierra.

Coloque por separado los cables de potencia y de control. Le recomendamos una
separacion mayor de 200 mm. Con ello se mejora la resistencia a las interferencias
exigida por la directiva sobre compatibilidad electromagnética.

Si se utiliza un cable de potencia del motor con conductores de control de frenado
integrados, estos conductores iran protegidos por separado.

Coloque la proteccion a ambos lados (= p.45).

Cerciorese de que todos los conductores de corriente de alta intensidad poseen
una seccion suficiente conforme a IEC 60204. (= p.23) y utilice material de
cableado con la calidad exigida en la pag. 41 para alcanzar la longitud de cable
maxima.

Inserte el contacto BTB en el circuito de desconexiéon de emergencia de la
instalacion. El circuito de seguridad debe activar el conector de red. Sélo de este
modo se asegura el control del servoamplificador.

Coloque protecciones de superficie grande (de baja impedancia), si es posible
sobre cajas de tomacorriente metalizadas o terminales de proteccion. Encontrara
las instrucciones para establecer la conexidén en la pagina 48.

Se permite modificar el ajuste del servoamplificador con ayuda del software de
puesta en funcionamiento. Las siguientes acciones invalidan la garantia sobre el
producto.
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8.2 Guia de instalacion eléctrica

Las siguientes instrucciones le ayudaran a realizar la instalacion eléctrica paso a paso,
sin omitir nada importante.

Seleccion del

Seleccione los conductores conforme a IEC 60204, = p.23
conductor

Proteccién y toma de tierra conforme a la directiva sobre compatibili-
dad electromagnética (= p.45).

Conecte a tierra la placa de montaje, el carter del motor y CNC-GND
del control. Encontrara las instrucciones para establecer la conexion
en la pagina 48

Toma de tierra
Proteccion

Colocar separados los cables de potencia y de control

Cableado Insertar el contacto BTB en el circuito de desconexién de

emergencia de la instalacion

— Conecte las entradas de control digitales del servoamplificador

— Conecte AGND

— Conecte la entrada analdgica si hiciera falta

— Conecte la unidad de realimentacion (resolver 6 encoder)

— Conecte la emulacion de encoder si hiciera falta

— Conecte el bus de campo si hiciera falta

— Conecte los conductores del motor conectando el blindaje al
enchufe blindado del lado del motor y a la brida de blindaje del
lado del amplificador

— Conecte el freno de sujecion del motor conectando el blindaje al
enchufe blindado del lado del motor y sobre la brida de blindaje
del lado del amplificador

— Conecte la resistencia de carga externa si hiciera falta
(con protecion)

— Conecte la tensidn auxiliar (por los valores maximos admisibles
= p.23)

— Conecte la tensién de potencia (por los valores maximos
admisibles = p.23)

— Conecte el PC (= p.68).

ADVERTENCIA!

— Comprobacion final del cableado colocado a partir de los planos
de conexion utilizados

Comprobacién
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8.3

8.3.1

A\

PELIGRO !

A

ADVERTENCIA!

IS
ISy

Cableado

Se describe el modo de proceder durante una instalacién a modo de ejemplo. Segun el
empleo del equipo, puede tener sentido un modo de proceder distinto.
Le transmitimos conocimientos mas detallados en nuestros Cursos de aleccionamiento

(a pedido).

Instrucciones de seguridad

Efectuie el cableado de los equipos siempre libres de tensién, es decir, no debe
estar conectada ni la alimentaciéon de potencia, ni la tensién auxiliar de 24V.
Garantice una liberacién segura del armario de maniobras (traba, carteles de
advertencia, etc.). las tensiones se aplican recién durante la puesta en

funcionamiento.

Exclusivamente personal especializado con formacién de electrotécnico debera

instalar el servoamplificador.

El simbolo de masa ~+~, que encuentra en los planos de conexion, indica que
debera garantizar una union eléctricamente conductora, dispuesta sobre una
superficie abundante entre el equipo indicado y la placa de montaje en su armario
de maniobras. Esta union debera derivar las corrientes de alta frecuencia y no
debe confundirse con el simbolo PE < (medidas de proteccién segun IEC 60204).

Utilice los siguientes planos de conexioén:

Vista general:
Médulo Master
Modulo Eje
Red
Motor
Feedback
Reductor electronico / Master-Slave:
Master-Slave
Pulso direccion
Encoder Emulation:
Emulacion de encoder ROD
Emulacion de encoder SSI
Entradas y salidas digitales/analégicas
RS232/PC
Bus de campo:
Interfase CAN
Interfase PROFIBUS
Interfase SERCOS
Interfase EtherCAT
Sistema de poliaxiales

: pagina 45
: pagina 46
: pagina 47
: pagina 48
: pagina 49ff

: pagina 57
: pagina 60

: pagina 62
: pagina 63
: pagina 65ff
: pagina 68

: pagina 69
: pagina 70
: pagina 71
: pagina 72
: pagina 87
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8.3.2 Conexién del blindaje en la placa frontal

Los cables preconfeccionados
del SERVOSTAR 400 poseen
un manguito metalico en el ex-
tremo correspondiente al amplifi-
cador, que esta eléctricamente
conectado con el blindaje.

Pase un prensacable por cada
ranura del riel frontal (placa fron-
tal) del amplificador.

Presione firmemente el mangui-
to de blindaje y la cubierta de
cable contra el riel de blindaje,
haciendo uso de los prensaca-
ble.
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8.3.3

ADVERTENCIA!

Datos técnicos de los conductores de conexion

Puede solicitar mas informacién sobre las propiedades quimicas, mecanicas y eléctricas
de los conductores a nuestro servicio de asistencia técnica.

Siga las prescripciones indicadas en el capitulo “Secciones de conductores”, en la
pagina 23. Para que el amplificador pueda funcionar de forma segura con la
longitud de cable maxima permitida, el material de cableado debe cumplir los
requisitos de capacitancia prescritos, entre otros.

Material aislante

Revestimiento - PUR (Poliuretano, signo abreviado 11Y)
Aislante del cable - PETP (Polietereftalato, signo abreviado 12Y)
Capacidad

Conductor del motor - inferior a 150 pF/m

Conductor del codificador RES - inferior a 120 pF/m

Datos técnicos
Encontrara una descripcion detallada de los tipos de cable y la confeccion en el manual
de accesorios.
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8.4 Componentes de un servo sistema

Control / SPS

Resistencia de
carga

>10mm?

Il

Cortacircuitos

Disyuntor del
accionamiento

|
i Borneras
[@ Las conexiones destacadas en negrita deben ir apantalladas. Los conductores de
proteccion se representan con una linea de trazos y puntos. Las conexiones de

aparatos opcionales al servoamplificador se representan con lineas de trazo
discontinuo. Los accesorios necesarios estan descritos en nuestro manual de
accesorios.
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ENABLE

8.5 Diagrama en bloques

e - Solo master -——v—- = Lo - Solo master -——r—r—- ~.
4 N ./ \.
! X1 X0 |
E BTB/RTO L1

i L2

. BTB/RTO | L3

|

i

i

{

DGND!
DGND-—I

X3
DIGITAL=IN2=—

=
N
i
DIGITAL=INT=— —.
PSTOP=— jb\_l<|
b

NSTOP=——

DIGITAL—OUT1::|I\= >|
DIGITAL—0UT2

Control de
proceso

20K
Anadlog—In + — A

Analog—in — + D

Circuito intermedio

' -bc !
X4 ' . ./
ROD/SSI RSOSIID
X8 —l !
RS232 ZRCSSZ _@_
X7
Bus de Bus l jl%l< =
campo I ~
o =2l "
| >| P A e
uzl w2 X6
U1
Resolver
Encoder
Seno—coseno
BRAKE+T J BRAKE—
K - I. X6
A
X0

+24V

= L Alimentatisn de
tension interna

DGND

i
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Asignacion de los contactos

Sercos out

Sercos in

X3 1/0
AGND 1| ©
Andlog—In — 2] ©
Andlog—In + 3| ©
Digital—=In 1 4| ©
Digital-In 2 5] ©
PSTOP 6| ©
NSTOP 7| ©
Digital-Out 1 8| ©
Digital-Out 2 9| ©

X4 ROD/SSI

Pulso—direccién
Master—Slave

X7 Bus de campo

A+ (/CLK) 5
A— (CLK) 4
NI-3

NI+ 2

PGND 1

2NUPAO
PN\ oo0o0o0o0 N
N o 0 0o o .
DN O

X8 PC

AGND s5(([ o SHIELD 1
NC. 4[| o © gN-C- )
LElc] || IR | S4 3
RxD 2 ° 6 S3 4
NC ||| o ° N.C R2 5
BRAKE—

BRAKE+

PE

u2

V2

w2

Vista frontal de

X5 RESOLVER

00000
0000

5

X6 Motor

oo O P~ WU N o
|OOOO°O|

los

enchufes montados

o

o ° |llen.c.

o ° |llen.c.

o ° |[l7B= (/pATA)
o ° |||l6B+ (DATA)

X0 Alimentacion de tension

+24V : I
BTB/RTO
oeo 2f 1 ] BTB/RTO
ENABLE
T T | s
+RBint 4 [:I”: DEND
e ([ 1 |
+RBext 6 [:I”:
-0 7|f 1]

L1 8 [:I”:
o ]
L3 10 [:T”:

[SIE S I S

Ventilador adjcional
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8.7

iTenga en cuenta las advertencias de

seguridad (= p.9) y su utilizacion ade-

Plano de conexion médulo Master (vista general)

cuada a su funcion) (= p.10)! Control
SERVOSTAR 400M Ontro
1
con proteccidon térmica X2 X3 AGND '—3}01Q—Q—| | i CNC—GND
15 deiﬁfz Analog—in + pe== Halor nominal1 10V
Encoder Hresolucién wfﬁ%?og—ln - |12 _ GND de CONC
single/multiturn
T /] ¢ CNC—GND
\.> 4 +24V respecto
DIGITAL=IN1 |emd0— de I/0-GND +
5
DIGITAL—IN2 j=mDo -
teccion térmi XS = p.65 6
con proteccién térmica p- psToP |20 - 1
= p.50
8 NSTOP |=m>o— —
Resolver H Resolver 8
[> DIGITAL—OUT! j=m>0————F—> Digitall
§ = p.66 9
DIGITAL—OUT2 j==mDo = Digital2
>——F—+—O0Cmmy W2 X1 T | -0 - . R
5 Circuito de
> O-CT V2 0.48 BTB/RTO\ _2: seguridad
D O—C?- U2 = p.67 3
D I —0—C ] .:l PEQD ENABLE -—43—0 -
- 21 araces DGND }o—nL_ I/0-enD - D
- 5
> o—c1- BRAKE— DGND &
T H 1
Lectura de 1
encoder o p57 X4 +24V f=m>o
Excitacién para ) o Position = p.47 DGND —} =0
motor paso a paso > IN /OUT 5
Amplificador slave - - -
o master D PE |-
4 |
+R intf-omm )O==" Y ~ () | e
BRt 5 :D* '__EB_‘]_| 1 r ':
EtherCOt;MOSter 3 EtherCat = p'48 ~re _: e 14 Rdesnstencmi
Iy ) +R | Sy 0-—L_LFZ2] | | de carga |
PROFIBUS—Master —-C PROFIBUS Bext Eoom i) !
F
P .—I—6> 7 B2 3 i
CAN—Master CgN 8 | Le—c@——@d
6 L1 -—j)—o—E— é;L
SERCOS—Master SERCOS o L2 |y
3 13 [ oge
(] © p.68 X8 +
COM1,/COM2 ’ ! é — de?
RS232 I:b | alimentacién|
24V DC
Disyuntar del !
. Accionamiento
* Quitar el puente 1
en caso de conectar ,—,FH1
una resistencia de carga externa Fhz
@ Conextién PE (tierra de proteccisn) I@_' Fus

an Conextién a masa (placa de montaje)

@Conexién del blindaje en el enchufe

Iﬂ Conexién del blindaje en la placa frontal

L3L2 1 PE”J77
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8.8 Plano de conexion médulo eje (vista general)
iTenga en cuenta las advertencias de
seguridad (= p.9) y su utilizacion adg- Control
cuada a su funcioén) (= p.10)! SERVOSTAR 400A
con proteccién therm.| = p52 X2 1|X3 AGND >o——A— ene-onp

Encoder

1
HE—
S +
15 de alta Andlog—in + [e= [Valor nominglt 10V
5 resolucion = p.64 2 respecto
single/multiturn Analog—In — j=m _de CNC—GND
] O]—U—U—QCNC—GND
), L

4 +24V respecto
DIGITAL—IN1T jfmm>o0—<«— % — de |/0—GND +
5
DIGITAL=IN2 }=m=Do -
con proteccion therm X5 6
p . = p.65 PSTOP o I
= p.50 7 >0 ]
> i NSTOP femyo0—<«— —F} +— |

Resolver == ) Resolver

DIGITAL—OUT! j=m>-o0 - Digitall

A
\') = p.66 9
DIGITAL—0OUT2 j=mDo = Digital2

o-Cuom| W2 X6
[ O_C- V2
|

]

Z)—Il—\l—o—CL BRAKE+
Q—H—o-c1- BRAKE— NI,

T F.]

Lectura
de Encoder = p.57 X4

Excitacién para —\%\—C_ Position
motor paso a paso

Amplificador ) IN/OUT
Slave /Master

EtherCat—Master EtherCat
5 3 6

- 5 X7
—_—
PROFIBUS—Master - PROFIBUS

5 @ 5. p.69

CAN—Master CAN
o 5
SERCOS—Master SERCOS

@ Conexion PE (tierra de proteccitn)

an Conexion a masa (placa de montaje)

@Conexién del blindaje en el enchufe

|1| Conexidn del blinaje en la placa frontal
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8.9 Alimentacion de tension, tnicamente en el master

8.9.1 Conexion a la red (X0)

En caso de redes trifasicas

Conexion directa a la red trifasica. Los filtros estan integrados. Los cortacircuitos (p. €j.
fusibles) debera proveerlos el usuario = p.22

SERVOSTAR 400

8 Fnt
- l JHIJB/ D_& e /I/— ’
B T Fre ' 3/PE~
9
T E/ D= 2 50/60 Mz por SERVOSTAR40XM
4/
Fns |
T = D_LC3 ——7— }— L3
l 3/PE~
50/60 Hz por SERVOSTAR44xM
T 230...400V

2 D_'?E_é-_mg_ PE

En caso de redes monofasicas

Conexion directa a la red monofasica. Los filtros estan integrados. Los cortacircuitos (p.
ej. fusibles) debera proveerlos el usuario = p.22
SERVOSTAR 400 %

-AT e . 1}

2
1 ,B’D_& =—1l— u
05

50/50 4% por SERVOSTARA0KM

~Y —_

2 )—'gl_:—é-—/;;-— PE

8.9.2 Tension auxiliar de 24V (X0)

— A partir de una fuente de alimentacién externa de 24V DC,
p. €j. con transformador separador
— Corriente necesaria = p.22, jObserve actual total y la pérdida del voltaje!
— El filtro supresor de interferencias de la alimentacion de tensién auxiliar de 24V
estéa integrado en el equipo

XGND

A

SERVOSTAR 400 %0
24v int.— R I — L)i%"'v _ H= —t—=u
I L R ? 12
——
2~ DGND _
i > ~ —-—-— pE
1

D
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8.10 Circuito intermedio (X0)

Puede conectarse en paralelo con otros master similares (a través de las borneras -DC y
Reext).

