Rapidos, Prec:sos y’?ac:les de Usar
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Caracteristicas Principales OmRron

PEopPL¥®

N\ Referencia por medio de PULSOS.
N\ Esta serie sustituye a la serie -UE.

N\ Menor precio que la serie -UE.
N\ Cercano a un motor paso a paso de la misma potencia.

N\ Altas prestaciones.
N\ Mayores que un motor paso a paso equivalente.

N\ Facil de usar.
N\ NoO necesita programacion.

N\ Flexibilidad.

N\ Ajuste flexible disponible para usuarios avanzados.
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MODELOS Y REFERENCIAS
SERVO DRIVER

R7D-APOTH
DAIVEN

[200v/7/100W]

STEP
j;sl,m.ﬂ..Ru;{"ﬂ v

R7D-APO2H
Serie / / l

SMART STEP CAPACIDAD: VOLTAJE de

A3 30W ALIMENTACION:
A5 50W L 100V

o1 joow  H 200V

02 200W

04 400W

08 750W




MODELQOS Y REFERENCIAS
SERVO MOTOR

6@.60““41\;

omnon

PEopL®

R7M-AP10030-BS1

Servomotor /
SMART STEP CAPACIDAD: NOMINAL:

MOTOR
TIPO: 050
A: Cilindrico 190
AP: Cubico e
400

750

30W
50W
100W
200W
400W
750W

30

/8

VELOCIDAD

3000 rpm

I ol

FRENO:
Blanco: Sin Blanco: Sin
freno chaveta

B: Con freno S1: Con chaveta




MODELOS Y REFERENCIAS
CABLE DEL SERVOMOTOR

@-FORMAN
Q% e

OmRrRON

PEopPL¥®

R7A-CEA010S

e i

Serie

/

CABLE DEL LONGITUD

SMART STEP  SERVO MOTOR 3

005
010
020

3m

5m
10m
20m

Iy

TIPO DE
MOTOR

S: Sin freno

B: Con freno

- Solo un cable para potencia vy
encoder. Un apropiado apantallado
garantiza suficiente inmunidad al
ruido.

* El diametro del cable es el mismo
para todos los cables (disefado para
el motor mds grande).
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MODELOS Y REFERENCIAS
OPERADOR DIGITAL

R7A-PR0O2A
— /

ACCESORIOS OPERADOR
SMART STEP DIGITAL

* 5 lineas de display LCD alfanumérico.
* Para escritura y lectura de parametros.
* Para monitorizacion y diagnosis.

* Puede almacenar, leer y escribir hasta
siete juegos completos de pardmetros.
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MODELOS Y REFERENCIAS  OMRORN
RESISTENCIA REGENERATIVA (400w y 750w) PEopL®

R§8A RR22047S

RESISTENCIA

ACCESORIOS o r el ERATIVA

DE SERVO

Si se necesita disipar mas de 70W se
recomienda utilizar ventilacion forzada
para evitar que la temperatura aumente
por encima de 170°C.

Conectar siempre el relé térmico en serie
con la secuencia de emergencia de la
instalacion.

ESPECIFICACIONES
220W Potencia Nominal
70W a 120°C

47Q 1£5% Resistencia Nominal

Contacto Térmico NC
(170°C).
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MODELOS Y REFERENCIAS OmMRON
RESISTENCIA REGENERATIVA PEopLE

Esta resistencia no se puede conectar a los servodrivers entre 30W y 200W.

Esta resistencia es para el servodriver de 400W (conectada directamente a
Bly B2) y el de 750W. El servodriver de 750W tiene también una resistencia
interna, por lo tanto primero desconectar el cable entre B2 y B3.

R7D-APO4H (400W) R7D-APO8H (750W)
Resistencia Resistencia
51
BflY )
Serys Dnvar I'-:f'i Serve Driver 82
% o Quitar




MODELOS Y REFERENCIAS

RESISTENCIA REGENERATIVA

COMBINACION DE RESISTENCIAS:
1) 70W (47Q) 2) 280W (47Q)

R7D-APO4H ------- > Combinaciones 1y 2
R7D-APO8H ------- > Combinaciones 1,2y 3

FEH®RHMHHA
D-EHI—IHHHE—D
BRMH& R

3) 630W (47Q)

Resistencia minima 40 Q
Resistencia minima 40 Q
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MODELOS Y REFERENCIAS OMRON
SOPORTE PARA MONTAJE PEopL®

R88A-TKO1W
~ N

ACCESORIOS SOPORTE PARA
DE SERVO MONTAJE

Con este accesorio se puede instalar el servo Smart Step por la parte de
delante del panel. De esta forma la parte de potencia estard aislada en la
parte de atrds del armario permitiendo separar esta parte del resto.
Esto es Util para tener una ventilacion mds eficiente.



MODELOS Y REFERENCIAS
FILTROS

R88A-FIW104-E
7 — N

ACCESORIOS FILTROS PARA RANGO

DE SERVO LAS SERIES W Y 104 1 fase 230V 4A
SMART STEP (hasta 200W)

107 1 fase 230V 7A
(400W)

115 1 fase 230V 15A
(800W)

Los filtros Smart Step son los mismos que para la serie W.

TIPO
E Tipo Europeo
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MODELOS Y REFERENCIAS  OMROR

CONECTIVIDAD PEopLE

OMRON ha desarrollado una serie de cables e interfaces
pasivos que hacen mds sencillas las conexiones de las sefiales
entre los diferentes controladores y el driver Smart Step.

Como los servodrivers de la familia Smart Step son
comandados por pulsos, OMRON ha desarrollado cables para
conectar a las diferentes tarjetas NC’s.
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MODELOS Y REFERENCIAS OMRON
CONECTIVIDAD - Proposito General PEopLE

Cable de propédsito general (CN1) R88A-CPUxxxS

Interface XWZB -4OF5 -P

Cable Interface - Servo Driver (CN1) R88A-CTUxxxN

I omaon . @
RS- e n.n _

et L ELEE R FL RN B AR LR
AR UEUEILEE P DL IR R

o
)

NOTA: xxx puede ser 001 -->1m 6 002 --> 2m
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~ MODELOS Y REFERENCIAS OMRO
CONECTIVIDAD con NC'S- No Comunicaciones PEoPLE

Hay tres elementos:
Cable del Smart Step al Interface.
Cable de la NC al Interface.

Interface.

El Interface recibe todas las sefiales (Smart Step, NC y las sefiales externas como
limites, origen etfc...) y las distribuye al dispositivo deseado.
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MODELOS Y REFERENCIAS oOmRroN
CONECTIVIDAD con NC'S- No Comunicaciones PEoPLE

Interface Cable Controlador & Interface Controlador
*WZB-20J6-3B AW ST wmm J- A Tl IH-PLEZ]
T 1-CPLI45-V1
KWL s - ALY (1 eje) CS1W-HIPZZ
KW EL e J- AZS (2 ejes)
X WZB-40J6-ZB KW T e J- AB CZ00H-MEZT]
CRO0-MEIIE/Z211
MW e J- AD CSIW-MNCZ13/413
CZO0OHW-MNC213/413
AW e J- AL CSIW-MNCZ33/433
KW e J- ALY CIIW-MNCZ153/413
KW T e J- AL ] CIIW-MNCZ33/443
~WZB-20J6-1B MW T o J- A CZ00H-MELLZ
XKW T e J- AB CS1W-MCL13
CAO0OHW-MNC113
KW T e J- ALZ CS1W-MC133
KW T e J- ALG CI1W MC113
AW ST e J- AZD CT1W-MC135

Cable Interface & Servodriver XW2Z-xxxJ-B5



o LOS Y REFERENCIAS OMRO
CONECTIVIDAD con NC'S- S| Comunicaciones Aeopt
Ahora tenemos cuatro elementos:

Cable del Smart Step al Interface con comunicacion.

Cable de la NC al Interface.

Interface con comunicacion.

Cable del Interface al puerto de comunicaciones.