Sélo deben conectarse al circuito intermedio los servoamplificadores con

suministro de tension de la misma red (idéntica tension de potencia). Utilice
ADVERTENCIA! conductores individuales no apantallados (2,5 mm?) con una longitud maxima de

200 mm. Si se supera esta longitud, habra que emplear conductores apantallados.

La suma de las corrientes nominales de todos los servoamplificadores conectados
en paralelo a un SERVOSTAR 400M no debe superar los 24 A.

La informacién para protecciones se puede encontrar en el WIKI
www.wiki-kollmorgen.eu

8.11 Conexién del motor con freno (X6)

La longitud del conductor del motor no debera exceder los 25 m.

SERVOSTAR 400
X6 Brak
XGNl_I- ")—o0 i H '{i —o
|
| |
24y 2 | I Brake+ |
int.| T F—)—0 i\ = i\wi: o
]
' 3 L1 PE N
S p——0—+ 1
= | ]
S . 1w : |
—)—0 | |
> N |
D R
|
| |
6_) o1 l w2 D!
I T
\41/ \~0/
8.12 Resistencia de carga externa (X0), solamente Master

Quite los puentes entre los bornes X0/5 (-Rg) y X0/4 (+Rpint).

iQuitar el puente!

SERVOSTAR 400 ( ]
-DC ’/- -\ 5 —Rs =~ Fe e~
——1

—O——+ —
Reint 4 +R I I I I :_ u _:
+DC —ont Bint | |
(I )—O I 1—? I | Reext |
| | | |
+R [ F [
8 )_OBM | —2 |
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8.13

Feedback

Normalmente, en cada servosistema cerrado se necesita por lo menos un aparato de
realimentacion que envie valores reales del motor al servoaccionamiento. En funcion del
tipo de aparato de realimentacion (feedback), la respuesta se transmite al servoamplifica-
dor de forma digital o analégica.

SERVOSTAR 400 es compatible con los tipos de aparatos de realimentacién mas usa-

dos, a cuyas funciones se asignan los siguientes parametros en el software de puesta en

funcionamiento:

FBTYPE (pagina FEEDBACK), feedback primario

EXTPOS (pagina REGULADOR DE POSICION), feedback secundario

GEARMODE (pagina REGULADOR DE POSICION/REDUCTOR ELECTRONICO),
feedback secundario

La graduacion y otros ajustes también deben realizarse aqui.

Regulador
. Regula- | Reduc-
. ‘. Parametros | Conmu-| del n.° de
Configuracién |Lugar iy . dor de |tor elec-
ASCII tacion | revolucio- . s ..
posicion | tronico
nes
Un Feedback |en el motor FBTYPE X X X
Dos Feed en el motor |[FBTYPE X X
backs externo EXTPOS X
GEARMODE X

Encontrara una descripcion detallada de los parametros ASCII en la ayuda en linea del
software de puesta en funcionamiento.

La tabla siguiente muestra una vista general de los tipos de feedback admitidos, los
parametros correspondientes y una referencia al plano de conexién respectivo. La asig-
nacion de pines indicada en la parte del emisor se refiere a los motores Kollmorgen.

Tipo de feedback primario Enchufe PIan:xtii:ncon- FBTYPE
Resolver X5 = p.50 0,3
Codificador SinCos BiSS X2 = p.51 20*
Codificador SinCos ENDAT 2.1 X2 = p.52 3,4
Codificador SinCos HIPERFACE X2 = p.52 2,3
Codificador SinCos sin pista de datos X2 = p.53 6, 7 (16%)
Codificador SinCos + sensor Hall X2 = p.54 11*
ROD 5V + sensor Hall X2 = p.55 12*
ROD 5V X2 = p.56 8%, 9~
Sin sensor (sin feedback) - - 10*

* ajustable sdlo en la ventana del terminal del software de puesta en funcionamiento
** ROD es un abreviatura de emisor incremental

Las posibilidades de combinaciéon con sistemas de feedback secundarios para la
regulacién de posicion y el reductor electronico se encuentran en la pagina 57 y
siguientes.
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8.13.1 Resolver (X5)

Conexion de un resolver (de 2 a 36 polos) como sistema de realimentacion. Il proteccion
térmica del motor se conecta al SERVOSTAR 400 por medio del conductor del resolver
y alli se evalua.

Para longitudes de conductor previstas de mas de 25 m, pongase en contacto con nue-
stro servicio de asistencia técnica.

FBTYPE: 0O, 3
33K SERVOSTAR 400 | subD9 12pol. Resolver
circular
X5
47k 470R 7 7
r - «— —
7 _C3 | |XXXX |1 \3_- Seno / Coseno
A7k 470R | | segln el montaje
S§ I I (|
s R
|l ||
II | |
33k || I
| |l
47k 470R 4 | Ll 4
] —C C—-—<— —
s | |Xm | | s Coseno / Seno
47k 470R Gn el montaje
4 e |l ol < o %% j
.
33k I Il
I |l
11 |l |
10R S | ! | ! S
> I G I (- +
J— 9 | |XXXX | FQ Referencia
1 J___C m =t ]
| : | : Motor
T 2 } | } 2
F4+—1 C (-j
6 | :XXXX | : 6 #Ns Prot. term.
— ( | | (
1 — EETEETE N
4 | | min 15VDC/5mA
I |l
|| ||

La asignacion de pines indicada en la parte del codificador se refiere a los motores Kollmorgen.
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8.13.2

Codificador seno (5 V) con BiSS (X2)

Conexion de codificadores seno-coseno (5 V) simples o multiturn con interfaz BiSS como
sistema de realimentacion (a partir de la version de firmware 6.68). Al conectar el servo-
amplificador se leen los parametros almacenados en la EEPROM y después sélo se
emplean las sefales seno y coseno.

Il proteccion térmica del motor se conecta a X2 y se evalua alli. Todas las sefales estan
conectadas con nuestro cable de conexion de codificador.

Para longitudes de conductor previstas de mas de 50 m, pdngase en contacto con nue-

stro servicio de asistencia técnica.

Limite de frecuencia (sin, cos) 350 kHz

FBTYPE: 20
SubD15 17pol.
SERVOSTAR 400 X2 A A ciredlar - Encoder
gL C H H——(==1—-B-
R | 10k fg | |XXXX | | r9 Coseno
_%' TR TR I
1K 1
] [ N
3 3
— G 1 | RN R
_< 10k 1 | |XXXX | | 11 Seno
e
1K 1
H% I
N N
5 5
§ A G H - (emfesDATA
B C13 | |XXXX | | Ci_ «=DATA
N [
8 8
> —2 G H (=t =—cLOCK
— L= TR |} (T
C I T (mm{——TLOCK
12 12
Up _,__C | | | | C — Up
Sense 10 | |XXXX | | 10 Sense
e I | K ot 1 R
. o e
5V +/-5% p 1 || || G > ‘
max. 250mA _CZ 2 Suministro de tensitn
QV —+— ——H—JSCZ:—H——( OV
: | : | Motor
KR
\7 s i k7- #N» Prot. term.
G | A
~ I T ~ min. 5VDC/5mA
N N
- - -

La asignacion de pines indicada en la parte del codificador se refiere a los motores Kollmorgen.
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8.13.3 Conexidn para el encoder con EnDat 2.1 o HIPERFACE (X2)
Conexion de codificadores seno-coseno simples o multiturn como sistema de realimenta-
cion. Los modelos preferenciales son los emisores EnDat ECN1313 y EQN1325.
Il proteccion térmica del motor se conecta al SERVOSTAR 400 por medio del conductor
del codificador y se evalua alli.
Para longitudes de conductor previstas de mas de 25 m, pdngase en contacto con nue-
stro servicio de asistencia técnica.
Limite de frecuencia (sin, cos) 350 kHz
Codificador con EnDat: FBTYPE 3, 4
Codificador con HIPERFACE: FBTYPE 2, 3
SubD15 17pol. Encoder
SERVOSTAR 400 v circular | o
o : . EnDat IHIPERFACE
< — E] C L XXXX A—(=t—=B- =+ sn
- 10k 9 9
S C : | : - (={—=-5+ :—<— REFSIN
I—% 1K 1K | | | | |
— || || |
Ak — > | | A |
1 (= r r \_-—C—A— |—<— + COS
—<_ e O G |
L | { [ [ (m=i—a— A+ i REFCOS
v—% 1K 1K |l |l |
— || || [
5 | : | : 5 [
I | | ‘ |
SIS 0T ST TS e
G : : : : G DATA : -
. | : | : . |
> (15 : 'XXXX : | C:—»—CLOCK:
G : : : : (——»—CLOCK:
|l |l |
12 |l |l 12 |
Up =—1C B B C [
Sense 10 | |XXXX | | fm Sense |
ov =—1=C I I L I
¥ {4 | | A 5V +{J_5%I 7.5vL.J..11v
p —— { >—Up "—»— Us
max. 250mA 2 | IXXXX | I 2 Alimentacién de tensién
ov —— : | : —C 0V —— OV
I
I I Motor
+v{ 14 I I 14
J_ 5 | |XXXX | | 5 " E-& Prot. term.
1 ( ! ! f__
1 — T T e vsworema
e
La asignacion de pines indicada en la parte del codificador se refiere a los motores Kollmorgen.
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8.13.4

ADVERTENCIA!

Codificador seno sin pista de datos (X2)

Conexion de un codificador seno-coseno sin pista de datos como sistema de realimenta-
cion. Cada vez que se conecta el suministro de 24 V, el amplificador requiere la informa-
cion de arranque para el regulador de posicién (valor de parametro MPHASE). En fun-
cion del tipo de feedback se ejecuta un wake & shake o bien el valor para MPHASE se
toma de la EEPROM del servoamplificador. Il proteccion térmica del motor se conecta a
X2 mediante el conductor del codificador. Para longitudes de conductor previstas de mas
de 50 m, péngase en contacto con nuestro servicio de asistencia técnica.

Limite de frecuencia (sin, cos) 350 kHz

Tipo FBTYPE |Nota
SinCos 5V 6 MPHASE de EEPROM
SinCos 5V 7 MPHASE con wake & shake
. . 5 :
Resolver+SinCos 5V 16 Conn?u.tfamon medlante r.e.solver, n.° de revoluciones
y posicion mediante codificador

En caso de ejes verticales, la carga puede caer sin freno, pues en wake & shake se
acciona el freno y no puede generarse un par suficiente como para soportar la
carga. No utilice este sistema de realimentacion con cargas verticales y
suspendidas.

SERVOSTAR 400 xg SUbD 15 Codificador
10k 1
DS IESUIN ] (I
] 10k I::] 9 | XXXX | Coseno
=1
N ||
L f3 11 11 rga— A—
+ — \ I T g
< e O
o 1 C | | C___<_A+
—% 1K 1 | | | |
— S || ||
B . G L L G 4
— <0 s o g
d ~ . | | | | . h
12
Up -y H—G
Sense _C1o | |XXXX | | ~ Sense
oV —=— "
\ N |
B || L] ~ .
SV +/-5% UP _CZ | | | | ~ ;un:Ji:istro de tension
max. 250mAOV —C | | C — OV
| |
| | | | Motor
T W N
—1 G H H (o
J_ 7 | |XXXX | | # 3 Prot. term.
— 1 jg—
I 1 _C | | | | ~ min. 15VDC/5mA
N |
o/ ;.

SERVOSTAR® 400 Manual del producto

53



Instalacion eléctrica

12/2010

Kollmorgen

8.13.5 Codificador incremental/codificador seno con sensor Hall (X2)
Los codificadores (incrementales o seno/coseno) que no facilitan informacién absoluta
sobre la conmutacién pueden evaluarse como un sistema de realimentacion completo si
se incorpora un sensor Hall adicional. Todas las sefiales se combinan y estan conecta-
das con X2.
Para longitudes de conductor previstas de mas de 25 m, pdngase en contacto con nue-
stro servicio de asistencia técnica.
Limite de frecuencia (A, B): 350 kHz
ROD con Hall: FBTYPE 12
Codificador con Hall:FBTYPE 11
SERVOSTAR 400| SubD15 RoD l Ercoder
10k 1
p — (=1 | - B | B-
< 10k I:] 9 | | cosinus
J C i | =B I B+
1K Qm | | |
— | I
10k 3 | | |
4 | p— C i | <« A A—
10k |:| 1o | sinus
4 (| =
G | —— A I A+
1K 1K | | |
— | | |
5
G : | -7 | NI+
< |:| 13 | | i I Zero
(i | -7 NI—
|2 |
Up ——
Sense 10 | Sense
ov =—1(s |
. |
5V +/-5% Up — | | —Up
max. 250mA 2
_>__C = 0OV
| | ¢ ¢ ]
| | HALL
S|
(-t | ——Hall-U
8
< C : i —<—Hall—V
15
C | : : (ot —e—Hall-W
| e
| | Motor
o 14 |
1 :
_L _C7 | N Prot. term.
I _-_ 3 | | min. 15VDC/5mA
|
.—lJ—J
F Y
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8.13.6

ComcCoder (X2)

Il proteccién térmica del motor se conecta a X2 mediante el conductor del ComCoder.

Conexion de un ComCoder como sistema de realimentacion. Para la conmutacion se uti-
lizan sensores Hall y para la resolucién, un codificador incremental integrado.

Para longitudes de conductor previstas de mas de 25 m, pongase en contacto con nue-
stro servicio de asistencia técnica.

Limite de frecuencia (A, B): 350 kHz, FBTYPE 12

SERVOSTAR 400 | SubD15 17pol.rund
X2
1 1
Py (=
4, [ I::] - l lXXXX l | 2
LI " | | | | Nl
<
]
L A ! l ! l o
1w Ol G
< —— (= MY (=
._% 1 | [ | | ||
— N |
— < N >
W N ||
pa || 28 |
(=1 T &
s
f15 | | | | f17
{ i | i | k__
| IR T I
P .
Sense 10 | |XXXX | | 7
4 i i 10
5V +/-5% Ue _.__Cz | IW H C7_'
max. 250mA —C | | | | C—-
N N
N |
— “ | ] o
=T =75
- N N

«
«

L <« B

——Hall-U
—<*Hall-V

—=—Hall-W

—»—Up
Sense
——QV

L . Up

—— 0V

Comcoder

Suministro de tensién

#WNs Prot. term.

min. 15VDC/5mA

La asignacién de pines indicada en la parte del codificador se refiere a los motores Kollmorgen.
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8.13.7

ADVERTENCIA!

Codificador incremental (X4)

Como sistema de realimentacion estandar se puede utilizar un codificador incremental.
Cada vez que se conecta el suministro de 24 V, el amplificador requiere la informacion
de arranque para el regulador de posicion (valor de parametro MPHASE). En funcién del
tipo de feedback se ejecuta un wake & shake o bien el valor para MPHASE se toma de la
EEPROM del servoamplificador.

Il proteccion térmica del motor se conecta al amplificador mediante X2 (= p.52) o X5 (=
p.50).

Pdngase en contacto con nuestro servicio de asistencia técnica si tiene dudas sobre el
suministro de tension del codificador o si planea utilizar un conductor con una longitud
superior a 50 m.

Limite de frecuencia (A, B): 1.5 MHz

Tipo FBTYPE Nota
ROD 5V 9 MPHASE de EEPROM
ROD 5V 8 MPHASE con wake & shake

En caso de ejes verticales, la carga puede caer sin freno, pues en wake & shake se
acciona el freno y no puede generarse un par suficiente como para soportar la
carga. No utilice este sistema de realimentacion con cargas verticales y
suspendidas.

SERVOSTAR 400 SubD 9 Codificador incremental
< =)

A\
/
>
T
AY
/

< |Traza A
RS 485

NI+
< |Cero |

RS 485

NI—

8
A _an

GND

O{ GND

B+

<l |Traza B
RS 485

-ttt 41
~t——f—_—_ g —_—
T e e B s et SES B
| S MR DU AU U . —— I ——

X2,/X5

N8 Prot. term.

) P
1

_C
T =

min. 15VDC/5mA

~————T——
~—— g
—~————T——
~———ad

] ]

@ * corresponde a la impedancia del conductor
(solo una al final del bus)
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8.14

Reductor electronico, funcionamiento Master-Slave

Con la funcion “Reductor electrénico” (véase el software de puesta en funcionamiento y
la descripcion del parametro GEARMODE), el servoamplificador es controlado como
“esclavo” por un feedback secundario. Para mas informacion, consulte la ayuda en linea
del software de puesta en funcionamiento. Puede montar sistemas Master-Slave, utilizar
un codificador externo como emisor de consigna o conectar el amplificador a un control
de motor paso a paso. Los parametros del amplificador se fijan con ayuda del software
de puesta en funcionamiento (reductor electronico).

Feedback primario: Ajustar en la pagina “Feedback” (FBTYPE)

Feedback secundario: Ajustar en la pagina “regulador de posicién” y “reductor electré-
nico” (EXTPOS, GEARMODE)

Ajuste Master/Slave

Master: ajustar la simulacion de codificador en la pagina “ROD/SSI” (ENCMODE)

Slave: ajustar en la pagina “Regul. de pos.” y “Reductor electr.” (EXTPOS, GEARMODE)

Como emisores externos se pueden utilizar los tipos siguientes:

Tipo de feedback secundario | Enchufe |Plano de conexién GEARMODE
Codificador ROD 5V X4 = p.58 3, 5%, 13% 15*
Codificador ROD 24V X3 = p.58 0, 2%, 10%, 12*
Codificador seno/coseno X2 = p.59 6, 8%, 9%, 16*
Codificador SSI X4 = p.60 7,17
Impulsos/direccion 5V X4 = p.61 4, 14>
Impulsos/direccion 24V X3 = p.61 1, 11*

* ajustable sdlo en la ventana del terminal del software de puesta en funcionamiento

La siguiente tabla muestra combin. permitidas de sistemas de feedback prim. y sec.:

Feedback secundario para regulacién de posicién/guia

Feedback Codificador Codificador ROD |Impuls/direcc. |Codificador SSI

primario seno (X2) 5V/24V (X4/X3) 5V/24V (X4/X3) |(X4)

EXTPOS = 1,23|EXTPOS =1,2,3 |EXTPOS =1,2,3|EXTPOS =1,2,3
Resolver (X5) GEARMODE = |GEARMODE = GEARMODE = |GEARMODE =
FBTYPE = 0 6,8,9,16 0,2,3,5,10,12,13,15 |1,4,11,14 7,17

FPGA=0 FPGA=0 FPGA =0 FPGA =1

ENCMODE =0 |[ENCMODE =0 ENCMODE =0 |[ENCMODE =2

EXTPOS =1,23 |EXTPOS =1,2,3 EXTPOS =1,2,3

C°:'f'°;g°r GEARMODE =  |GEARMODE = GEARMODE =
sone (X2 - 0,2,3,5,10,12,13,15 1,4,11,14 7,17
246720 FPGA = 1 FPGA = 1 FPGA = 1

ENCMODE =0 ENCMODE =0 |[ENCMODE =2

Codificador y EXTPOS =123 |EXTPOS=1,2,3

Hall (X2 GEARMODE = GEARMODE =
F;TY(PE)= - 0,2,3,5,10,12,13,15/1,4,11,14 -
1112 FPGA =1 FPGA =1

’ ENCMODE =0 ENCMODE =0
Codificador
ROD (X4) - - - -
FBTYPE= 8,9

EXTPOS =1,2,3 EXTPOS =1,2,3|EXTPOS =1,2,3

Sensorless GEARMODE = GEARMODE = |GEARMODE =
FBTYPE =10 - 0,2,3,5,10,12,13,15/1,4,11,14 717

FPGA =0 FPGA =0 FPGA =1

ENCMODE =0 ENCMODE =0 ENCMODE =2
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8.14.1

8.14.2

Conexiéon a SERVOSTAR-Master, nivel de 5V (X4)

Puede conectar entre si varios amplificadores SERVOSTAR.

Por medio de la salida del codificador, el Master puede controlar hasta 16 amplificadores
Slave. Para ello se utiliza el enchufe SubD X4.

Limite de frecuencia: 1 MHz, pendiente del flanco tv < 0,1 ps

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

Slave Master

SERVOSTAR 400 SERVOSTAR \

5 {7 A+ Y 5
< ) <
RS 489 415%‘{_' -— 4 RS 485 Sefial A
-~ A—

g\ (g

B+

B I s o ot ]
RS 485 7°S 7 RS 485 Sefial B
B— .y
1 Y PGND f 1
o (
PGND ) T C

*segln la impedancia de linea
(solo una al final del bus)

conectar AGND (X3) con CNC—GND

Conexién a codificador ROD con un nivel de sefial de 24 V (X3)

Mediante esta interfaz, el SERVOSTAR se puede dirigir como Slave utilizando un emisor
incremental con un nivel de sefal de 24 V (funcionamiento Master-Slave). Para ello se
utilizan las entradas digitales DIGITAL-IN 1y 2 en el enchufe X3.

Limite de frecuencia: 100 kHz, pendiente del flanco tv < 0,1 us

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR 400 Encoder
X3
DIGITAL—IN1| 4 ~~ Direccidn/ ™ P
_ sz s 6V D_C < >|# |_ Sefial A
— G
N N~ D—%_ DIGITAL-IN2| 5 Pulso q @- Sefial B
> )—or— + #
b 4 hd
1 +24V respecto de GND
AGND |
DEND 4_X1 (Master)
" )—o l GND
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8.14.3 Conexioén al codificador seno/coseno (X2)

EI SERVOSTAR 400 se puede dirigir como Slave utilizando un codificador seno-coseno
(funcionamiento Master-Slave). Para ello se utiliza el enchufe SubD X2.

Para longitudes de conductor previstas de mas de 50m, pongase en contacto con nue-
stro servicio de asistencia técnica.

Limite de frecuencia (sin, cos): 350 kHz

[@ iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!
SERVOSTAR 400 Codificador
X2
L f1 r r f1
¢t  — { I I \—-—<—B—
_ 10k D r9 1 i r9 Coseno
3 | ] { | | | | \_-_<_B+
r—% 1K 1K | | | |
— I I
10k 3 | |l 3
4 | { r (-1 A
] _ 10k [;l 1 | XXXX |l 1 Seno
—% || |l |l
— |l |
5 | I | I 5
d (——t H—( DATA -
(] H—C DATA
|l I
8 | | | | 8
> (| L (el = CLOCK
— - O G
(=} (=t TLOCK
12| : | : 12
Up <—_C | | C = Up
Sense 10 | | XXXX | | 10 Sense
oV <——C | : | : C OV
I I
|l |
. f ol A
-SRI EORRY T ST o .
max. 250mA 2 | | 2 Suministro de tension
S ECaT I
W W
@ conectar AGND (X3) con CNC—GND
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8.14.4

8.14.5

Conexioén al codificador SSI (X4)

ElI SERVOSTAR 400 se puede dirigir como Slave utilizando un emisor absoluto de inter-
faz serie sincronizada (codificador SSI) (funcionamiento Master-Slave). Para ello se uti-
liza el enchufe SubD X54. Péngase en contacto con nuestro servicio de asistencia téc-
nica si tiene dudas sobre el suministro de tensién del codificador o si planea utilizar un
conductor con una longitud superior a 50 m.

Limite de frecuencia: 1,5MHz

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR400 | . SS| Encoder \
6 8 DATA a
q D <
i‘K RS 485 715\001] G— J RS 485 DATA
. - DATA
= AR
= =) PGND of aND
> 2 CLOCK . >
RS 485 4 D — I:l15°“* d =s 785 | CLOCK
v CLOCK v

* corresponde a la impedancia del conductor

Conexién a controles de motor paso a paso (direccion y impulsos)

El servoamplificador se puede conectar a un control de motor paso a paso no especifico
de un fabricante. Los parametros del servoamplificador se fijan con ayuda del software
de puesta en funcionamiento (funcionamiento eléctrico). El nUmero de pasos es ajus-
table, con lo que se puede adaptar el servoamplificador a las sefiales de direccion y
impulsos de cada control del motor paso a paso. Pueden emitirse diversos avisos.

Tenga en cuenta el limite de frecuencia. La conexion de un emisor incremental
ofrece una mayor resistencia contra perturbaciones de origen electromagnético.

Perfil de velocidad con diagrama de senal

+v1

—-v2

TR L P

Direccién

Analogias:
trayectoria recorrida s cantidad de pulsos

Velocidad v frecuencia de los pulsos
Aceleracion a —— Variacién de la frequencia de los pulsos
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8.14.6

IS

8.14.7

Codificador de direccion/impulsos con un nivel de seial de 5V (X4)

Conexion del servoamplificador a un control para motores paso a paso con niveles de
senal de 5V. En este caso se utiliza el enchufe SubD X4.
Frecuencia limite: 1 MHz

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR 400 4 Master
4 5 ) S Pulso+ S 4
RS 485 b 4150\0*|:| — RS 485 Pulso
- Pulso—
4 6 ) Direccién+ 4
RS 485 b ;50\0*'_] C— RS 485 Direccion
< Direccién—
POND | o). PEND ol 1/0-enD
hd

* segln la impedancia de linea
conectar AGND (X3) con CNC—GND

Codificador de direccidon/impulsos con un nivel de sefial de 24V (X3)

Conexion del servoamplificador a un control para motores paso a paso con niveles de
sefial de 24V. En este caso se utilizan las entradas digitales DIGITAL-IN 1y 2 en el
enchufe X3.

Frecuencia limite: 100 kHz

iEl borne AGND (borne X3/1) debe conectarse a la masa del control!

SERVOSTAR 400 Master
X3
Nl 4 -~ Di isn, > ) )
— s V6 DIGITAL—IN1 ) 0 Ireccion 4 E Direccion
_ M DIGITAL—IN2| 5 ) Pulso 4 @ Pulso
hd bhd

+24V respecto de GND

AGND -1—
4)(1 (Master)
bonolily o oND

o
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8.15
8.15.1

Emulacién de encoder
Interfaz de emisor incremental (X4)

La interfaz del emisor incremental pertenece al volumen de suministro. Seleccione la fun-
cion ROD del codificador (pagina de la pantalla "Codificador”). La posicion del eje del
motor se calcula en el servoamplificador a partir de las sefiales absolutas del ciclo del
resolver o el codificador. A partir de esta informacion se crean impulsos compatibles con
el emisor incremental. En el emisor SubD X4 se emiten impulsos en dos sefiales Ay B
desplazadas eléctricamente 90° y un impulso neutro.

Funcién de codifi- |Sistema de Resolucién Impulso de puesta a
cacion (ENCMODE) |feedback cero

uno por revolucién
(s6lo en A=B=1)
256...524288 uno por revolucion
(28...29) (sélo en A=B=1)

Resolver 256...4096

ROD (1)
Encoder

22...27 (multiplicacion) Marcas |Pase a través de la

ROD interpolation (3)| Encoder TTL * Resoluciéon del emisor |sefial de X2 a X4

Puede ajustar y almacenar la situacion del mecanismo de puesta a cero en el giro
mecanico (parametro NI-OFFSET). El suministro de los excitadores se realiza por medio
de una tension interna. La masa de referencia del interfase es PGND (X4/1).

PGND tiene que estar conectado siempre con el control. La longitud maxima
admisible del conductor es de 10 m.

Conexién y descripcion de las sefiales del interfase de generador incremental:
La direccion contadora se ajusta contando hacia arriba con vista al eje del motor en el
giro hacia la derecha.

SERVOSTAR 400 a CNC
5 . A+ -
> ) > )
RS 485 4~ — I:I1500‘ RS 785 Sendl A
) A o
2 NI+
> ) D >
—— — 1500
RS 485 3 ) J RS 485 Cero |
NI—
6 B+
> ) >
RS 485| 7 — |:|15OQ“ o RS 485
- B- Sendl B
PGND ) PoND of— 1/0-GND
H— — —|
Y v 54

N—I

* segln la impedancia de linea
conectar AGND (X3) con CNC—GND

tv tv
arer9le Distancia entre flancos a > 0,25us
v i \ Pendiente del flanco tv < 0,1us
Retrazo N—I-td < O,1us

5v - .

| i i

I

]
5V |

td td
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8.15.2

Interfase SSI (X4)

El interfase SSI (emulacién de generador absoluto sincronica serie) pertenece al volu-
men de entrega. Seleccione la funciéon de encoder SSI (en la pagina del software de
ajuste “Encoder”).