El Interface tiene las mismas sefiales que antes y ademds las seiiales RS422 de los servo
drivers. Estas sefales estdn disponibles para cualquier dispositivo de comunicaciones.
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MODELOS Y REFERENCIAS oOmRroN
CONECTIVIDAD con NC'S- SI Comunicaciones PEoPLE

Interface

Cable Controlador & Interface

Controlador

XN ZB-40.J6-4 A

AN 2T = J-A0

C200H-ME 211
ChOO0-MEC115/ 211

AN 2T = J- A9

CEIW-MC 215/ 413
CZ00HW-MC213/413

KON 2 e J-ALS

CEIW-MEZ2355/433

KON ET e J-ALT

CIDA-MC213/4 13

SN 2 e J-AL

CIVAW-MEZ 535/4 33

Cable Interface con comunicaciones & Servodriver XW2Z-xxxJ -B7
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MODELOS Y REFERENCIAS omRron
CONECTIVIDAD - COMUNICACIONES PEopLE
Cable al Cable al Driver Cable al Driver
Controlador Smart Step X Smart Step Y

Todos los pines de
comunicaciones estan Cable al
interconectados MASTER

El Interface con comunicaciones interconecta todos los terminales de
comunicaciones de todos los servos (RS422) y también tiene para comunicar con un
PLC o cualquier otro dispositivo de comunicaciones. Un puerto es para conexién a PLC
y el otro para conectar con otro Interface. También tiene disponible una resistencia
de terminacion.



MODELOS Y REFERENCIAS e
CONECTIVIDAD - COMUNICACIONES PEopL®
PIMN H? |[PIN NH?|PIN H? (PIN H? | SIMBOLO DESCRIPCION
2l 2l 1 1 RxD+| Pines de Becepoidn R5422 (desde &l punto de
e, e, g i FoD- [ wista del servodriver],
23 23 & & TxD+| Pines de Transmision R5422 [desde el punto de
24 24 i a TxD-| vizsta del zervodriver],
2l 2] Pantalla] Pontalla Fz | Conexion de la Pantalla.
A T T 1
[ B e s e
f
‘ — =2 = LS

Conectar la resistencia de terminacion en el Ultimo Interface en caso de comunicar con

mas de un esclavo.
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MODELOS Y REFERENCIAS OMRON
CABLES DE PERIFERICOS PEopPLE
Monitorizacion analdgica (CN4) R88A-CMWOO01S

RYD-AP <:| «:I — : . ::_+ : [:>
Servodriver o '_*I Dispositivo
Externo

Cable de comunicacion con PC (CN3) R7A -CCA002P2

<::| ;_@ i | L:24:n L]]]]I[Il :1;'_: [:> RTC-AF

PC +— a5 Servodriver
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MODELOS Y REFERENCIAS OomRrRon
CONECTORES PeopL¥

Conector de E/S (CN1)

CONECTORMINIDELTA36-V1

Conector de Encoder (CN2)

CONECTORMINIDELTA14-V1

Conector del Encoder (lado del motor)

R7A-CNAO2R

Conector de Potencia (lado del motor/color blanco)

CONECTOR SMARTSTEP POT-V1
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MODELOS Y REFERENCIAS OIMRON
DOCUMENTACION PeopiLE

OMmMROnNn
QOG
o\

I533-E1-01  MANUALIBE USUARTO-.

I534-E1-01 MANUAL DE OPERACION

TSTEP A

2

1807-E1-Q1 |\ {ECATALOGO - .
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DIMENSIONES ¥

SERVO DRIVER

200VA C:30W/50W/100W/200W PeopLE
B.5 #:-'.':".-".-"-
| Bl i
i | OOULY o
wo (B2 [ 1| e (D00 re o
| E THol 148,51 | '
' I_,.ﬂ'::_
i i j.l_
2 U g ==L . 4
— 55— L ; L5 5 " S A

A '”uﬂﬂ‘l'l'ﬂ‘" T

L |
pun LML
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DIMENSIONES

SERVO DRIVER
200VAC:400W

5 dig hole Mounting dimensns

3.5 Mo, B4
L | v
iats
L 160
TG Sz
2 y ~ T—=tT N
f .
(5} %
o




DIMENSIONES

SERVO DRIVER
200VAC:750W

1
|

==E=EE==

W

\
L

it

HH(

180

=g

]
i

il

TR

ORM
(AN

Q &
OmRON

PEopL®

Mounting dimensicns

ey, B4

1
4050 |




DIMENSIONES

SERVO MOTORES CILINDRICOS (3000rpm)
MODELO SIN FRENO Y CON FRENO

RI-AH EI30(-51) (Without Braka)

RIM-ALT E 30-Bi-51) (With Brake)

ORM
GRFTTANG

2, &
OomRrRoON

PEopPL¥®

Axis end
AT SIS

Hale il
£ MaErk

[
[ k
A 2l L LR
Mo Bamenseons {mm)
iL LR Elange surlace Axis end

Without B Wb B e g Lz F i3 2 5 ik b a® "
ST AL [ k| H 3 qis ST I K Iy, 4.0 s Ehi id F H, 12
SN ALSIELE (i FIEE
SN A0S 445 Fo& ki ] il ]
SO AR IE L ) L3 Ha i o CAdef L £ Four. Boh dis | 3088 il h b =
Hrh AdUeIEE L T
=R A SOGTE 14 PHG & di; ] [y it ] Faur, & dia b T




DIMENSIONES
SERVO MOTORES CUBICOS (3000rpm)

MODELO SIN FRENO Y CON FRENO

F2{-51] (Withou! Braks)

RLris-AH

-

RT-a-

32-8{-51] {With Braka}

L]

-

~

ORM
GRFTTANG

Q &
omRron

PEopPL¥®

*Oais ard
dimensans

i

=

Four Z-diz
mouriting
||! hizies
'I_. TRl e " I T I —
R E
-+ - & dla. 232 - & da. 23 dka Fy
Muolel Limenssons (mm)
LL LR Flange surtace Axis and
Wiihout B § Wil L 1) ] il F LI L 5 LIK" b" h* k1"
S H RS k2 L F i i il il 4 i 2k Hhi: 4 L L]
HIN-ARRTAL LTy HE & T TR L Mk K H r 14nk il . a K
HTN AP Bi Hh
=T AP TR Ui G ) i (s i 20 (A e 1B i {i TeHs P




ORM
LS

AGENDA OmRon

PEopPL¥®

N\ Caracteristicas principales.

N\ Modelos y Referencias.

N\ Dimensiones.

N\ Caracteristicas del Servo Motor.

N\ Caracteristicas del Servo Driver.

N\ Modo Sencillo.

N\ Modo Avanzado.

N\ Operador Digital y Software WMON Win V.2



ORM
<2F A’V%

2
CARACTERISTICAS SERVO MOTOR ©OMRON

PEopPL¥®

Dos tipos de motor: CUBICOS & CILINDRICOS

RANGO DE POTENCIAS:

TIPO CILINDRICOS: 30W 50W 100W 200W 400W 750W
TIPO CUBICO: 100W 200W 400W 750W

El mismo motor puede ser usado con drivers de 100V y 200V.
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CARACTERISTICAS SERVO MOTOR O'DR‘"

PEopL¥®

ESPECIFICACIONES COMUNES:
El rango de velocidad es de 3000 rpm y la velocidad mdxima es de 4500 rpm.

La resistencia térmica es de clase B (120 °C)
Proteccion IP55 (excepto en el eje).

La inercia mdxima de la carga puede llegar a ser 100 veces la inercia del motor.
Esto estd limitado por la cantidad de energia regenerativa en la aplicacion.

Encoder Incremental line driver: A, -A, B, -B, S, -S (2000 p.p.r.).
OPCIONES COMUNES:
Freno (24Vdc y 1° de backlash)

Terminacion del eje: Con y sin chaveta




CARACTERISTICAS SERVO MOTOR

CARACTERISTICAS DE POTENCIA:

R$4

OmRON

PEOP\—e

Los motores Smart Step han sido disefiados usando la misma tecnologia que
los servomotores de la serie W. Por eso, las caracteristicas de potencia son
practicamente las mismas. La principal diferencia es que la velocidad mdxima
es de 4500rpm en vez de las 5000rpm de los servomotores W (Ver que la
curva Par/Velocidad esta cortada segun la linea roja del diagrama).

R7M-A10030 (100 W)
(N-m)

1.0 1

0.96 0.96

0.8 -

0.6

0.4

(3600)

Repeated usage

0.318 0.318

0.2 -

Continuous usage

\

0.91

0.222

T T
1000 2000 3000

T
4000

5000

{r/min)

R88M-W10030L/S (100 W)

0.955

(N-m)}
1.0 10.955
0.8 -
06 Repeated usage
047518 0318
0.2 )
Continuous usage

g

1000 2000 3000 4000

{r/min)
5000
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CARACTERISTICAS SERVO MOTOR < =
OmRrRoN

Cubico & Cilindrico Servo Motor g

DIMENSIONES:
Cilindrico--> Menor drea de montaje.
Cdbico --> Menor longitud.
PRESTACIONES:
Los cilindricos tienen menor inercia que los cubicos.
Los cilindricos tienen menor constante de fiempo que los cibicos.

Los cilindricos tienen un frenado mds suave con menos Par que los
clbicos™.

Cilindricos y Cubicos tienen curvas de Par/Velocidad diferentes.
(Los cubicos tienen mas par a igual velocidad)

CONCLUSION: En general, los cilindricos son mas dinamicos que
los cuibicos.

DRIVER:
Los motores son los mismos para los drivers de 100V y 200V.

* Excepto para el servomotor de 200 W



CARACTERISTICAS SERVO MOTOR  OMROM:

Caracteristicas del Encoder PeopL¥®

* El dispositivo de realimentacidn es un encoder incremental line driver (RS-
422) con 2000 pulsos por revolucion.

» Tiene la cuadratura diferencial de las senales (A, -A, B, -B) mas una senal
compuesta adicional (S, -S).

A-(—A)‘||||||||
B -(-B) HHHH

- A diferencia del encoder de la serie W , el encoder no puede darle al driver
mas informacion que la realimentacidon de la posicion; de este modo el driver
no conoce a que motor ha sido conectado y asume que el que tiene es el
correcto.



CARACTERISTICAS SERVO MOTOR omron:

Caracteristicas del Encoder PEopLE

CARACTERISTICAS DE LA SENAL 'S’

* Un servo motor necesita saber la posicion absoluta en la que se encuentra,
el rotor, pero el encoder da una posicién incremental (al menos hasta que la
fase Z es detectada la primera vez).

* Para solucionar este problema, el motor tiene tres sefales adicionales que
vienen de los fres sensores “Hall"que estan fijados en el eje del motor
desplazados 120° entre si. Cada Sensor da un pulso por revolucion.

A

v

v

60° 120° 180° 240° 300° 360°
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CARACTERISTICAS SERVO MOTOR omnon
CARACTERESTICAS DE LA SENAL 'S ol

* Las sefiales S y -S son una combinacion de los tres sensores “"Hall" mas la
fase Z. La combinacion de las sefiales A y B dictan la informacion que saca la
fase S. Este proceso se llama "Multiplexacion”.

N s < c

v
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» Basado en el servo driver serie W.

* Las prestaciones son las mismas que la
serie W: posicionados muy rdpidos, auto-
tuning, alta respuesta de aceleracion etc...

» Solo trabaja con referencia de pulsos.

* Muy fdcil configuracion por medio de dip-
switches.

» Configuracion avanzada por medio de
parametros (con el operador digital o el
software Wmon Win V2.0).

» Conexion muy sencilla.

» Comunicacion RS422 para configuracion y
monitorizacion.

* Cumple los standards internacionales: CE,
UL, cUL.

o CAPOTH
DAIVER m

FMARTRIE
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER Qomnor;

Conectores PeopLE

VAN 4 Rodary awitch forurit Mo selectio

=

" Rctary switch for gain adjust

YRLNgs

2 i M.
Main-circul, power supply ! E
ndicalr = "

. 1P Sonrokcircuit Upply
Main-ciroult power LBl D 9
sUpply Inpul terming s L |E0 e ‘== +—— Coemmunizations connector (CH3)
= T

DG rzactor connection terminals

b

=
— ) o —_ IEY i o i il \
Control-sircuit power supoly = | Le E a Centrol O connector (CHTD)
: I

[
E
][]
[ =]
s

Servomaotor power lerminglf —— |_|='
i

Encoder input ecnncctor {SHN2)

I
O BP
L

|

T':." terminals for power supply and — (f%@

SEMNVOITIOWIN ROWET e
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER (bl'nROl;

Descripcion Conectores - Potencia & Control PEopLE
+2 1 Bl B2
ﬂ """ 11 |
| ¢ I
| |
|
L1 | 'y —Q0 U
220VAC [ === |< _(IP
L2 Y
| carga _®| W
: |
I I
| |
! Placa '
Llc Q— |
220VAC [, o A i |
| Control :
|
| |

* Terminales de Potencia y LED's para los drivers hasta 400W. El IGBT de
frenado (en rojo) existe solo en los drivers de 400W. +2 y +1 son
externamente conectados (en rojo).



CARACTERISTICAS SERVO DRIVER

Descripcion Conectores - Potencia & Control

220VAC L10O—
Puede ser | 20— I

Trifdsico | 30—

Llc
220VAC A

+2 +1 Bl B2 B3
Resistencia
de frenado
interna
. 4
CGPQG
Placa
: de
otencia
P Control

» Terminales de Potencia y LED's para el driver de 750W. +1 +2 y BZ B3 (en

rojo) son externamente conectados.
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER

Descripcion Conector - CN1 PEOP\—“—

* Las entradas para el comando de wﬁ!wbﬂ

pulsos y el reset del contador de o % N

error pueden ser Line Driver y S sconsr[s 2
Colector Abierto. I O

» Las entradas digitales pueden ser Jmvee  awmfe
PNP o NPN. EMWM NN YR
]
’!"“_rgm“t RESET}HWM ﬂ\‘:(

* Las especificaciones de las
salidas colector abierto son 30Vdc
max. y 50mA max. (20 mA para la
FaseZ).

hell [FG
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER omron
Descripcion Conectores - CN2, CN3y CN4

CNZ2 - Pin-out del conector del Encoder.

PIN N° | SIMBOLO DESCRIPCION
1,2,3 | EQV Encoder GND
4,5,6 | EBV Alimentacion de Encoder 5V, 180 mA
8 | S+ Sefal S del Encoder. Entrada Line driver
9|S-
10 | A+ Sefal A del Encoder. Entrada Line driver
11 | A-
12 | B+ Sefal B del Encoder. Entrada Line driver
13 | B-
Shell | FG Pantalla
CN3 - Pin-out del conector de Comunicaciones.
PIN N° | SIMBOLO | DESCRIPCION
1| /TXD Transmision de datos RS232
2 | IRXD Recepcién de datos RS232
3 | PRMU Seleccion entre Operador Digital y PC
7| +5V Alimentacion para el Operador Digital.
8 | GND
Shell | FG Pantalla

CN4 - Pin-out del conector de monitorizacion Analogico.

PIN N° | SIMBOLO | DESCRIPCION
1| NM Monitorizacién de Velocidad (1V = 1000 rpm)
2| AM Monitorizacién de Par (1V = rango de par)
3-4 | GND Masa de las salidas de monitorizacién

PEopPL¥®
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER omnon

Descripcion del Display PEopLE

Display de 8 segmentos LED (1 digito y un punto).

Secuencia de
Tnicio:

Run:

Base Block:

Alarma:
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CARACTERISTICAS SERVO DRIVER OMROMN

Control panel

Instalacion PEopLE

Metal plate _ Installationincorporating
2 m max Servo Motor
Molse |
filter RTR-A
A M tal )| ”
power mnﬂ r1 Surga u Ferrita e
supply MFE absorber Uit [ core
T +
o ¥ i M
Z[{ il
Class-3 - £ I mex {;]:gn
ground (to -
100 (ror & e
255) =
=
fut = _]
=] .
G
& Elmm
[
Farrite core -
E - l -
Ground = Controller Clamp
plate power supply
Farrite core
Controller

Seguir las indicaciones del esquema anterior para garantizar una
instalacion apropiada.
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Modo Sencillo: 3 Pasos

2.- Configuracion de los
Switches.

- Seleccionar los switches de
hardware segin se requiera para la
aplicacion.

- Configurar el switch superior
(SW6) a OFF (SW) para habilitar la
configuracion en MODO SENCILLO
(SWITCH MODE). --> Configuracidn
por defecto.