La posicion del eje del motor se calcula en el servoamplificador a partir de las sefiales
absolutas del ciclo del resolver o del encoder. A partir de esta informacién se genera un
dato SSI (segun la descripcion de patente de Stegmann DE 3445617C2).

Se transfieren 28 bits. Los 12 bits de datos iniciales representan el nimero de revolucio-
nes. Los 16 bits como maximo que siguen representan la resolucion.

La tabla siguiente muestra la divisiéon del dato SSI:

Revolucion/ Resoluciéon

11]10/9/8]7/6/5/4]/3[2]1]0]15/14]13[12]11]10]9]8/7][6/5/4][3]2]1]0

La sefal puede emitirse en formato Gray (estandar) o bien en formato binario
(parametro SSI-CODE). Se puede adaptar el servoamplificador a la frecuencia de reloj
de su analizador SSI con el parametro SSI-Timeout (tiempo de ciclo 1,3 us/10 us).

El suministro de los excitadores se realiza por medio de una tensién interna. La
masa de referencia del interfase es PGND (X4/1). PGND tiene que estar conectado
siempre con el control.

Conexion y descripcion de las sefales del interfase SSI:

El sentido de giro del interfase SSI esta ajustado de modo que, mirando el eje del motor
de frente, la cuenta aumenta cuando éste gira hacia la derecha.

SERVOSTAR 400 w4 \
- DATA T
D> = >
RS 485 7~ — 1500 RS 485 DATA
- DATA
8
— am
a = PGND ol o
4 CLOCK
<  )—o <
RS 485 5 50\"'[:' — . RS 485 CLOCK
") S—
v CLOCK v

Clock -lu

* corresponde a la impedancia del conductor

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29

Monoflop r'l-l L

Binario @@@@@@@@@@@ o, 60 €0 €0 €5 0D ) 63 63 63 63 63 €0 63 60 €) € [

Gray

t

22823 & 2D D DM DD ER EE DD 66 6 6.6 66 66 6

Datos referidos al tiempo de conmutacion t, < 300ns Salida AUl > 2V/20mA
Periodo minimo T = 600 ns Entrada AUl = 0.3V

Time Out t, = 1.3us/10us (SSITOUT)
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8.16 Entradas y salidas digitales y analégicas
8.16.1 Entradas de valor nominal analégico (X3)
El servoamplificador dispone de una entrada programable para el ingreso de valores
nominales analégicos. Como potencial de referencia, AGND (X3/1) debe estar conectado
siempre con CNC-GND del control.
Propiedades técnicas
— Tension max. de entrada. + 10 V
— Resolucion 1,25 mV
— Masa de referencia AGND, borne X3/1
— Resistencia de entrada 20 kQ
— Espectro de tension a modo comun para ambas entradas adicionales a £ 10 V
— Intervalo de actualizacion: 62,5 us
SERVOSTAR 400 Control
X3
10k 10k Analog In+| 3 7 7 +
+ [ | | valor nominal +/-10V
—| Analog In— _2_ | | respecto de CNC—GND
10n: 10n 1 | | | |
II J_AGND —o—+ : ! : qd cNC-GND
I I
|| ||
[
Entrada Analog-In (borne X3/2-3)
Tension de entrada de un max. £ 10 V, resolucion 14bit con posibilidad de escaleo.
Ajuste estandar:  valor nominal de velocidad
Asignacién del sentido de giro
Ajuste estandar:  giro hacia la derecha del eje del motor (mirando a éste de frente)
para tension positiva en el borne X3/3 (+ ) respecto de X3/2 ( -)
Para cambiar el sentido de giro, puede invertir la conexion en los bornes X3/2-3, o bien
modificar el ajuste del parametro Direccion de rotacion, en la pagina “VELOCIDAD”.
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8.16.2

Entradas digitales (X3)

Todas las entradas digitales estan acopladas libres de potencial a través de optoaco-
pladores.

Propiedades técnicas

— La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5 en el master Master)
— La logica esta disefiada para +24V / 7TmA (compatible con SPS)

— Nivel H de +12 a 36V / 7TmA, nivel L0 a 7V / OmA

— Intervalo de actualizacion: software 250 s / hardware 2us

SERVOSTAR 400 Control
X3
DIGITAL—IN1| 4
_ )_c EE—
DIGITAL—IN2| 5
_ ) o g
b'#st I3 ?V\el PSTOP | 6 + PSTOP
N
>
| NSTOP|7 ) . +~ NSTOP
(1 (Masten —Erees
DOND] e} ; CNC—GND

Puede utilizar las entradas digitales PSTOP / NSTOP / DIGITAL-IN1 y DIGITAL-IN2 para
activar funciones previamente programadas en el servoamplificador.

Encontrara una lista de las funciones previamente programadas en la ayuda Online.

Si se asigna una nueva funcién previamente programada a una entrada, debe almacen-
arse el juego de datos en el EEPROM del servoamplificador, apagando y volviendo a
encender luego la tension auxiliar de 24V (reset del amplificador).

Conmutadores finales PSTOP / NSTOP

Como estandar, los bornes X3/6 y X3/7 estan programadas como conmutadores finales.
En caso de no utilizar estas entradas para la conexién de conmutadores finales, puede
programarselas para otras funciones de entrada.

Los conmutadores finales positivo / negativo (PSTOP / NSTOP, bornes X3/6 y X3/7),
estan a nivel high en funcionamiento normal (seguro contra corte de cable). Una senal
low (abierto) bloquea el sentido de giro correspondiente.

DIGITAL-IN 1/ DIGITAL-IN 2

Ud. Puede interconectar las entradas digitales en el borne X3/4 (DIGITAL-IN 1) o bien
borne X3/5 (DIGITAL-IN 2), con una funcién previamente programada.
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8.16.3

Salidas digitales (X3)

Propiedades técnicas

La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5 en el master)
Todas las entradas digitales estan libres de potencial

DIGITAL-OUT1 y 2 : Open-Emitter, max. 30V DC, 10mA

Intervalo de actualizacion: 250 us

24V

SERVOSTAR 400 Control
e
24Q

T K 1 X3
ZST DIGITAL—OUT!| 8 ) 5 a Digital 1

BK zs%

DIGITAL—0UT2| @ ) o g Digital 2

X1 (Master)
4
DGND i )—0 1/0—GND

Salidas digitales programables DIGITAL-OUT 1/ 2:

Ud. Puede utilizar las salidas digitales DIGITAL-OUT1 (borne X3/8) y DIGITAL-OUT2
(borne X3/9) para emitir un aviso de funciones previamente programadas en el servoam-
plificador.

Encontrara una lista de las funciones previamente programadas en la ayuda online.

Si se le asigna un aviso de una funcion previamente programada nueva a una salida,
debe almacenarse el juego de datos en el EEPROM del servoamplificador, apagando y
volviendo a encender luego la tension auxiliar de 24V (reset del amplificador).
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8.16.4 Senales digitales en el master (X1)

Propiedades técnicas

— La masa de referencia es Digital-GND (DGND, borne X1/4,5)
— La logica esta disefiada para trabajar con +24V / 7TmA (compatibilidad con PLC)
— Nivel H+12 a 36V / 7mA, nivel L0 a 7V / OmA

BTB/RTO: Salida de un relé, max. 30V DC 6 42V AC, 0.5A

SERVOSTAR 400 X1 Control

| T BTB/RTO 1_) 5

(o)

1k

L Qm

T BTB/RTO| 2 ) 5

O

O

M oy .t ste EnaBLELS Dy | ENaBLE
N
L~

O

1/O—GND

DGND 4_)_0
DGND| 5 - )—o @ /77177

Entrada de la liberacion ENABLE

Las etapas de potencia de todos los servoamplificadores del sistema se activan con la
sefial de liberacién (borne X1/3, entrada 24V, activo con sefal High).

En estado de bloqueo (sefal low), los motores conectados no presentan momento de
giro.

Contacto de disposicion para el servicio BTB/RTO

La senal de disposicién para el servicio (borne X1/1y X1/2) se comunica a través de un
contacto libre de potencial, perteneciente a un relé.

Este contacto esta cerrado, cuando todos los servoamplificadores del sistema estan dis-
puestos para el funcionamiento. Este aviso no se ve influenciado por la sefial de libera-
cion, 12t y el nivel de disparo del circuito de carga.

[@ Todos los fallos conducen a una apertura del contacto BTB y una desconexién de
las etapas de salida. Encontrara una lista de los avisos de fallo en la pagina 90.
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8.17

Interfase RS232, conexién PC al (X8), solamente en el master

El ajuste de los parametros de funcionamiento, posicionamiento y de las trayectorias de
marcha, puede efectuarlo desde un ordenador PC de uso comercial, a través del soft-
ware de puesta en funcionamiento.

Conecte el interfase para el PC (X8) del servoamplificador con la tensién de alimenta-
cion desconectada a uno de los interfases serie del PC, mediante un cable de conexién
cruzada.

iNo utilice un conductor conectado 1:1!).

El interfase se encuentra a igual potencial que la légica interna, con AGND como masa
de referencia.

El interfase correspondiente se selecciona y parametriza desde el software de puesta en
funcionamiento. Encontrara mas indicaciones en la pagina 74 .

SERVOSTAR 400 PC
< x8 <
RxD |2~ /7™ AR TxD
RS 232 P4 I I —— I I - RS 232
| | | |
5 | |
> LT B >
TxD |3 D P P G RxD
RS 232 W/ ——— \/ RS 232
T T
Conductor de transmision entre el PC y el servoamplificador:
(Vista: vista de frente de los enchufes SubD instalados.)
PC PC
X6 RS232 X6 RS232
Sub—D 9-Pol. Sub—D 25-Pol. Sub—D 9-Pol. Sub—D 9-Pol.
@)
=)
14 )
RxD ° o TxD RxD RxD
D o -] RxD TxD TxD
(-]
(-]
GND °o GND GND
° (-]
o -] GND
(-]
(-]
Hembrilla e Hembrilla Hembrilla
° (-]
(-]
(-]
° (-]
-]
25 &
_O

Hembrilla
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8.18
8.18.1

Conexiones para buses de campo
Interfaz CANopen (X7)

Interfaz de conexion a la linea CAN (por defecto: 500 kbaudios).

En el master se encuentra una entrada para el CAN. Todos los médulos de los ejes del
sistema, estan conectados internamente a este bus. En el ultimo médulo de eje, se encu-
entra una conexion CAN adicional, a través del cual pueden conectarse otros participan-
tes del bus, o bien se debera terminar el bus mediante una resistencia de adaptacion.

El perfil integrado se basa en el perfil de comunicaciéon CANopen DS301 y el perfil de
accionamiento DSP402. En relacion con el regulador de posicion se realizan, entre otras,
las siguientes funciones: Impulsos con velocidad variable, marchas de referencia, iniciar
la orden de marcha, iniciar la orden de marcha directa, datos del valor nominal digital,
funciones de transferencia de datos y muchos otros. Encontrara informacién mas detal-
lada en el manual CANopen.Encontrara informaciones mas detalladas en el manual de
CANopen. El interfase se encuentra a igual potencial que la logica interna y posee AGND
como potencial de referencia. La entrada analdgica sigue en funcionamiento.

iPara la conexion equipotencial, AGND debe estar conectado al control.

SERVOSTAR CAN—Server/Client
! CANH
7 —~ -
> 120:r|:| |:|120(r > |
2~ CANL CAN
CAN 4
3 ) AGND ol
L 1
AGND | *segln la impedancia de linea

CAN segln ISO 11898
conectar AGND (X3) con CNC—GND

Cable para el bus CAN

Segun ISO 11898 deberia utilizarse un conductor para el bus con una resistencia a sefia-
les alternas de 120 Ohm. La longitud del conductor permitida para una comunicacién
segura disminuye la frecuencia de transmision. Como pauta general pueden utilizarse los
siguientes valores medidos por nosotros.

Datos del conductor: Resistencia a sefal alterna 100-120 ©
Capacidad en funcionamiento max. 60 nF/km
Resistencia del conductor (bucle) 159,8 Q/km

Longitudes en dependencia con la frecuencia de transmisién

Frecuencia de transmision / kBaud max. long. del conductor / m
1000 20
500 70
250 115

Con una capacidad de trabajo menor (max. 30 nf/km) y una resistencia menor del con-
ductor (bucle, Q/km) pueden lograrse distancias de transmision mayores.
(Resistencia a senal alterna 150 + 5Q = resistencia de terminacién 150 = 5Q).
Respecto de la carcasa de los enchufes SubD, exigimos las siguientes propiedades por
razones de proteccion contra interferencias electromagnéticas:

—  carcasa metalica o con cubierta metalica

— posibilidad de conexion para la maya de blindaje del conductor, con unién

de gran superficie
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8.18.2 Interfase PROFIBUS (X7), opcién

Este parrafo describe el interfase para PROFIBUS del SERVOSTAR 400.

Informaciones respecto del volumen de funciones y los perfiles del protocolo de software,
se encuentran en la descripcion “Perfil de comunicacion PROFIBUS DP”.

La seleccion del conductor, modalidad de cableado, blindaje, enchufes de conexion al
bus y los tiempos de transito, se describen en las “Pautas de construccion PROFI-
BUS-DP/FMS” de la PROFIBUS-Nutzerorganisation PNO.

SERVOSTAR Control \
X7
1 1
—( D
5 5
l——(—-q» ———————————— =) GND1
M i
BiQOQLJ (\} l,\} lTJ:ssaona
18 St SR I R e e
z2200/ | 1 | 1| 2200
[ | [
— (- " : " O-=m)—| RS485-B
N N ™
6 3900 | 1 1390Q 6
Iz +5V C lEJ lEJ +5V
— _-l- 4 4
AGND _C D_ \
[@ Utilice siempre los mismos tipos de cable y del mismo fabricante.
Recomendacién para 1,5 Mbits/s y 3 Mbits/s
1.5 MBit/s |max. 32 ejes por segmento
3 MBit/s |max. 32 ejes por segmento
8 x SERVOSTAR 400
Recomendacién para 6 Mbits/s y 12 SPS
[@ Mbits/s:

Master

Para aumentar la fiabilidad de la
instalacion a largo plazo,

recomendamos conectar los

segmentos a través de repetidores E%El 6 x SERVOSTAR 400
en caso de tasa de transmisién de 6
Mbits/s y de 12 Mbits/s, y utilizar un
unico master SERVOSTAR 400 por
cada segmento (véase el ejemplo).

Master

max. 8 ejes (1 Master) por | Repeaterl 4 x SERVOSTAR 400

6 MBit/s Segment

Master

max. 8 ejes (1 Master) or
segmento | peeseseeeseeeeee-

12 MBit/s

Cmmmm—
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8.18.3 Interfase SERCOS (X13/X14), opcién

Este parrafo describe el interfase para SERCOS del SERVOSTAR 400.

Informaciones respecto del volumen de funciones y los perfiles del protocolo de software,
se encuentran en el manual “IDN Reference Guide SERCOS”.

Utilice exclusivamente conductores de guia de onda luminoso para la conexién, que
sean componentes SERCOS, segun el estandar IEC 61491.

8.18.3.1 Diodos fotoemisores

RT

indica si los telegramas SERCOS se reciben correctamente. En la fase final de co-
municacion 4, este LED deberia parpadear, pues se reciben telegramas ciclica-
mente.

TT

indica si se envian telegramas SERCOS. En la fase final de comunicacion 4, este
LED deberia parpadear, pues se emiten telegramas ciclicamente. Verifique las di-
recciones de estacion en el control y en el servoamplificador, cuando:
- no se encienda nunca el LED en SERCOS Fase 1, o bien
- cuando el eje no se pueda poner en funcionamiento, a pesar de que el RT

LED se ilumine ciclicamente.

ERR

Indica una comunicacion SERCOS defectuosa o con interferencias.

Si este LED brilla intensamente, la comunicacion esta fuertemente interferida o no
existe.

Verifique la velocidad de transmisiéon de SERCOS al control y en el servoamplifi-
cador (baudios) y en la conexién de LWL.

Si este LED parpadea, indica una comunicacion SERCOS

ligeramente interferida, la potencia de emision éptica no esta correctamente adap-
tada a la longitud del conductor. Verifique la potencia de emision de la estacion
SERCOS fisicamente anterior. La potencia de emision de los servoamplificadores
se puede ajustar en la pagina de la pantalla referente a SERCOS del software de
instalaciéon DRIVE.EXE mediante la adaptacion a la longitud del conductor de fibra
optica con el parametro LWL-longitud.

8.18.3.2 Diagrama de conexiones

Estructura de SERCOS con conductor éptico (representacion del principio de funciona-
miento).
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8.18.4 Interfase EtherCAT (X7), opcion

Este capitulo describe la tarjeta de ampliacion EtherCAT para el SERVOSTAR 400.
Encontrara informacion sobre las funciones y el protocolo de software en la documenta-
cion EtherCAT. (en preparacion). Esta interfase permite conectar el servoamplificador a
la red EtherCAT.

8.18.4.1 Conexiones EtherCAT, enchufe X7A/B (RJ-45)

Conexion a la red EtherCAT por medio de zécalos de conexién RJ-45 (Puertos IN/OUT)
con LED integrados.

8.18.4.2 Diagrama de conexiones
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9

9.1

A\

PELIGRO !

ADVERTENCIA!

ISy

IS5

Puesta en funcionamiento

Se describe una puesta en funcionamiento a modo de ejemplo. Segun la aplicacién de
los equipos puede ser mas adecuado un procedimiento diferente. Ponga en funciona-
miento cada servoamplificador por separado, cuando se trata de un sistema de mas de
un eje.

Instrucciones de seguridad

Antes de la puesta en funcionamiento, el constructor de la maquina debe efectuar
un analisis de los peligro posibles y tomar las medidas necesarias para que
eventuales movimientos imprevistos no conduzcan a danos personales o
materiales.

Controle que todas las partes de conexion bajo tensién estén adecuadamente
protegidas. Presentan tensiones que causan peligro de muerte de hasta 800V.
Nunca afloje las conexiones eléctricas del servoamplificador bajo tensién.

La tensién residual de los condensadores puede presentar valores peligrosos,
hasta 300 segundos después de desconectada la tension de red.

La temperatura del disipador y de la placa frontal pueden presentar temperaturas
de hasta 80°C. Mida la temperatura del disipador. Espere a que el mismo se haya
enfriado a una temperatura de 40°C antes de tocarlo.

Solamente personal especializado con profundos conocimientos en electrotecnia
debe poner en funcionamiento los servoamplificadores.

Si el servoamplificador se encuentra en depdsito por tiempos mayores a 1 aio,
deben formatearse los condensadores.

Desconecte para ello todas las conexiones eléctricas.

Aplique 230V AC durante aproximadamente 30 minutos a los bornes L1y L2 del
servoamplificador. Esto produce el formateo de los condensadores.

Informacién mas detallada respecto de la puesta en funcionamiento encontrara en:
La adaptacion de los parametros y su efecto sobre el comportamiento de
regulacion, se describe en el manual del software de puesta en funcionamiento.

La puesta en funcionamiento del interfase correspondiente al bus de campo se
describe en el manual del bus en cuestién.

Le transmitimos mas conocimientos en nuestros cursos de entrenamiento (a
pedido).

SERVOSTAR® 400 Manual del producto 73



Puesta en funcionamiento 12/2010 Kollmorgen

9.2
9.21

9.2.1.1

ADVERTENCIA!

9.2.1.2

Software de puesta en funcionamiento
Generalidades

Este capitulo explica el software de puesta en funcionamiento DRIVE.EXE, para el servo-
amplificador SERVOSTAR 400.

Ofrecemos cursos de adiestramientos e iniciacion a pedido.

Utilizacion conforme

El software de puesta en funcionamiento estd destinado a modificar y almacenar los
parametros de funcionamiento de los servoamplificadores de la serie SERVOSTAR 400.
El servoamplificador conectado se pone en marcha mediante este software, pudiéndo-
selo manejar directamente a través de la funcion de servicio.

La parametrizacion online de un accionamiento en marcha, esta permitido
exclusivamente al personal especializado, que cumple con los conocimientos
especificos detallado en pagina 7 .

Los juegos de datos almacenados en portadores de datos, no estan asegurados
contra modificaciones involuntarias por terceros. Por ello, después de cargar un
juego de datos, debera controlar por principio los parametros que se encuentran
en el servoamplificador, antes de ponerlo en funcionamiento.

Descripcion del software

Los servoamplificadores deben adaptarse a las condiciones de su maquina.

Esta parametrizacion, por lo general, no la efectuara directamente en el amplificador,
sino a través de un ordenador personal (PC), con la ayuda del software de puesta en
funcionamiento. ElI PC se encuentra interconectado con el servoamplificador, a través de
un conductor de conexion cruzada (serie). El software de puesta en funcionamiento,
establece la conexion entre el PC y el SERVOSTAR 400.

Encontrara el software de puesta en funcionamiento, en el CD-ROM adjunto y en el site
de Inzternet de Kollmorgen en la zona para downloads.

Sin mucho esfuerzo, podra modificar los parametros y estudiar su efecto, ya que existe
una conexién permanente (online) con el amplificador. Simultaneamente se leen impor-
tantes valores instantaneos del amplificador, visualizandoselos en el monitor del PC (fun-
cion de osciloscopio).

Modulos de interfase eventualmente instalados en el amplificador, se reconocen
automaticamente, poniéndose a disposicion del usuario los parametros adicionales,
requeridos para la regulacion de posicion o la definicion de juegos de datos para una
trayectoria.

Puede almacenar y volver a cargar los juegos de datos en un medio de almacenamiento
(para su archivo). También puede imprimir los juegos de datos.

Nosotros le entregamos juegos de datos de default respecto de los motores, para todas
las combinaciones de servoamplificador-motor que tengan sentido. En la mayoria de los
casos, podra poner en marcha su accionamiento sin problemas, utilizando estos juegos
de datos de default.
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9.21.3

ADVERTENCIA!

9.21.4

9.2.2

Requerimientos de hardware

El interfase para PC (X8, RS232) en el master, se conecta al interfase serie del PC a tra-
vés de un cable de conexién cruzada (jno un modem cero link!) (= p.68).

Desconecte y conecte el conductor de unién exclusivamente con las tensiones de
alimentacién apagadas (tanto en el amplificador como en el PC).

El interfase del servoamplificador esta galvanicamente separado a través de optoacopla-
dores y se encuentra a igual potencial que el interfase CANopen.

Requerimientos minimos del PC:

Procesador : Pentium | o suprior
Sistema operativo : WINDOWS 98 /2000 / ME / NT4.0 / XP
Tarjeta grafica : compatible con Windows, color
Unidad de disco Disco rigido (con 10 MB libres)
Unidad de CD-ROM
Memoria de trabajo: minimo 8MB
Interfase : un interfase serie libre (COM1...10)

Sistema operativo

WINDOWS WINDOWS 98 / 2000 / ME / NT / XP
DRIVE.EXE corre bajo WINDOWS 98 / 2000 / ME / XP y bajo WINDOWS NT 4.0.

Puede establecerse un manejo provisorio a través de un terminal ASCII (sin superficie de
usuario). Los ajustes del interfase deberan ser en tal caso: 9600 Baud, 1 stop bit, paridad
nula, sin Handshake

Unix, Linux

DRIVE.EXE no corre bajo Unix y Linux.

Instalaciéon bajo WINDOWS 98 / 2000 / ME / NT / XP

En el CD encontrara el programa de instalacion para el software de configuracion.
Instalacion

Funcion autostart activada:

Introduzca el CD-ROM en una unidad de CD libre. Se abre una ventana con la pantalla
inicial del CD. Alli encontrara un acceso directo al software de puesta en funcionamiento
DRIVE.EXE. Haga clic en el acceso directo y siga las instrucciones.

Funcion autostart desactivada:

Introduzca el CD-ROM en una unidad de CD libre. Haga clic en INICIO (barra de tareas),
luego en Ejecutar. Introduzca en la ventana de datos la instruccion: x:\index.htm (x=
letra correspondiente a la unidad de CD).

Haga clic en ACEPTAR y proceda del modo descrito anteriormente.

Conexion al punto de conexidén en serie del ordenador
Conecte el conductor de transmision a una interfaz en serie de su ordenador y a la inter-
faz del ordenador (X8) de SERVOSTAR 400 (= p.68).
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9.3
9.3.1

9.3.1.1

9.3.1.2

Quickstart, prueba rapida del accionamiento
Preparacion
Desembalaje, montaje y cableado del servoamplificador

1. Extraiga del embalaje el servoamplificador y los accesorios.
2. Observe las advertencias contenidas en los manuales.
3. Monte el servoamplificador como se describe en el capitulo 7.3.

4. Cablee el servoamplificador como se describe en el capitulo 8.3X o utilice el
cableado minimo para realizar la prueba rapida descrita en el capitulo 9.3.1.3.

5.. Instale el software como se describe en el capitulo 9.2.

Documentacion

Necesita la siguiente documentacion (en formato PDF en el CD-ROM del producto;
puede descargar la version actualizada de todos los manuales en nuestro sitio web):

@® Manual del producto (el presente manual)
@® Manual de accesorios

En funcién de la interfase incorporada, necesitara uno de los siguientes manuales:
@® Manual de perfil de comunicacion CANopen

@® Manual de perfil de comunicacion PROFIBUS DP
@® Manual de perfil de comunicacion SERCOS
® Manual de perfil de comunicaciéon EtherCAT (en preparacion)

Necesitara Acrobat Reader para leer los archivos PDF. Encontrara un vinculo de instala-
cion en cada pagina de pantalla del CD-ROM del producto.
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9.31.3 Cableado minimo necesario para la prueba rapida

Este cableado no cumple ningun requisito relativo a la seguridad ni al buen
funcionamiento de su aplicacion. Se trata inicamente del cableado minimo
necesario para realizar la prueba rapida.

ADVERTENCIA!

e ——

T\24v ON

24V DC

Feedback] ™

Feedback |

Power
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9.3.2 Conexion

@® Conecte el cable serie a un puerto serie de su PC y al puerto serie X6 del servoam-
plificador. También existe la posibilidad de utilizar un convertidor USB-serie.

@® Conecte el suministro de tensiéon de 24 V del servoamplificador.

@® Espere alrededor de 30 segundos hasta que el indicador de la placa frontal del ser-
voamplificador muestre el tipo de corriente (por ejemplo% 88 para3 A). Si el sumi-
nistro de potencia también esta conectado, delante se mostrara una P (por ejemplo
2.6 8 para Power, 3 A).

I]g Si se muestra un cédigo de error (&%ngu), una advertencia (E, B %n) o0 una nota
(./_1 EIS), encontrara la descripciéon correspondiente en la pagina 90 y siguientes.
En caso de cédigo de error: elimine la causa.

Para iniciar el software, haga clic en el icono DRIVE.EXE que hay en el es-
critorio de Windows.

ofire | Qucarect |
iEn el menu "Comunicacion" debe DRIVE.EXE ofrece la posibilidad de trabajar
estar activado "Multidrive"! en linea o fuera de linea.

Nosotros trabajaremos en linea. Seleccione
para ello el puerto en el que esta conectado
el servoamplificador.

El software intentara establecer conex-
fY, Mo Connection to Amplifier | ion con el servoamplificador.
[ Amplifier not connecked or Faulky Cable ! . L,
Si no se logra establecer la conexion,

aparece este aviso de error.

- Se ha seleccionado un puerto incorrecto

- Se ha seleccionado un enchufe incorrecto en el servoamplifica-
dor

- El puerto de conexion esta ocupado por otro software

- Se ha desconectado el suministro de tensién de 24 V

- El cable de transmision tiene algun defecto de fabricacion

Causas frecuentes:

Confirme el aviso de error. Localice y elimine el error que impide la comunicacion. Inicie
de nuevo el software.
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9.3.3

Cuando se efectia una comunicacion, aparece la seleccién de amplificador:

Select amplifier @

8 DRIVED Master
7 DRIVED

Se representan los modulos master y de eje recono-
cidos en el sistema con su direccion de estacion y
su nombre. El médulo master esta identificado de
forma especial. Haga doble clic en el amplificador
que desee poner en funcionamiento. Posteriormente
podra seleccionar adicionalmente otros modulos de
eje y representarlos y parametrizarlos paralelamen-
te en la pantalla (funcién Multidrive).

A continuacién se leen los parametros del servoamplificador seleccionado. Seguida-
mente se muestra la pantalla inicial.

Asegurese de que el amplificador esta bloqueado. (entrada HW-Enable terminal
X1/3 sul Master 0V o abierto)!

Elementos de pantalla importantes

Funcién de ayuda

En la ayuda en linea encontrara informacién detallada sobre todos los pardmetros del
servoamplificador.