- Cuando se cambia algin switch, el
cambio se hace efectivo solo después
de quitar y dar alimentacion a la
etapa de control.

PRMTR SET ERR

DVER CURRENT

REGEN OL

OVER VWOLTAGE

OVER SPEED

OVER LOAD
DB OVER LOAD

INRLMEH OL

DVER HEAT

SYSTEM ERAR

RUNAWAY

PHASE ERA

ENCDR DISCONN

R R R R R BRI R

COUNTER OVER

OL WARNMING

REGEN OL WARN

UNIT No.|| &<

{RS—422/485)

GAIN|| 3=

AUTO TUNING ON
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- CONFIGURAR LA RESOLUCION segtin la requerida para la aplicacidn y
la maxima frecuencia del Smart Step y del Controlador ( p.e. Una NC).

SW 5 SW 4 RESOLUCION
1000 P/R X 1 1000 pulsos por vuelta del motor
1000 P/R X 10| 10000 pulsos por vuelta del motor
500 P/R X 1 500 pulsos por vuelta del motor
500 P/R X 10 5000 pulsos por vuelta del motor

- CONFIGURAR EL TIPO DE COMANDO DE PULSOS dependiendo del que
tenga el Controlador.

SW3 = CW/CCW

U=

1

2CW
3ccw
4

CNI1

1

2CW
3cecw
4

CNI1

Direccion
Forward

Direccion
Reverse

SW3 = PLS/SIGN

JUus

1
2puls:o NI

3 . o /7
4 direccion

JUus

.- 3 . o«
g direccion

1
,pulso NI
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- CONFIGURAR EL FRENADO DINAMICO. Dependiendo si el motor debe
parar libremente o usando el frenado dindmico.

SW 2 ACCION
DB ON El freno dindamico se activa cuando hay un Stop o una Alarma
DB OFF El freno dindmico no es activado

El frenado dindmico es una resistencia que es
conectada internamente a las fases del
motor por medio de diodos. Cuando los
IGBT's no estan funcionando (base block), si T DB
una fuerza externa mueve el motor (p.e.
gravedad) se genera un voltaje proporcional a z |G'
la velocidad. /\

Si el frenado dindmico estd habilitado, el o U 4"“
voltaje crea una corriente a través de los t <§2
diodos que es proporcional a la velocidad y de
esta forma aparece un par de frenado _
(proporcional a la velocidad) que frena el M
motor evitando la sobrevelocidad.
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- CONFIGURAR EL AUTOTUNING.

SW 1 ACCION
ON Autotuning on-line
OFF Autotuning no activado

El auto-tuning cambia las ganancias internamente segin la inercia
calculada de la carga. Este cambio es transparente al usuario. Sin
embargo, bajo ciertas condiciones, la inercia de la carga no puede ser
calculada de una manera apropiada. No usar auto-tuning si:

- La inercia de la carga cambia en menos de 200 ms.

- La velocidad mdxima del motor esta por debajo de las 500 rpm y el par
maximo estad por debajo del 50% del par nominal.

- Una fuerza externa estd siempre aplicada (como la gravedad).

- La rigidez de la carga es baja (mecdnica ‘elastica’ o un gran backlash) o la
friccion es demasiado alta.
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Modo Sencillo: 3 Pasos omron

PeopL¥

- CONFIGURAR EL AUTOTUNING.

SW 1 ACCION
ON Autotuning on-line
OFF Autotuning no activado

El objetivo del auto-tuning es detectar la inercia de la carga y ajustar el
servodriver para tener la misma dindmica independientemente de la
carga.

Si la inercia de la carga no cambia, se recomienda habilitar el auto-
tuning on-line y cuando la dindmica sea satisfactoria, deshabilitarlo y
almacenar el resultado; esto se hace poniendo a OFF el switch de auto-
Tuning.

Si la carga cambia durante la operacion, es mejor dejar el autotuning
siempre a ON.



Modo Sencillo: 3 Pasos

CONFIGURACION DE
LAS GANANCIAS

- Configurar el switch rotativo
de la ganancia segln la tabla.
En caso de duda es mejor
empezar con un valor bajo.

- Ajustes altos significan
respuestas mds rdpidas vy
menos error, pero un ajuste
demasiado alto puede crear
inestabilidad.

- 1 es la respuesta mds lenta y
A la mds rdpida (los valores de
B a F son el mismo que A).

RM

OMmRON

PEopL®

Respuesta | Seleccidn Aplicacion Tipica

Bajo la3 Fobots articulados, cadenas,
pifiones cremallera, cintas
transportadoras...

Medin 4 Mesas X-Y, robots
ortogonales, maquinaria de
propasito general

Alto HaF Alimentadores, Husillos

vl
o)) “\
GAIN | o

— ~
96yl




Modo Sencillo: 3 Pasos

CONFIGURACION DE LAS
COMUNICACIONES

- Si la aplicacion requiere comunicar varios
drivers Smart Step en la misma red
(RS422/485) se necesita configurar un
ndmero de unidad diferente a cada servo
driver.

- Para seleccionar el nimero de esclavo se usa
el switch rotativo.

-Conectar una resistencia de tferminacion
entre Rx y -Rx en el dltimo servo driver. Si se
usa un interface XW2B-40J6-4A, poner a ON
el switch "TERM".

UNIT No.
0

(RS-422/485)




RM

< &
Modo Sencillo: 3 Pasos OmRrON

PEopL®

Respuesta poco amortiguada

3.- OPERACION DE PRUEBA

- Dar al comando de RUN y aplicar una
referencia de pulsos que sea
representativa para la aplicacién que se
Tiene entre manos.

Subir Ganancia
N 7/
\l/~ o
&8
- Ajustar la ganancia con el switch

: : . Bajar Ganancia
rotativo. Si la dindmica es muy pobre, )

aumentar la ganancia. Si el motor vibra Respuesta muy amortiguada
o aparece una alarma de "Sobrecarga”,
disminuir la ganancia.

N\
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PeopL
La aplicacion consiste en posicionar un eje en una mdquina manipuladora.
El motor estd directamente conectado a un husillo con un paso de 10 mm.

La resolucién deseada es de 0.01 mm y la mdxima velocidad es de 0.4
metros/s. El husillo esta moviendo una herramienta que esta haciendo
diferentes operaciones en un producto. La carga es, por lo tanto,
constante. El movimiento es horizontal.

El PLC es un CQM1-CPUA43.

Controlador

Comando

= Cld] [ ]
de Tren de ”' LTTTIING AT

Pulsos

Sin
Feedback
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PEopL®

Vamos a utilizar el "switch mode":

SW6 = OFF (SW)

Para conseguir la resolucién minima deseada se necesita al menos:

lpulse ~ 10mm _ 1000 pulsos

0.01mm 1revolucion revolucion

resolucion >

Como la maxima salida de pulsos del CQM1-CPU43 es de 50 KHz, para
conseguir la velocidad maxima requerida:

50000 pulsos

resolucion < S R Fmm =1250 pulso_s,
0.4m 1000mm 1rev revolucion
S
Y la dnica posible resolucién es: SW5 = 1000 P/R

SW4=X1
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PEopL¥®

El CQM1-CPUA43 tiene dos salidas de pulsos (CW y CCW), por lo tanto la
configuracion de los pulsos debe ser:

SW3 = CW/CCW

El husillo es un sistema mecdnico con mucha friccion y ademds el
movimiento es en horizontal, por lo que no es probable que tengamos
problemas a la hora de la parada en caso de alarma o base block. Por lo
tanto, el frenado dindmico no es necesario en esta aplicacion:

SW2 = DB OFF

Solamente falta hacer el auto-tuning ( la friccién de un husillo es grande,
pero no tanto como para no poder hacer el auto-tuning)

SW1=AUTO TUNING ON
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Modo Sencillo: Ejemplo Aplicacion OMmRON

PEopL¥®

La dindmica de la mdquina es alta, y la mecanica es un husillo, por lo tanto se
deberd configurar la ganancia alta. Para evitar oscilaciones empezaremos
poniendo el switch rotativo de ganancia a:

GAIN=5

La comunicacion no es requerida en esta aplicacion, por lo que dejaremos el
switch rotativo de seleccion de ndmero de unidad a su valor por defecto.

UNIT N°=0
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Para hacer una operacion de prueba:
Dar tensién a la mdquina y dar un tren
de pulsos al servo con una dindmica
media.

Entonces, el auto-tuning ajusta las

ganancias del servo. | |

Una vez que que todo estd correcto,
se le da a la mdquina un comando de GAIN =7
pulsos con la mdxima dindmica con la
que vaya a trabajar. Comprobamos que
la dindmica es un poquito peor vy
entonces incrementamos la ganancia:

Ahora la dindmica es muy buena. Como

la carga es constante almacenamos el
resultado del auto-tuning y o

deshabilitamos: SW 1 = ON-->OFF
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Modo Avanzado OmRron

PeopL¥
El ‘Modo Avanzado' se selecciona configurando el Switch 6 a "PRMTR".
SW6 = ON (PRMTR)

De esta forma, el Smart Step trabaja con los pardmetros internos.
Estos parametros son una version “reducida” de los pardmetros de la
serie W. Tenemos:

Parametros: Pnxxx

Ajustan y seleleccionan la forma de trabajo del driver. Hay dos tipos:
pardmetros de selecciony de ajuste.

Monitorizacion: UnOOx
Muestran diferente informacion sobre el estado del driver.
Funciones: FnOxx

Las funciones implican una forma de operacién mds complicada y
algunas veces una "secuencia”.
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Modo Avanzado OMRON

Parametros “Pnxxx” de Tipo Seleccion PEopLE

* Las constantes de usuario de tipo seleccidn, simulan electrénicamente
dip-switches.

* Hay cuatro digitos por constante, cada uno de ellos puede ser
programado con valores de O a F.

* Cada digito selecciona la forma de trabajar de un pardmetro.




Modo Avanzado OMmRON

Parametros “Pnxxx” de Tipo Ajuste PeopL¥

* Los pardmetros de usuario de tipo ajuste simulan electronicamente
potenciometros.
* En estos pardmetros se puede seleccionar cualquier valor entero
dentro del rango permitido.

(Vease el manual de usuario para los rangos de los pardmetros

individuales).
* El uso tipico son pardmetros de ganancias, resolucién de encoder,
velocidad de jog, etc.

Medio

\ |/
N

Minimo  =——

//
0

Maximo
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Modo Avanzado OMRON

Monitorizacion “Unxxx”’ PeopLE

* Los pardmetros de monitorizacion
hacen un seguimiento de |la
velocidad, el par o el estado de las
.
* Los datos monitor se designan
como “"Un", por ejemplo UnOO1.
* Hay dos tipos de pardmetros en
modo monitor:
- Numéricos, como pardmetros
de velocidad, par o error de
posicion.
- Estado de bit, que determinan
si un punto de E/S esta
ON/OFF; como /RUN, /ALM
GihE . -




Modo Avanzado OMRON

Monitorizacion “Unxxx”’ PeopL¥

» Un0OO - Velocidad actual del motor (rpm)
» UnOO2 - Referencia de par (7% nominal)

* UnOO3 - Ndmero de pulsos desde el origen (pulsos) ,

- Un004 - Angulo eléctrico desde el origen (grados)
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Modo Avanzado E)mnon

Monitorizacion “Unxxx”’ PeopLE

- Un00b5 - Monitorizacion de las sefales de Entrada
- estado de todas las entradas ON/OFF

- Un0O06 Monitorizacion de las sehales de Salida
- estado de todas las salidas ON/OFF

»+ UnOO7 - Velocidad de los pulsos de entrada (rpm)
-Velocidad comandada por la entrada de pulsos
(proporcional a la frecuencia de los pulsos)

- UnOO8 - Valor del Contador de Error
- Error entre el comando de referencia de
pulsos y la posicion actual del motor.

+ UnOQO9 - Factor carga acumulada (% par nominal)
- Muestra el par RMS cada 10 ciclos
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Modo Avanzado

Monitorizacion “Unxxx”’ PeopLE

* UnOOA - Factor de carga regenerativa (% potencia regenerativa maxima
o (Pn600))
-Potencia media disipada por la resistencia de regeneracion.

* UnOOb - Potencia consumida por la resistencia DB (% corriente nominal)
- Potencia media consumida por el freno dindmico (DB)

»+ UnOOC - Contador de pulsos de la entrada de referencia (pulsos)
Nidmero de pulsos recibidos en el driver. Sdlo disponible en control
de posicion.

» UnOOD - Contador de pulsos de realimentacion (pulsos)
Ndmero de pulsos de realimentacion recibidos en el driver (x4).



Modo Avanzado OIMRON

Funciones “Fnxxx” PEoPLE

» Existen varias funciones
auxiliares incluidas en el
driver para asistir a la
configuracion y puesta a
punto del equipo.

* La informacion de cdmo
operan estas funciones se
puede encontrar en el manual
de operacion.
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Funciones “Fnxxx” PeopL¥®

» FnOOO - Historico de alarmas (10 dltimas)
- Visualiza las diez dltimas alarmas producidas.

- FnOO1 - Rigidez para el autotuning
- Define la rigidez de la maquina para el autotuning. Es equivalente
al switch rotativo de GAIN. Para que este pardmetro sea efectivo
el Switch rotativo debe estar en la posicién “0".

* Fn002 - Operacién de JO6
- Poner en marcha el motor sin comando externo usando los botones
del display o usando el "Wmon Win V2.0".

* FnOO3 - Modo de bisqueda de origen
- Encuentra el pulso Z (origen) y mantiene la posicién (para alinear
el motor y la mdquina).

* FnOO5 - Inicializacion de pardametros
- Configura todos los pardmetros al valor de fdbrica.
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Funciones “Fnxxx” PeopL¥®

- FnO06 - Borrar el historico de alarmas
- Limpia los datos del historico de alarmas (FnO0O)

* FnOO7 - Almacenar el dato de inercia obtenido en el autotunning
- Escribe la inercia calculada en Pn-103.

* FnOOC - Ajuste manual del cero de la salida analdgica
- Ajusta el nivel de cero (desviacion) de la salida analdgica.

* FnOOd - Ajuste manual de la ganancia de la salida analdgica
- Ajusta el escalado (ganancia) de la salida analdgica.

* FNOOE - Ajuste automatico del offset de la sefial de corriente del motor
- Usar si se detecta oscilacion a muy baja velocidad.
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Funciones “Fnxxx” PeopL¥®

FnOOF - Ajuste manual del offset de la seial de corriente del motor

- Ajuste del nivel de la corriente del fransformador
(feedback de la corriente). NO TOCAR.

FnO10 - Funcion Password
- Cambio entre operacion de lectura / escrituray sdlo lectura.

FnO12 - Version del software
- Visualiza la version del firmware en el driver.



MODO AVANZADO

CONTROL DE POSICION
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MODO AVANZADO OMRON

Control de Posicion PEopLE

* En el modo de Control de Posicion, el driver recive un tren de
pulsos digital desde un controlador externo.

- El Driver es el responsable de asegurarse que el motor finaliza la
posicion comandada, por lo tanto debe también controlar la
velocidad y el par del motor. (Los lazos de posicidn, velocidad y
par se encuentran infernamente en el servo driver).

l, Driver RS
l Lazo de Posicion Lazo de Velocidad ~ Lazo de Par :

I oo e, oot O,
Controladog — |
A |
Feedback _ y l
(Opciona) ~  _ _ ’/
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MODO AVANZADO OMRON

Control de Posicion PEopLE

* El controlador no cierra el lazo, pero puede monitorizar el feedback
de posicion.

» Controladores ftipicos:
- PLC's con tarjetas de salida de pulsos
- Controladores de motores paso a paso

4 Driver I

Lazo d_e___l?_(_)_s_ig[én Lazo de velocidad Lazo de Par
, el R e, “"" e,
iControladorL
\ I

Feedback

Opcional \ 4

PWM

—
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Control de Posicion PeopL¥

* La seleccién del modo de comando de pulsos se configura en el
pardmetro Pn200.0. Se pueden seleccionar las siguientes opciones:

Pn200.0=005

» Seleccidn pulso/direccion. Una sefial da la referencia de pulsos en la
primera entrada de referencia y seial de direccidon en la otra.
» Tipica sefial de control de los motores paso a paso.