Tecla F1 inicia la ayuda en linea para la pagina de pantalla activa

Barra de menu ? o . . ;
inicia la ayuda en linea con tabla de contenidos

Online HTML Help

Barra de herramientas

%!

CLERF

Bazic Setup

[=ff~l=5lS

Pl

£ He
MONITOR SAYE

Guardar en la EEPROM,
sAvE es necesario si se han modificado los parametros

@ Reiniciar (arranque en frio),
es necesario si se han modificado parametros basicos importantes

(EMACE Modo de servicio; utilice “0:Digital Speed” para la prueba

|0: Digital Spesd Ra rapida

s _ Dehabilitar (disable) y habilitar (enable) el transformador de
Disebln F12) | Enable SHILE12)[ | | 5o dlel amplificador a través del software.

Barra de estado

IOn line Connection OK I
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9.34 Ajustes basicos
Presione el botén “Basic Setup” en la pantalla inicial.
Bl Basic Setup B / FB B "DRIVED”
PC Software Amplifier
V5,53 K5283 UETEED
|Drive 34 Hardware Wersion 10.04

Power Supply Firmwaare

Fegen Resistor |\r"5.?8 DRIVE Rev create.d Jun 0 12:00:16 2003

h Serial Murnber Address Field Bus Address Baud Rate CAM Bus

mas. Regen Power |a00203438 [ |0 |500kBavd v

80 * | Run Time Name Auto Enatle Ext. WD

max, Mains Vaoltage 5534 h |DRIVED [on =| |100

20V v

. o Units
Mains Phase missing Acceleration Welocity Position
HoMessage v | [mesWLIM /VCMD v | [Compatibity mode « | [iner. =]
QK [ Cancel | Apply |
L\
Regen resistor: modifiquela Unicamente si se utiliza una resistencia de reactancia
externa. La mayoria de aplicaciones no necesitan una resistencia de reactancia adicio-
nal.
Max. mains voltage: para ajustar la tensién nominal de red disponible
Mains phase missing: puede decidir si se genera la advertencia “n05" o el error "F19"
en caso de que falte una fase de red. “F19" provoca la desconexién del trasformador de
salida y "n05" se considera un aviso.
Units: acceleration, velocity, position
Seleccione las unidades adecuadas para su aplicacion en relacion con la carga movida.
Direccion:
Ajustar solo para el master (= mayor direccién del sistema de amplificadores, véase la
pag. 86)
No modifique los demas ajustes.
Haga clic en OK. Haga clic en el botén “Motor” de la pantalla inicial.
®
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9.3.5 Motor (sincrono)

BN motor, B 7 FB B "DRIVED”

Motar Type | Synchronous Motor | Moter Urit | ipm -

[:::) | Current Advance [ Delec:t. ]
P 0 -

lo Mo. of Poles —°
1 A g A
lo max L
45 A E1 mH 10 max
Max Speed (nmax) Limit Phi [ elect. |
£000 Tpm P —20 7r
Number - Mame Halding Brake
<] [witot =] [1500 N max
Start Phi [rpm]

| DKM Cancel | Apply |
N

Presione la tecla de funcion F12 (Software Disable) antes de modificar los
parametros del motor.

Motor Type: seleccione “motor sincrono”. Si utiliza un motor lineal o un motor asincrono,
dirijase a nuestro servicio de atencion al cliente.

Number-Name: al hacer clic en el cuadro de lista se carga la tabla de motores almace-
nada en el amplificador. Localice en la lista el motor conectado y selecciénelo. Si su
motor no se encuentra en la lista, dirijase a nuestro servicio de atencion al cliente.

No modifique el resto de campos para la ejecucion de la prueba rapida.

Haga clic en el botén OK.

Si su motor lleva incorporado un freno,
! Mokor with Holding Brake 7 . “ ” .
e} haga clic en “Yes”. En caso contrario,

Yes ND[ haga clic en “No”.

Si Software Enable esta activo, aparece
una advertencia. Puede continuar pero,
rﬁ Fault at Coﬁnd Holding Brake: después de reiniciar el amplificador,
L3 ERR clear s are enable First . .,
debe comprobar si el freno de detencion
esta bien configurado.
Haga clic en "OK".
Los parametros se cargan en la RAM del

New Configurati ' o

xS E LI X servoamplificador (la carga tarda unos
The configuration of the drive has changed. SegundOS). A ContinuaCién debe Conﬁ r-
The parameters have to be saved and the drive has to be reset .
for the changes to take effect ' mar de nuevo (o rechazar) los cambios
Save configuration and restart the drive? . . . .,
(If the choosing to dizcard the changes, the drive is reset without reallzados en Ia COﬂflgUraClon.
saving the parameters) Si selecciona “Yes”, los parametros se

guardan en la EEPROM del servoamplifi-
L E | Mo | DiscorChang=s | cador y tiene lugar un reinicio (arranque

en frio) que tarda unos segundos.

Haga clic en el boton “Feedback” de la pantalla inicial.
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9.3.6 Feedback
Presione la tecla de funcion F12 (Softwa-
Feedback Type No. of Poles . e
; R re Disable) antes de modificar los
Ofset Banduwidth parametros de feedback.
[
Welocity Observer . o
To confim changes OM 16 kHzWL = Realimentacion:
[ s = L Seleccione el sistema de realimentacion uti-
! lizado.
o F— ”—|A , No modifique el resto de campos.
pply
AN
Si Software Enable esta activo, aparece
una advertencia. No se puede modificar la
§ Fault at Command Feedback Twpe: i i
. ERR clear software enable First conﬂguramon. . .
Confirme los mensajes, presione F12 (SW
Disable) y comience de nuevo la seleccion
de feedback.
New Configuration (X Si todo esta en orden, se inicia el
The canfiguration of the diive has changed parémetro Upload (ya descrito para la se-
The parameters have to be saved and the drive has to be reset .
far the c:ha_nges_to take effect. _ 3 IeCC|On del motor).
Save configuration and restart the diive? . . . « » ,
[IF the choosing to discard the changes, the drive is reset without SI SeleCC|0na Yes ’ |OS parametros se gu_
s2ing the parameters ardan en la EEPROM del servoamplificador
y tiene lugar un reinicio (arranque en frio)
e Mo Discard Changes |
N que tarda unos segundos.
®
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9.3.7 Almacenamiento de parametros y reinicio

Esta a punto de finalizar la instalacién basica y ha modificado/ajustado los parametros.
En funcion de los pardmetros que haya modificado, el sistema puede reaccionar de dos
formas.

New Configuration g‘

The configuration of the diive haz changed,

The parameters have to be zaved and the drive has to be reset
for the changes to take effect.
Save configuration and restart the drive?

\:}

[If the choosing to dizcard the changes, the drive iz reset without
zaving the parameters)

Yes MHa Dizcard Changes

Se han modificado parametros de configuracion importantes

Se advierte al usuario que el servoamplificador debe reiniciarse (arranque en frio). Haga
clic en Yes. Los parametros se guardan automaticamente en la EEPROM del servoam-
plificador y un comando reset reinicia el amplificador (tarda unos segundos). Esto
sucede, por ejemplo, si se modifica el tipo de motor o de feedback.

Se han modificado parametros de configuracion menos importantes
No se muestra ninguna advertencia. Guarde los parametros en la EEPROM del servo-

amplificador de forma manual. Para ello, haga clic en el icono ﬁz | de la barra de herra-
. . . . . . ZAVE
mientas. No es necesario reiniciar el amplificador.

Reinicio del servoamplificador

Es posible reiniciar el servoamplificador de forma manual (por ejemplo, en caso de fallo).

Haga clic en el icono @
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9.3.8 Marcha a impulsos (n.° de revoluciones constante)

Procure que la posicion actual de la carga admita los movimientos siguientes. En
caso contrario, el eje se desplazara hasta el interruptor de fin de carrera de

ADVERTENCIA! hardware o hasta el tope mecanico. Asegurese de que un posible tirén o una
aceleracion rapida de la carga no pueda provocar daios.

@® Conecte el suministro de potencia del accionamiento.
@® Hardware-Enable: +24 V en Enable [X3/15].

@® Software-Enable: haga clicen _Erabl=[SHft+F12) | “en |a pantalla inicial, o utilice la
combinacion de teclas May+F12. El indicador en la placa frontal mostrara una E y la
intensidad de corriente (por ejemplof § B para Enable, 3A).

@® Haga clic en el icono del osciloscopioj , la pagina se abrira:

Bl Oscilloscape B £ FB B "DRIVEQ? [ (=0E3]
0 1
o
A
0o oo
1.0 10
0002 0004 0006 0008
Recording
Resaluion  Charmel Ademinmas_min mat Tigger Signol  Tiager Level
Ready romsl | i |NCHE <]~ T | [ [vemp ~|fo
Start Time/Division 2 a0 - " | Trigger Position  Trigger Edge
Loed | 10 =] ms g [ <] I | | 0% v e |
Service -
Paregters | [Speed  F&  w|  Stan ‘. snuu[FB]‘ Rehesh ‘ E:t:;“g“s Close ‘
‘ i . F!

Fleversing Fl
Mation Task
Zem

@® Seleccione el modo de servicio "Speed F6" y haga clicen  Paameter

Input Service Parameters EI

Reversing Mode

W [rpm]
V1I t[ms]
Ve

Const Direct Current —
Setpoint no2
0 A

w1 1100 Tpm w2 |-100 pm
Electi. Angle
0 ° t1 1000 ms t2 |1000 ms
Hation Task

. A . : -
@® Introduzca la velocidad segura. El signo define el sentido de movimiento.

Tenga en cuenta los requisitos de “velocidad reducida segura” para su aplicacion.

ADVERTENCIA!

@® Haga clicen OK.
@® Inicie la funcion de servicio (boton Start o F6).

Service
éPalametersE |Speed FE j Sta]l . Stop [F3)

Confirme la pregunta de seguridad .
El Opmode cambia a 0 y el trasformador de salida se habilita automaticamente. El
icono de funcién se pone en verde mientras la funcion esta activa.

@® La funcidn esta activa hasta que se pulsa el botén Stop o la tecla de funcién
Fo.

@® Eltransformador de salida se puede deshabilitar (disable) con la tecla de funci-
6n F12.
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9.3.9

9.3.10

9.3.11

Estado

Las advertencias y errores actuales aparecen relacionados en la pagina Status, a la que
puede acceder desde la pantalla inicial pulsando el botén “Estado”. Este botén le informa
del estado actual del servoamplificador, de manera que aparece con distintos datos.

EM Amplifier 8 / FB B “DRIVEQ? X

CET EEERHEE
OPMODE

J Toique: 0: Digital Speed :J
& Analog 110 )—{ Pasition |-ﬂ Curent
=n_ |}
€ Digital /0
ROD/SSI/Encoder Feedback
} '_I M
o ROD Resolver lotar

DBL3NDO 30*

MONITOR,

Servo Diive Ain S it
Configuration Status <OK || [NOENABLE | Disable (F12) | _Enable (Shilt+F12) |

=8 Drive Status B/ FB B “DRIVEO™

Pun Time 4518: 33

Fault History H:MIN Fault Fregquency

F4 Feedback Loss 4518:z9 |FO1 Heat Sink Temp. 1
F4 Feedback Loss 4517:30 |FO3 Following Error 1
FO04 Feedback Loss 4517:30 |FO4 Feedback Loss a1
Fl5 Mains ETE/RTO 4517:30 |FO5 Tndervoltage Cond. z4
FO5 Undervoltage Cond.  4517:30 |FO6 Motor Temperatura 61
F4 Feedback Loss 4517:30 |FO8 Overspeed Condition [
Fl& Mains ETE/RTO 4517:30 |F11 Erake ?
FO5 Undervoltage Cond.  4517:30 |F16 Mains BTE/RTO 37
F4 Feedback Loss 4517:30 |F19 Mains Phase 1
FO4 Feedback Loss 4517:37 |F25 Commutation Errar 3
Aetual Errors Actual Warnings

o 1o

El boton Reset se puede utilizar para restablecer algunos errores. Encontrara una des-
cripcion de los errores y advertencias en la pagina 90.

Llegados a este punto, ya ha puesto en marcha y ha comprobado las funciones principa-
les del accionamiento.

Monitor

&M Monitor 8 / FB 8 "DRIVED™ _

Haga clic en el icono

MONITOF,

Analog Input 1 7oy Angle of Rotation 2001 Dmec:h
Analog Input 2 23 my 2277 (38] counts “Monitor”

Actual Speed 100 rpm
[t [Mean Value] 3 % .
Setpoint Speed ’T Tpm

e (i LDiE] Pasiton [ 9835 inor El monitor muestra todos
corentD Comporert | 0000 & ojosingErer | 0 inet. los valores reales
Current [ Component 0oy A Reference Paint ’ﬁ
not zel , . ’ . .
Bus Valtage 323 v mecanicos y eléctricos im-
a0 .
Fiegen Power o portantes del acciona-
Heat Sink T ¢ C ;
eat Sink Temperature 27 . 0 w m|ent0.
Internal Temperature 41 C 270

Otras posibilidades de ajuste

Para otras posibilidades de ajuste, consulte las instrucciones detalladas que encontrara
en la ayuda en linea y en la referencia de objeto ASCII alli integrada.
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9.4

9.4.1

Sistemas poliaxiales

A tal fin existe una conexion interna entre el master y los moédulos correspondiente a los
ejes. El cable proveniente del PC solamente debe conectarse al master. La adjudicacion
de las direcciones se realiza automaticamente, de modo que hay que asignar exclusiva-
mente la direccién del master.

Direcciones de estacion

La direccién del master se ajusta con ayuda del software de puesta en funcionamiento. A
continuacion se asignan automaticamente las direcciones de los médulos de eje.

Una vez modificada la direcciéon del master, debera apagar y volver a encender la
tension auxiliar de 24 V.

Los modulos de los eje se enumeran decrecientemente a partir del master. La tabla sigu-
iente muestra un ejemplo con un master y tres médulos de igual cantidad de ejes.

Eje Direccién |Comentario

Master 10 Direccion del master, asignada por el usuario
Modulo de eje 3 9

Médulo de eje 2 8 Asignados automaticamente

Mddulo de eje 1 7

La direccion de master mas elevada es 128. La direcciéon del master debe
seleccionarse de modo que al ultimo médulo correspondiente a un eje (izquierda)
se le asigne como minimo la direccién 1.