Referencia Forward Referencia Reverse

Primera
entrada de ““““ ““““

referencia

Segunda

entrada de J _‘

referencia
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Control de Posicion
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Pn200.0=106

» Seleccion adelante/atrds. Da una referencia de pulsos en el primer canal
para ir en sentido forward, y en el segundo canal para reverse.

*El canal no usado debe estar en nivel bgjo.

» Salida tipica de las tarjetas NC de OMRON o del PLC CQM1.

Referencia Forward

Referencia Reverse

referencia

Primera

entrada de ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ _‘

referencia

Segunda

entrada de _‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
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MODO AVANZADO OIMRON

Control de Posicion PEopLE
Pn200.0=2a407a9

- Seleccion diferencia de fase. Las fases A+B (desfasadas 90°) dan
la referencia en ambos canales.

* La direccion es determinada por la fase "adelantada”.

» Tipica salida de encoder.

Referencia Forward Referencia Reverse
Primera
entrada de ““““ ‘llllllll
referencia
Segunda
entradade‘llllllll ““““
referencia

“B delantada de A” “A delantada de B”
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Control de Posicion PeopL¥

* Las fases A y B tienen un "multiplicador” que determina como los pulsos
son contados. Esto se llama cuadratura.

- multiplicacidn x1 cuenta los flancos de subida de la fase A.

e _I—LI—LI—LI—L Pn200.0=20 7

- multiplicacién x2 cuenta los flancos de subida y bajada de la fase A.

Ref. 2
- multiplicacion x4 cuenta los flancos de subida y bajada de la fases A

y B.
eI Il

Pn200.0=30 8

Pn200.0=409
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* Los comandos de referencia de pulsos son escalados usando la funcion
“Electronic Gear" (Reductora Electradnica) del driver.

* El factor de escalado se configura como una relacion entre Pn202 y Pn203,
siendo Pn202 el numerador y Pn203 el denominador.

» Esta relacion debe encontrarse siempre dentro del siguiente rango:

Pn202
Pn203

0.01< <100




MODO AVANZADO OMRON

Control de Posicion PEopLE

* Con el valor de reductora electrénica (relacion 1:1):
Comando de Pulsos = Lineas de Encoder x 4

* Cuando se configura un factor de escalado diferente al de defecto, los
comandos de pulsos son multiplicados por dicho factor (Pn202/Pn203).
- Si Pn202 > Pn203, el motor girard mads rdpido que con relacion 1:1,

I I
[N, /I

—_—

Pn202 _ Pulsos por Revolucion del Encoder x4
Pn203 Comando contado por revoluvion

Gear Ratio =
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PEopL®

Un motor con encoder incremental de 2000 pulsos/rev esta acoplado a un
tornillo sin fin de 20mm de paso (20mm/rev). El controlador se programa
para producir 100.000 pulsos por metro. ¢A qué valor hay que programar las

constantes de la relacion de reduccion?

100000 pulsos/m = 100 pulsos/mm, asi que 1 revolucion requiere 2000 pulsos.

Pn202 _ Pulsos de encoder por rev x 4

8000

Pn203  Comando contado por rev

2000
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Un motor (2000 pulsos/rev) esta acoplado a una reductora 5:1 que mueve una
cinta transportadora con recorrido de 4 pulgadas/rev. El usuario quiere
parametrizar el amplificador para que un pulso sea 0.001 pulgadas de la cinta.
¢Qué valores deberia asignar a la relacion de la electronic gear?

Comando deseado es 1000 pulsos/pulgada. Para encontrar Ipulsos encoder por pulgada:
5 rev motor 2000 pulsos

1 rev gbox
X

4”7 cinta

2500 pulsos

X

1 rev gbox 1 rev motor

17 cinta

Pn202
Pn203

_ Pulsos del encoder por pulgada x 4

Comando desesado por pulgada

10000
1000




6@?63“4&

MODO AVANZADO omRon

Control de Posicion PeopL¥

» FILTRO DE REFERENCIA DE PULSOS:

- Si el controlador da un tren de pulsos sin rampa en frecuencia
(sin aceleracion ni deceleracion), el motor arrancard y parard de
golpe. Para evitar esta situacion, se pueden afiadir dos tipos de
rampa a la referencia de pulsos:

- Pn207.0=0 con Pn204: Comando de filtro. Crea rampas
‘exponenciales’.

- Pn207.0=1 con Pn208: crea rampas lineales.



MODO AVANZADO

AJUSTE DEL SERVO
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MODO AVANZADO OmRON

Ajuste del Servo ¢,Por qué es necesario? PEopLE

» Si el sistema fuera ideal, la salida seria exactamente igual al comando de la
entrada...pero en el mundo real, hay friccion, tiempos de respuesta, pérdidas,
backlash, y otras “imperfecciones” que hacen que la salida vaya retradasada
respecto a la entrada.

* Un ajuste apropiado del sistema hard que el posicionado sea rdpido y estable.

- Si el sistema se ajusta en defecto, la carga tardara mds en posicionarse.
- Si se ajusta por exceso, el sistema se hard inestable y oscilara.

Perfil deseado (posicion deseada)

/ Perfil “real” (posicion medida)
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Ajuste del Servo ¢, Que grafico es mejor? PEopLE

Respuesta pocoldmentgiace La respuesta poco amortiguada

excede (overshoot) la velocidad y
también la posicién. Si es una
aplicacion de corte de metal,
entonces ila pieza ha quedado
inutilizadal

La respuesta muy amortiguada
nho excede (overshoot), pero
tarda mds tiempo en posicionar.
Si el objetivo es llegar al punto
B tan rdpido como sea posible,
entonces ila otra grdfica es
mejor!

Respuesta muy amortiguada
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Ajuste del Servo PEopLE

* El Auto-tuning es un proceso que el amplificador usa para determinar
qué ganancias ajustan mejor el sistema.

* Sélo los pardmetros mds bdsicos de ajuste se determinan haciendo
auto-tuning:

- Pn100 - Ganancia del lazo de velocidad

- Pn101 - Tiempo de integral del lazo de velocidad
- Pn102 - Ganancia del lazo de posicidn

- Pn401 - Filtro de tiempo de referencia de par

* Los SmartStep tienen tres opciones para el auto-tuning (en Pn110.0):
- =2 Auto-tuning OFF - deshabilita el auto-tuning cuando el
sistema se ha ajustado manualmente.

- =0 Auto-tuning sdlo al alimentar - para usar cuando la inercia
de la carga no varia durante la operacidn.
- =1 Auto-tuning On-line - para usar cuando la carga cambia de
manera significativa durante la operacion.



RMAN,
6@?0 4N°

MODO AVANZADO OMRON"

Ajuste del Servo PEopLE

* Usar el auto-tuning es muy sencillo:
- Establecer el nivel de rigidez para el auto-tuning usando FnOO1 ¢ el
switch rotativo.
- Habilitar el auto-tuning (bien una vez u on-line) usando Pn110.0.
- Guardar el resultado del auto-tuning usando FnOO7. Esto permite
arrancar con el nivel correcto de inercia de la carga la proxima vez.

* Aunque el auto-tuning funciona correctamente en la mayoria de las
aplicaciones, algunas tienen que ajustarse de forma manual.

* El resultado del auto-tuning es la inercia de la carga, las ganancias son
internamente escaladas por un factor proporcional a la inercia del sistema.
Este escalado es completamente transparente para el usuario.
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Ajuste del Servo: Relacion de Inercias PeopL¥

* La relacion de Inercia se configura en el
parametro Pnl03.
* Esta relacion puede ser calculada por la
siguiente férmula:

I
Pn103 = — x 100%

Im
* Este pardmetro se obtiene cuando se hace

el calculo del servoaccionamiento y también
puede ser calculado durante el auto-tuning.
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Ajuste del Servo: Lazos de Control PEopLE

* Los Lazos de Control son factores individuales de ejecucion
controlados internamente en el driver:
- Un comando es dado y comparado con el feedback.
- El error resultante es multiplicado por una variable (ganancia) o
por varias (Proporcional, Integral y Derivativa).
- Este nuevo “error de desviacion" actia como un comando de
consigna para el siguiente lazo de control o para la etapa
amplificadora.

Comando  /~ \ Error ‘m , Comando

>+ )
\J proporeiénal resultante
A

A

A

Realimentacion
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Ajuste del Servo: Lazos de Control PEopLE

* En los servos hay 3 lazos de control: Lazo de Posicion, lazo de
Velocidad y lazo de Par.

* Desde el lazo de Par se controla la intensidad que se entrega al
motor, para que este se mueva la posicion y con la velocidad que le
comandan los lazos de posicion y velocidad respectivamente.

Lazo de Posicion Lazo de Velocidad Lazo de Par
-
v, ~
S ’ S
s \
-0) D—:—» PWM
‘.’: \ /




MODO AVANZADO

Ajuste del Servo: Lazo de Posicidn
Ganancia Proporcional

* El lazo de Posicion tiene solamente 1 ganancia en el
servodriver: la ganancia proporcional del lazo de posicidn.

Comando

%

»
>

A

N\

Error

;m

, Comando

=/

Proyxz% nal

Feedback

Resultante

Lazo de Posicion
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Ajuste del Servo: Lazo de Posicidn OmRON
Ganancia Feed-Forward

PEopL®

* La ganancia recoge el comando de pulsos y “deriva” un comando de
velocidad basado en estos pulsos, de este modo se aumenta la
velocidad del motor disminuyendo el tiempo del posicionado.

» Un porcentaje de este comando de velocidad (configurado en Pn109 y
Pn10A) se aiflade a la consigna que el lazo de posicidn le da al lazo de

Velocidad.
Derivada ——| Ganancia
Feed-Forward (%)
Comando ‘C—\ %& e

- Error Wal Resultante

Lazo de Posicion

Feedback
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Ajuste del Servo: Lazo de Velocidad PEopLE

* El lazo de Velocidad tiene 2 ganancias, la ganancia proporcional y la
ganancia integral. Estas ganancias afectan a la sefial de error de forma
diferente para intentar corregir cualquier error en el lazo de velocidad.

_|Gananci
“|Integr

Error ‘m . Comando
w&hﬁd resultante

Lazo de Velocidad

D

Comando

7
NG

Realimentacion
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Ajuste del Servo: Lazo de Velocidad "
EOPL

Ganancia proporcional

La ganancia proporcional del lazo de velocidad se configura en el Pn100.

El efecto de esta ganancia es directamente al valor de dicho pardmetro.
Esta ganancia recoge el valor del error de velocidad y aplica una
correccion directamente proporcional a dicho error.

La ganancia proporcional ayuda a reducir el error cuando este es muy
grande. Su efecto se hace notable durante la aceleracion.

Gananct
Inte

A\ 4

Comando m Error =m » Comando
wxﬁﬁml resultante

A 4
+

Lazo de Velocidad

Realimentacion




MODO AVANZADO

Ajuste del Servo: Lazo de Velocidad

Ganancia proporcional

* Una respuesta dindmica muy
pobre puede ser causada por un
valor muy bajo de la ganancia
proporcional del lazo de velocidad.

® Una ganacia proporcional del lazo
de velocidad demasiado alta puede
hacer inestable al sistema.

Velocidad (rpm)

Velocidad(rpm)

RM

? ®
OmRrRON

PEopL®

Comando de
Movimiento Movimiento

Actual

Tiempo () ..~

Comando de
Movimiento

Movimiento
Actual
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Ajuste del Servo: Lazo de Velocidad
Ganancia Integral

La ganancia integral se configura en el Pn101, que es el tiempo constante de
Integracion.

El efecto de esta ganancia es inversamente proporcional al valor configurado
en el Pn101.

Esta ganancia recoge el valor del error de velocidad y aplica una correccion
directamente proporcional a dicho error.

La gananacia Integral ayuda cuando hay un pequefio error, por ejemplo sirve
para corregir un of fset durante la operacion a velocidad constante.

PeEopL®

Ganancia._

%grxﬂ

Comando =O Error ‘M » Comando
. Wcl resultante

Lazo de Velocidad

\ 4

A

Realimentacion




MODO AVANZADO

Ajuste del Servo : Lazo de Velocidad

Ganancia Integral

Un valor muy bajo
constante de Integral
causar oscilaciones.

de tfiempo
(Ti) puede

2 B
PEopPL¥®
Comando de
Movimiento
cn W Movimiento

Actual

Velocidad (rpm)

Bajo Ti = Alta Gananacia Integral. ; /

L Tiempo (1)
: -

Un valor muy alto de tiempo constante &, Comando de

de Integral (Ti) = Baja Ganancia T | Movimiento | o

In‘l'egr'al _g o Movimiento
SR & Y= o Actual
o

iISi Ti es muy alta, la velocidad E

actual no alcanzara a la velocidad

comandadal

Tiempo (t)
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Ajuste del Servo : Lazo de Par PEopLE

* El lazo de par viene ajustado de fdbrica y no necesita ser reajustado.

» Sin embargo, si es posible afiadir un filtro a la referencia de par. Este
filtro evita grandes y rdpidos picos de par aunque se debe tener la
precaucion de no efectuar un filtrado demasiado grande, pues esto
reduciria la dindmica del sistema.

* El tiempo constante de filtrado se ajusta por medio del parametro
Pn401.
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Ajuste del Servo: Remedios contra la Oscilacion PEopLE

* Reducir gradualmente las ganancias comenzando por la dltima que haya
sido modificada.

» Si las ganancias no pueden ser disminuidas, debido al alto requerimiento
de la respuesta del sistema, debemos hacer cambios mecdnicos en el
sistema:

- Incrementar la rigidez del sistema utilizando componentes

mecanicos mas rigidos.

- Reducir la inercia de la carga

I Sl

///////////////\)\\___//7//////////////////

Ki Kv Kp
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Limite de Par Interno PEoPLE

* El limite de par interno esta siempre activo.

* El valor del limite de par se configura en una constante de usuario y es
almacenada como un porcentaje del par nominal.

* El motor nunca podrd aplicar mds par que el preseleccionado en el limite
de par interno.

* Los limites de par en sentido Forward y Reverse son configurados
independientemente en los parametros Pn402 y Pn403 respectivamente.

/ Usar un limite de par
Interno es como cortar la

parte de alto-par de la
curva par/velocidad.

VELOCIDAD (RPM)

PAR (N-m)
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AGENDA OmRon

PEopPL¥®

N\ Caracteristicas principales.

N\ Modelos y Referencias.

N\ Dimensiones.

N\ Caracteristicas del Servo Motor.

N\ Caracteristicas del Servo Driver.

N\ Modo Sencilllo.

N\ Modo Avanzado.

N\ Operador Digital y Software WMON Win V.2



OPERADOR DIGITAL

El Operador Digital se conecta al
conector serie CN3 del servo
SmartStep.

Tiene un display LCD de 5 lineas mas 5
LEDS y las teclas para operarlo.

Con el Operador Digital se puede:

* Chequear los pardmetros de
monitorizacion.

* Chequear y cambiar los parametros.
* Operar las funciones.

* Salvar y Transferir juegos completos
de pardametros.

» Almacena hasta 7 juegos completos de
pardmetros.

Display area (LCD display

17 characters »

CImRON
R7A~-PRO2A PARAMETER UNIT

RESET

JOG
RUN

® cEAD
DRIVERw PR

5 lines)

WRITE
PRw® DRIVER
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PEopLE®
Initializing Screen

Dizplayed for approx. 2 seconds.

File list loading
Please wait. . ..

perador Digital tiene 4 :
0S de dlsplay: v Parameter/Monitor Mode

BB ~-PRM/MON -
UrnO00= QO0000r ./ min
ameter/Monitor Mode O 1ae
UnOOD=00000000
nction Mode I= Function Mode
~FUMCT I OM -

’arameter Copy Mode

/ larm Display Mode

- Parameter Copy Made

DRIVER-PR
' PR-DRIVER

a pasar de uno a ofro se Ver Ty
e pulsando el botdn
Alarm Display Mode

™\ If an alarm occurs, the mode will amumatlcall
J -/ /S ET. . - change 1o the Alarm Display Mot Y
= _—< B
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MODO PRM/MON g
* En este modo se pueden visualizar BB "PRM/MON -
los pardmetros Un de monitorizacion UNnOOO= 0O0000r /min
y configurar los parametros Pn. Un002= 00000%
* 4 Pn'y Un pueden ser visualizados UnO08= 00000pulse
al tiempo UNnOOD=00000000
| v (K109
* BN Tecla que mueve el cursos una 2B " PRM/MON -
linea hacia arriba. UnOOO= 0000Or /min
‘Kd Y Teclas que mueven el UNnOO02= 0O0000%
cursos hacia la izquierda y derecha. UnOO08= 00000pulse
UNOOD=00000000
‘Y EBE}incrementany '\ A (o &)
decrementan el nimero del
parametro (Pn 6 Un). BB - PRM/MON -
Incrementan/decrementan el valor PnOOO=0010 '
del pardmetro Pn. UnO0z2= 00000%
. ; UnOO8= 00000pul se
: Cambia de nimero de UROOD=00000000

pardmetro a valor del parametro.