En redes del tipo CAN o PROFIBUS debe cuidar que las direcciones asignadas
automaticamente, no coincidan con aquella de alguno de los otros nudos.
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Ejemplo de conexion de un sistema poliaxiales

9.4.2

iTenga en cuenta las advertencias de
seguridad (= p.9) y su utilizacién ade-

Bus interno

|||||| 1 — ~ ——_—_— ~ I |
| = » | —om ||
| < | _
- S |
- : | 2 g —% g
m. S | zn | zn | < |
m.. wm _ T rbn ad _ = py R, v Sl nreed PR wnn _
- ol | ) +Divee 3 | Q +3vue _ 5|
g Q ! I A AT | Qoo Q|
2 z | X i | ox r |
e w | 2] _ Bl
2 D _ _
5
2 _ _ _
® _ _ _
m L B v —— | | — 7 |
S 1 W _ wc _ |
o @ | CL9d+ | | a+ _ |
pd _ _
Q) | | _
NN _
L I o _
; + LH_mezox -1 “ anox | _
. | L | | _ _
_ _ _ L Akt | _ Avet | _
| Oz Ao o ¢l -0 cog | _
! aNsa anada
_ _ _ | -==- | == _
_ _ [ _ _ _
X _ _ _ ——q _ —— _
_ _ | QaosN | | QoSN | _
_ | Y doisd | _ | Y doisd | | Y doisd | _
1 1V9LXS “XDw _ anovy | [ [ aNOVY | [ aNOY | _\I/
_ | —Lul uy | | —Lu| ‘uy) | —lu| uy| il
FI0) Uy FIu) 0y F107 Uy T
. "lnx |||_ Lﬁll "lmx — Y “lnx — 4 f{lﬂlﬁl \.
IIIIII Fyvyy b—————— B —_————— \
_ Jo}sDp Bpey L o3 58 z I3 o:ig
p®P2 7R o0,
o
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o
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9.5 Control de las teclas / pantalla LED

En el master se encuentra un panel de manejo con dos teclas. Aqui puede ajustarse la
direccion del master y consultar las informaciones de estado de todos los ejes conecta-

dos.

9.5.1 Control

Puede ejecutar las siguientes funciones con las dos teclas en el Master:

Simbolo

Funciones

A

pulsar una vez: una posicién de menu hacia arriba, se aumenta en un punto
la cifra

pulsar dos veces consecutivas rapidamente: se aumenta en diez puntos
la cifra

pulsar una vez: una posicion de menu hacia abajo, se disminuye en un pun-
to la cifra

pulsar dos veces consecutivas rapidamente: se disminuye en diez puntos
la cifra

AV

mantener pulsada la tecla derecha y pulsar ademas la tecla izquierda:
para introducir cifras, funcién de retorno

9.5.2 Indicacién de estado en el médulo de eje

Cada modulo correspondiente a un eje posee 2 diodos luminosos para una vista rapida
de su estado.

LED

Rojo

Verde |Significado

Encendido | Apagado |eje no esta en condiciones de funcionamiento (fallo)

Centellea

Apagado |Existe un aviso de advertencia

Apagado

Encendido El eje esta listo para el funcionamiento y liberado

Apagado

Centellea |El eje esta listo para el funcionamiento, pero no liberado

Centellea

Centellea |El eje esta seleccionado

Puede obtenerse una indicacion de las advertencias y fallos a través del display en el
master ( = p.89).
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9.5.3 Indicaciones de estado en el master

Encender

24V

H Entrada de reset activa

Una entrada digital estd definida con la funcién "Reset”
y tiene aplicado un nivel high

Estado 1 : 24V conectados

El equipo comunica la version del software b@sico
después de 10 segundos cambia a estado 2,3 o 4

Estado 2 : 24V conectados
El equipo comunica el cédigo de corriente (aqui 3A)
=l| Punto centellea

Estado 3 : 24V conectados, alimentacién de potencia conectada
El equipo comunica cédigo de corriente y tension aplicada

Punto centellea

Estado 4 : Aplicados los 24V y potencia, equipo liberado
Equipo comunica ctdigo de corriente, potencia y liberacion aplicados

Punto centellea

Master
Direccién del master

s D I 1s Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos
|

Los avisos y las advertencias se visualizan por
4 ciclos de centelleo cada uno

15 . N

___ Direccién de estacién

1s Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos
Los avisos y las advertencias se visulizan por
4 ciclos de centelleo cada uno

r-n
[mm]
i
m]
==

Médulo de eje extremo izquierdo

Direccion de estacién
F D I 1s l_l D I 18| Avisos de fallo y advertencia: todos aquellos activos
Ll

Los avisos y las advertencias se visulizan por
4 ciclos de centelleo cada uno

Este ejemplo representa 1 master
con 2 mbdulos de eje

Tenga en cuenta que aqui
también se les asignan nuevas

direcciones a los mddulos de eje eventualmente conectados
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9.6 Avisos de error
NUum Descripcion Explicaciéon
A/lIP/E |Avisos de estado Aviso de estado, no es un error, véase pagina 89
... Aviso de estado El amplificador actualiza la configuracion inicial
F0O0 No error no hay fallo en el médulo correspondiente al eje
Fo1* Temperatura del disipa- | Temperatura del disipador de calor demasiado alta
dor de calor Valor limite ajustado por el fabricante a 80 °C
N Sobretension en el circuito intermedio.
F02* Sobretension o . o
El valor limite depende de la tension de suministro
F03* Error de contorneo Aviso del regulador de posicion
F04 Realimentacion Rotura de cable, cortocircuito, contacto a tierra
» Subtension en el circuito intermedio.
F05* Subtension o . .
Valor limite ajustado por el fabricante a 100 V
Sensor de temperatura defectuoso o temperatura del motor
F06 Temperatura del motor . o . .
demasiado alta. Valor limite ajustado por el fabric a 145 °C
FO7 Tensiones internas Error en las tensiones de alimentacion internas
F08* Velocidad excesivo El motor se acelera, velocidad por encima de lo autorizado
F09 EEPROM Error en la suma de comprobacion
F10 Flash-EPROM Error en la suma de comprobacion
F11 Freno Rotura de cable, cortocircuito, contacto a tierra
F12 Fase del motor Falta una fase del motor (rotura del conductor o similar)
F13* Temperatura interior Temperatura interior demasiado elevada
F14 Transformador de salida |Fallo en el transformador de salida de la potencia
F15 1t max. Valor maximo de I*t sobrepasado
F16* Red BTB Faltan 2 6 3 fases de la alimentacion
F17 Convertidor AD Fallo en !a con\./er3|on de .analoglco en dlgllt.al, provocado con
frecuencia por interferencias electromagnéticas muy fuertes
F18 Circuito de freno Circuito de freno defectuoso o ajuste erroneo
Falta una fase de la alimentacion (desconectable para el fun-
F19* Fase de red , ,
cionamiento en dos fases)
F20 Error de encaje Error de encaje (error de hardware de la tarjeta interfase)
F21 Error de manipulacién Error de software de la tarjeta de interfase
F22 Reserva Reserva
F23 Linea CAN inactiva Error grave de comunicacion de linea CAN
F24 Advertencia La indicacién de advertencia se considera como error
F25 Fallo de conmutacion Fallo de conmutacion
F26 Interruptor de fin de car- |Error en desplazamiento al punto de referencia (alcanzado in-
rera terruptor de final de carrera de hardware)
F27 Reserva Reserva
) El escalén de consigna supera el valor maximo permitido al in-
F28 Trayectoria externa , . —
dicar la trayectoria de posicion externa
F29 Error de SERCOS Solamente en sistemas SERCOS
F30 Emergency Timeout Timeout parada de emergencia
F31 Macro Error de macro
F32 Error en el sistema El software del sistema no reacciona correctamente

* = Estos avisos de error pueden restablecerse con el comando ASCIlI CLRFAULT sin necesidad de reiniciar. Si

s6lo se ha producido uno de estos errores y se utiliza el botén REINICIAR o la funcién 1/O de reiniciar, también

se ejecuta unicamente el comando CLRFAULT.

Para mas informacién sobre los avisos, consulte la referencia de objeto ASCII
(ayuda en linea). Véase el parametro ERRCODE. Encontrara informacién util para
solucionar las averias en el apartado “Solucién de problemas” de la ayuda en

linea.
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9.7 Avisos de advertencia
Numero |Descripcion Explicaciéon
A/l/IP/E | Avisos de estado Aviso de estado, no es un error, véase pagina
... Aviso de estado El amplificador actualiza la configuracion inicial
n01 1%t Umbral de aviso It sobrepasado
n02 Potencia de frenado Se ha alcanzado la potencia de frenado ajustada
Se ha sobrepasado la ventana de fallo de contorneo
n03* S_error .
ajustada
n04* Vigilancia de respuesta Vigilancia de respuesta (bus de campo) activa
n05 Fase de red Falta fase de red
Interruptor de fin de carrera de
n06* P Interruptor de fin de carrera 1 sobrepasado
software 1
Interruptor de fin de carrera de .
n07* Interruptor de fin de carrera 2 sobrepasado
software 2
n08 Error en orden de marcha Se ha iniciado una orden de marcha fallida
) No se habia fijado un punto de referencia al inicio de la
n09 No hay punto de referencia
orden de marcha
n10* PSTOP Se ha accionado el interruptor de fin de carrera PSTOP
Se ha accionado el interruptor de fin de carrera NSTOP
n11* NSTOP
, Sélo ENDAT o HIPERFACE ® : Diferentes nimeros de
Valores predeterminados del o o
n12 motor almacenados en el codificador y el amplificador,
motor cargados )
se cargan los valores predeterminados del motor
n13* Reserva Reserva
La conmutacién SinCos (wake & shake) no se ha pro-
n14 Feedback SinCos ducido, se elimina al habilitar el amplificador y ejecutar
el wake & shake
n15 Error en las tablas Error en la tabla INXMODE 35 velocidad-corriente
n16 Advertencia compuesta Advertencia compuesta para los niumeros n17 a n31.
La sincronizacion se genera si el accionamiento esta
n17 Sincronizacién bus de campo | ajustado en sincronizacién (SYNCSRC) pero no esta
sincronizado (por ejemplo, CAN-Sync).
. . En el codificador multiturn se ha superado el nUmero
n18 Desbordamiento multiturn o
maximo de vueltas
n19 Rampa limitada en secuencia |Se ha sobrepasado el rango de valores en los datos de
de movimiento la secuencia de movimiento
n20 Datos GMT Datos “Graphical Motion Task” erréneos
n21 Advertencia del programa PLC |El programa indicara el significado
La advertencia concede al usuario la posibilidad de re-
Temperatura del motor sobre- i .
n22 asada accionar antes de que el error “Sobretemperatura en
P motor” provoque la desconexién del regulador
n23-n31 |Reservado Reservado
n32 Versién beta de firmware Version de firmware no autorizada

* = Estos avisos de advertencia producen una detencion dirigida del accionamiento (frenado con rampa de

emergencia)

Para mas informacién sobre los avisos, consulte la referencia de objeto ASCII
(ayuda en linea). Véase el parametro STATCODE. Encontrara informacién util para

solucionar las averias en el apartado “Solucién de problemas” de la ayuda en

linea.
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9.8

ISy

Solucion de averias

Las condiciones en que se ha procedido a la instalacion determinan las causas por las
que se produce una averia. En el caso de sistemas poliaxiales, pueden subyacer las
siguientes causas de error.

En el apartado “Soluciéon de problemas“ de la ayuda en linea del software de
puesta en funcionamiento encontrara una descripciéon detallada de las causas de

los fallos y recomendaciones para solucionarlos.

Nuestro servicio de asistencia técnica se esforzara por resolver todos los problemas que

surjan.

Errores

Posibles causas de error

Medidas

Aviso de error de
averia de
comunicacion

Utilizado el conductor incorrecto
Conductor insertado en una ranura de
conexion incorrecta

Seleccionada interfaz del ordenador
incorrecta

Emplear conexién Nullmodem-
Insertar conductor en las ranuras
de conexion correctas
Seleccionar correctamente la
interfaz

El motor no gira

No accionar el servoamplificador
Conductor de valor nominal cortado

Fases del motor cambiadas
No se ha accionado el freno

— El accionamiento esta bloqueado

mecanicamente

El nimero de polos del motor no se
ha ajustado correctamente

Retorno ajustado incorrectamente

Conectar la sefial ENABLE—
Comprobar el conductor de valor
nominal

Fijar correctamente las fases del motor
Comprobar el control de los frenos
Comprobar la mecanica

Ajustar el parametro del numero
de polos del motor
Fijar correctamente el retorno

El motor se ace-
lera en exceso
(Overspeed)

Fases del motor cambiadas
Unidad de retorno incorrectamente
ajustada

Fijar correctamente las fases del motor
Fijar correctamente la desviacion
del angulo

El motor vibra

Amplificaciéon demasiado alta
(Regulador del la velocidad)

Proteccion del conductor de retorno rota
AGND sin cablear

Reducir el Kp

(Regulador del la velocidad)
Renovar el conductor de retorno
Conectar AGND con CNC-GND

El accionamiento
da aviso de error
de contorneo

IrmsO Ipeak demasiado bajo

Rampa de valor nominal demasiado
alta

Aumentar lrms 0 lpeak (Tener en cuenta
los datos del motor)
Reducir la RAMPA SETP +/-

El motor se
calienta en
exceso

Irms/lpeak demasiado alto

Reducir Iims/lpeak

Accionamiento
demasiado débil

Kp (Regulador del la velocidad)
demasiado bajo

Tn (Regulador del la velocidad)
demasiado bajo

PID-T2 demasiado alto
Tacometro T demasiado alto

Reducir el Kp (Regulador del
velocidad)

Tn (Regulador del la velocidad),
valor por defecto del motor
Reducir PID-T2

Disminuir el tacometro T

El accionamiento
funciona de for-
ma brusca

Kp (Regulador del la velocidad)
demasiado alto

Tn (Regulador del la velocidad)
demasiado bajo

PID-T2 demasiado bajo
Tacometro demasiado bajo

Reducir el Kp

(Regulador del la velocidad)

Tn (Regulador del la velocidad),
valor por defecto del motor
Aumentar el PID-T2

Aumentar el tacometro T

El eje gira con
un valor nominal
=0V

Offset con informacién analdgica del
valor nominal no equilibrado
correctamente

AGND no conectado con CNC-GND
del control

Equilibrar el offset del software
(E/S analégico)

Conectar AGND y CNC-GND
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10.1 Vocabulario

A Amplificacion P Kp,
C Clock Senial de reloj

Circuito de carga

Circuito intermedio
Conexion a tierra
Conmutador final

Conversion digital del resolver

Corriente eficaz Irms
Corriente pico Ipeak
Cortocircuito
counts

D Desplazamiento de fase

Disable
Disyuntor de potencia

E Enable
F Filtro de red

Formato GRAY
Freno de sujecién

Funcionamiento de inversion
G Grupos constructivos CONNECT

| Interfase de bus

Interfase para el generador incremental

Interfase SS

Interfase
J Juego de datos de trayectoria
L Libre conveccion
M Maquina

amplificacion proporcional del bucle de regulacion

transforma en calor la energia sobrante que
genera el motor al frenar

tension de potencia rectificada vy filtrada
union conductora entre una fase y PE

Conmutador de final de carrera para la trayectoria
de marcha de una maquina; realizado como
contacto normal cerrado

conversion de las sefales del resolver a
informaciones del tipo digital

valor eficaz de la corriente de régimen

valor eficaz de la corriente pico

aqui: union conductora entre dos fases

pulsos de conteo interno, 1 pulso = 1/220 vuelta

defasaje entre el campo electromagnético y
magnético del motor

ausencia de la sefial de liberacién (OV o abierto)

proteccion de la instalacion con dispositivo de
supervision de ausencia de fase

sefal de liberacion para el amplificador (+24V)

Dispositivo para la reduccién de interferencias
provenientes de la red.

forma especial de datos binarios

freno contenido en el motor, que solamente debe
utilizarse cuando el motor esta parado

marcha con inversion periddica del sentido de giro

grupos constructivos instalados en el servo-
amplificador con regulador de posicién integrado,
que presenta variantes especiales de interfase,
para su conexion al control sobreimpuesto.

CANopen, PROFIBUS, SERCOS

Indicacion de posicién a través de 2
senales desfasadas en 0°; no es indicacion
absoluta de posicién

Indicacion ciclica absoluta de la posiciéon
punto de conexion

paquete de datos con todos los datos requeridos
para la regulacion de posicién necesarios para
que la maquina pueda recorrer una trayectoria
dada

libre circulacién de aire para la refrigeraciéon

totalidad de partes o instalaciones unidas entre
ellas, de las cuales por lo memos una, es movil
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N Nivel de | 12t Supervision de la corriente eficaz Irms,
efectivamente entregada

(0] Offset de entrada modificaciones de las caracteristicas de entrada
de una entrada analdgica, debido a la temperatura
y el envejecimiento

Optacoplador unién optica entre dos partes eléctricamente
independientes del sistema

P PID-T2 constante de tiempo de filtrado para el bucle
regulador de velocidad

Potencia nominal del circ. de carga  potencia media que puede transformarse en el
circuito de carga

Proteccion térmica proteccion t'rmica integrado al bobinado del motor,
sensible a la temperatura (PTC)

Pulso cero pulso que emite el generador incremental una vez
por vuelta y sirve para la puesta a cero del
contador de la maquina

Pulso de potencia del circ. de carga potencia maxima que el circuito de carga puede
transformar

R Rampa del valor nominal limitacion de la velocidad de modificacion del valor
nominal para la velocidad de giro

Regulador de corriente ajusta a 0 las diferencias entre el valor nominal e
instantaneo de la corriente.

Regulador de posicion ajusta a 0 la diferencia entre el valor nominal e
instantaneo de posicion; la variable de salida es
el valor nominal de velocidad

Regulador de velocidad ajusta la diferencia entre el valor nominal de
velocidad y el valor instantaneo de la misma a
cero. Su variable de salida es el valor nominal
de corriente

Regulador PI Bucle regulador con comportamiento tanto
proporcional como integral

Reset inicializacion del microprocesador

S Salida: salida de potencia de tension

Separacion de potencial eléctricamente desacoplado

servoamplificador Elemento de ajuste para la regulacion del
momento de giro, velocidad de giro y posicion del
servo motor

Sistema de mas de un eje maquina con mas de un eje autarquico

T Tension de modo comun amplitud de una senal de tensién referida a masa,
aplicada a ambos polos de una entrada
(diferencial), que no afecta el correcto
funcionamiento de dicha entrada

Tensién de tacometro tension proporcional al valor instantaneo de la
velocidad de giro

Tn, tiempo de reajuste | parte integral del bucle regulador

T-Tacho, constante del tacometro constante de tiempo para el filtrado de la
realimentacion de la velocidad de giro del
regulador correspondiente.

v Velocidad de giro final valor maximo para la normalizacion de la
velocidad de giro para £10V
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10.2 Numeros de pedido

En el manual de accesorios encontrara los numeros de pedido para accesorios como
cables, resistencias de carga, bloques de suministro, etc.

10.2.1 Servoamplificadores
Articulo N° de pedido
SERVOSTAR 403M-NA (CANopen) DE-102111
SERVOSTAR 406M-NA (CANopen) DE-102117
SERVOSTAR 443M-NA (CANopen) DE-102832
SERVOSTAR 446M-NA (CANopen) DE-102833
SERVOSTAR 403A-NA (CANopen) DE-102112
SERVOSTAR 406A-NA (CANopen) DE-102118
SERVOSTAR 403M-PB (PROFIBUS) DE-102113
SERVOSTAR 406M-PB (PROFIBUS) DE-102119
SERVOSTAR 443M-PB (PROFIBUS) DE-102834
SERVOSTAR 446M-PB (PROFIBUS) DE-102835
SERVOSTAR 403A-PB (PROFIBUS) DE-102114
SERVOSTAR 406A-PB (PROFIBUS) DE-102120
SERVOSTAR 403M-SE (SERCOS) DE-102115
SERVOSTAR 406M-SE (SERCOS) DE-102121
SERVOSTAR 443M-SE (SERCOS) DE-102976
SERVOSTAR 446M-SE (SERCOS) DE-102977
SERVOSTAR 403A-SE (SERCOS) DE-102116
SERVOSTAR 406A-SE (SERCOS) DE-102122
SERVOSTAR 403M-EC (EtherCAT) DE-200740
SERVOSTAR 406M-EC (EtherCAT) DE-200741
SERVOSTAR 443M-EC (EtherCAT) DE-200742
SERVOSTAR 446M-EC (EtherCAT) DE-200684
SERVOSTAR 403A-EC (EtherCAT) DE-200686
SERVOSTAR 406A-EC (EtherCAT) DE-200685
Ventilador externo-SR4BV- DE-102582

10.2.2 Contraenchufes
Articulo N° de pedido
Contraenchufe X0 -SR4X0- (parte de la entrega) DE-102583
Contraenchufe X1 -SR4X1- (parte de la entrega) DE-102584
Contraenchufe X3 -SR4X3- (parte de la entrega) DE-102585
Contraenchufe X6 -SR4X6- (parte de la entrega) DE-107466
SubD 15 polos, Enchufe (X2) a peticion
SubD 9 polos, Enchufe (X5) DE-81783
SubD 9 polos, Zécalo de conexién (X4, X7, X8) DE-81784

SERVOSTAR® 400 Manual del producto

95




Apéndice 12/2010 Kollmorgen

10.3 Indice
A Abreviaturas. . . . . ... ..o 8 G GOST-R. ... 14
Advertenzia . . . . . . . . . . ... 15 Gradodesonora. . . . . .. .. ... ... 23
Almacenamiento . . . . . . . . . . . .. .. 15 Gradodesuciedad. . . . . . ... ... .. 23
Altura de apilamiento . . . . . . ... ... 15 Guia L
Altura de emplazamiento . . . . . . .. .. 23 Instalacion eléctrica . . . ... ... .. 38
Asignacion de los contactos . . . . . . . . . 44 Instalacion mecanica. . . . . . . .. .. 33
Avisos de advertencia . . . . . .. ... .. 91 H Hall,interfaz . . . . . . . ... ... .... 54
Avisosdeerror. . . ... ... 90 I Indicacién de estado. . . . . .. . ... .. 88
B BISSinterfaz. . . .. ......... ... 51 Instalacion eléctrica . . . . . . ... .. .. 37
Blindaje Instalacion mecanica. . . . . . .. ... .. 33
Instalacion . . . . ... ... ... 38 Instalacion, Software. . . . .. .. ... .. 75
Plano de conexion . . . . . . ... ... 45 Instrucciones de seguridad . . . . . . . . .. 9
BTB/RTO . . ................ 67 Interruptores diferenciales (FI). . . . . . . . 31
Bus de campo, conexién. . . . . . ... .. 69 L Limpieza . . . . oo 15
C Cableado. . . . ............... 39 Lugar de instalaciéon . . . . .. ... .... 33
CAquen, Interfaz. . . .. ... .. .... 69 M Master-Slave. . . . . . . . . . . . 57
Circuitodecarga. . . . . ... .. .. ... 25 .
Circuito intermedio, Interfaz 48 Medidas . . ... .............. 35
Codificacio T Momentos de ajuste, enchufe . . . . . . .. 22
odificaciondemodelo . . . . . . . . . .. 18 Montai 34
Codificador incremental, interfaz. . . . . . . 56 ONMAIE v e
o . . Motor
Codificador SinCos, interfaz. . . . . . . .. 53 Interfase 48
Codificador, interfaz . . . . . ... ... .. 52 | TTEEE s rnnnnrmnn s
Codificador, Master-Slave interfaz. . . . . . 57 N Normas . . . ... ............. 12
Comcoder, interfaz. . . . . . .. ... ... 55 NSTOP, Interfaz . . . . . .. ... ... .. 65
Commutadores finales, entradas . . . . . . 65 NUmeros de pedido . . . . .. ... .... 95
Componentes de sistema . . . . . ... .. 42 0 OpCiONeS. . . . v v i i 20
Comportamiento de conexién y desconexion 26
Condiciones de contorno . . . . . . . ... 23 P PantellaLED. . . .............. 23
Conductor PC . . . . . . . . . 68 Placa de |dent|f[(3at|on ............ 17
Conductores de conexion . . . . . . . . .. 41 Plano de conexion
Conexién alared, Interfase . . . . . .. .. 47 Master . .. ............... 45
Conexién del blindaje . . . . . .. ..... 40 Modulogje . . . . ... 46
ConexionPC. . . . . . . ... ... .... 68 b ,S',S,terga pollatX|gIes """""" %
ConformidadconCE. . . . . ... .. ... 12 osicion de mongje . . . . . .. ...
Conformidad con UL/CUL . . . . . . . . .. 11 PROFIBUS, Interfaz . . .. . ......... 70
Controlde lasteclas. . . . . ... ..... 88 Protecciones. . . ............ .. 22
Corrientedefuga . . . ... ........ 31 PSTOP, Interfaz . . . . ........... 65
L Puestaatierra. . . . .. ... ... .... 45
D Datos técnicos. . . . . . ... 21 Puesta en funcionamiento . . . . . . .. .. 73
Condiciones de contorno. . . . . . . .. 23 Puesta fuera de servicio. . . . . . . .. .. 16
CD:gFoesXI:c?ni?na-le;s g? Q Quickstart, prueba rapida del accionamiento 76
Momentos de ajuste . . . . . . ... .. 22 R Reparatur . . . .. .. ... ... ..... 16
Protecciones . . . . . . . ... ... .. 22 Requerimientos de hardware . . . . . . . . 75
Seccion de conductores . . . . ... L. 23 Resistencia de carga
Descripciontécnica . . . . . . ... . ... 19 Datos técnicos . . . . . .. .. ... .. 25
Diagramaenbloques . . . . . . .. .. .. 43 Interfase . . . .. ... ... L. 48
Direccibn de estacion . . . . . . .. . . .. 86 Resolver, interfaz . . . . . . ... ... .. 50
Direccion y impulsos, interfaz . . . . . . . . 60 ROD, Interfaz . . . . . ... ... ... .. 62
E  Elminacion. . . . ... ... ... ..... 16 RS232/PC, Interfaz . . .. ......... 68
Embalaje. . . . .. . ... ... ... 15 S Salidas
Emulacién de encoder. . . . . . . ... .. 62 BTB/RTO. . . . ... ... .. ..... 67
Entradas DIGI-OUT1/2 . . ... .. ... .... 66
Alimentacion de tension . . . . . . . .. 47 Emulacion de encoder . . . . . . .. .. 62
Codificador, Master-Slave . . . . . . . . 57 Seccion de conductores . . . . . .. .. .. 23
DIGIFIN1/2. . . ... ... ... .... 65 SERCOS, Interfaz . . . . . ... ... ... 71
Liberacion (Enable) . . . .. . ... .. 67 Simbolodemasa . . . .. ... ... ... 39
NSTOP. . . . . ... ... . ... ... 65 Simbolos . . . . ... ... .. ... 7
PSTOP. . . . . . . . .. ... .. ... 65 Sistemademasas. . . .. ... ... ... 25
Resolver . . . . . ... ... ... ... 50 Sistemaoperativo . . . . .. ... L. 75
Valor nominal analégico . . . . . . . .. 64 Sistemas poliaxiales, conexiéon . . . . . . . 86
EtherCat, Interfaz . . . . . . ... ... .. 72 Software de puesta en funcionamento. . . . 74
E Formateacion . . . . . . . . . . . ... .. 73 Solucionde averias . . . . . ... ... .. 92
Frenodesujecién . . . . . ... ... ... 24 SSl, Interfase . . . . ... 63
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T Temperatura del ambiente. . . . . . . . .. 23
Tension auxiliar de 24V, Interfase . . . . . . 47
Tension de alimentacion. . . . . . . .. .. 23
Tipo de proteccion. . . . . .. .. .. ... 23
Transporte . . . . . .. .. ... .. .... 15
U Utilizacion conforme
Servoamplifocador. . . . . . .. .. .. 10
Software de puesta en funcionamento. . 74
\) Ventilacion
Datostécnicos . . . . . .. .. ... .. 23
Instalacion . . . . ... ... ... ... 33
Vibraciénes . . . . .. ... ... ..... 23
Vocabulario . . . . ... ... ... .... 93
Volumen de suministro. . . . . . .. .. .. 17
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Servicio

Queremos ofrecer al cliente un servicio de calidad. Para ello les agradecemos que contacten
con su representante local de ventas. En el caso de que no lo conozcan, no duden en
ponerse en contacto con nosotros en las siguientes direcciones:

Europa
Servicio al cliente Kollmorgen Europa

Internet www.kollmorgen.com
E-Mail technik@kollmorgen.com
Tfno:  +49(0)2102 - 9394 - 2250

Fax: +49 (0)2102 - 9394 - 3110

Norteamérica
Kollmorgen Customer Support North America

Internet www.kollmorgen.com
E-Mail support@kollmorgen.com
Tfno:  +1-540-633 - 3545
Fax: +1-540 - 639 - 4162



http://www.kollmorgen.com
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