OPERADOR DIGITAL OMRON!

MODO PRM/MON PEoPLE

P Salva la pantalla actual del display para que aparezca la
préxima vez al dar tension.

- ese1| Resetea la alarma.

* En caso de que el switch rotativo sea igual a O, los parametros
de ganancias (Pn100, Pn102, Pn102 and Pn401) pueden ser
cambiados. Si el switch es diferente de cero, se mostrardn unos
valores preseleccionados.



OPERADOR DIGI
MODO DE FUNCION PEoPLE

* En este modo se pueden visualizar
las funciones Fny ejecutarlas.

* Se pueden visualizar 4 Fn al mismo
Tiempo.

2y

Eseleccionan la funcidn

* B cambia entre la seleccién de la
funcion y la ejecucion de la funcidn.

weser | Resetea la alarma.

BB

FNOOZ2
FnOO3
FNOOS5
FNOOG6

-FUNCT I ON -

¢@F°R MA
Al ®

AL OMmRON

» Cada funcion utiliza diferentes
teclas para su ejecucion.

* Por ejemplo, la funcién de Jog usa
la tecla [E@ para Run/Stop vy las
teclas y para moverse en
sentido forward o reverse.

« Para mas detalles consultar el
Manual de Operacion.

BB -Z-5Search-
UNnOOO= 0O0000r/min
UNnO02= 00000%
UNnOO3=00000 pulse
UnOOD=00000000




OPERADOR DIGI

AL OMRON

MODO DE COPIA DE PARAMETROS PEopLE

*En este modo se pueden copiar
pardmetros del operador digital al
driver 'y tfambién recoger los
pardmetros del driver en el operador
digital. Se puede comparar un juego
de pardmetros y almacenar hasta 7
juegos diferentes.

. y seleccionan la operacion
a realizar.

. cambia entre la seleccion de la
funcidn y la ejecucion de esta.

| Y B2 ejecutan la
operacion correspondiente.

- =e=e7| Resetea la alarma.

oy

B -COPY -
: DRIVER~PR

: PR~-DRIVER

Ver i fy

LIST

N owWN|=

BB -DRIVER~PR -
OO0 : * * * *
O : ** % %
Q2 : * * % %
O3 : ** * %




OPERADOR DIGITAL OMRON
MODO DE DISPLAY DE ALARMA PeopL®

Cuando hay una alarma el Operador Digital va directamente al modo de
display de Alarma (Alarm display mode).

Sila tecla =] es pulsaday la alarma se borra satisfactoriamente, se
puede volver a la pantalla anterior y continuar la operacién. Si no se
borra, se mantendrd la misma pantalla.

Si se pulsa la tecla , Se puede cambiar el modo sin borrar la
alarma. Esto es muy dtil para diagnosticar que ha pasado.

RUN - JOG - Alarm oceurs A.70 -ALARM -
PNn304=00500 —— | O :A .70
UNnOOO= 00000r/min [:] 1:A. - -
UNnO02= 00000% 2:A.
3:A

UnOOD=00000000 : AL - -



SOFTWARE WMON Win V2.0

La herramienta informatica



SOFTWARE WMON Win V2.0

* La herramienta informdtica es el
nuevo WMON WIN V.2 que también
puede ser usado con los servos de la
serie W.

* Cuando se conecta el servo driver, el

software detecta el modelo.

Servopack Selection

6Q?ORM4N

Q o
|

PEopLE

Az

Servopack

| Motar | Application Maodule |

1]

R7D-APOEH

R7M-A7S050H

Cancel |

Esta es la barra de menu disponible

J File[E] Parametersld] Alarmld) Monitorbd] Sypetem Check Mode(S] Trace & Tuning(T] Test BunB] HelpH]

Edicion de
parametros

Ventanas de
Monitorizacidn

Almacenar

Edicion de parametros :
auto-tuning

on-line Estado de las
Alarmas

Informacion de Producto

Ajuste de Monitorizacion
Ajuste de corriente Blsqueda de Origen

| vHIQ QERIEE N %2 &Hw S

Osciloscopio

Configuracion de Password




SOFTWARE WMON Win V2.0

EDICION DE PARAMETROS

* Desde esta ventana se
pueden leer, editar vy
escribir los diferentes
grupos de pardmetros del
servo driver.

Se pueden  guardar
configuraciones de
pardmetros y comparar
una configuracion del PC
con la que tiene el driver.

EPalametel Editing AXIS#0 : R7D-APO2H

Dizplay Setting

Uzer Level rrofessional (all parameters)

Cortral Made Fos'rtion Coritral

I, Mame | “alle | Linit

[] PrOoO Function Selection Bazic Switches 0010H
|:| Pr0oq Function Selection Application St A NM0IH
[] Pri00 Speed Loop Gain Edit

|:| Pri 1 Speed Loop Integral Time Const
[]Pmi02 | Paosttion Loop Gain

[]Pni03 | Inertia Ratio T ] et d

[]Pm108  Feed-farwar d
|:| Prioa Feed-forward Fiter Time Const: yroye 100
[ P10 Onling Autotuning Switches

[ Przoo Posttion Control Reference Sele
[] Prizoz Electronic Gear Ratio (Mumeratc
[] Pnizoz Electronic Gear Ratio (Denoming

(0-100)

[] Prizo4 Posttion Reference AccelDecel Can. . 00ims
[] Pnzo7 Pozttion Control Function Switches

V_| P25 Pnzitinn Rrfrrence Movement Lvera MMims
A

|

™ | Select Alinelide those not displayed)

ance
400 [Z] Gamment |
fann T |
LlJ "Ejlmpon

WribE




SOFTWARE WMON Win V2.0
EDICION DE PARAMETROS ON-LINE

* Esta ventana permite
cambiar on-line hasta un
maximo de tres
pardmetros.

*Es muy Gatil  para
combinar esta ventana con
aulquiera de las ventanas
de monitorizacion.

J Online Parameter Editing AXISH#0

RM

OmRON

PEOP\—e

Setup |

Pm oo |Speed Loap Gain

ININININ N

- LbH

ARARARARD

Unit Hz

(min-mac) (1-2000)

Pm y| |Speed Loop Irtegral Time Constant

[RERT IR

ARARARARA

Init P.Eﬂ ms

(min-mace) p 5-51200)




SOFTWARE WMON Win V2.0
ESTADO DE LAS ALARMAS

* Esta ventana permite ver
hasta las 10 (dltimas
alarmas.

* Se puede resetear la
alarma actual y borrar el
historico de alarmas.

# Alarm Display AXISHO

li-'\.CE : Phaze incorrect detection

—&larm Traceback

.

Marme

|
0z
03
04
03
1]
a7
05
09
10

1|

A 22 Phaze incorrect detection

A D0 Position Errar Pulze Overfloww
Marmal

Marmal

Marmal

Moarmal

Moarmal

Marmal

Marmal

Marmal




SOFTWARE WMON Win V2.0
INFORMACION DEL SISTEMA

« Esta ventana muestra
que servo driver y servo
motor estdn conectados.

*I0JO! Tener en cuenta
que el encoder "no es
inteligente” y no puede
detectar si el servo motor
conectado es el que
corresponde con el driver.

. Product Information AXISH#0 E

—Servopack

Model: R¥D-AP0SH

Firmuwvare Wer: 0001

Special =pec.. Standard

hodel: RTw-A73030H

Encoder Information

Resolution: 2000 g

Type:  Incremental

Firmuwvare YWer




- Esta ventana
permite monitorizar
todos los parametros
“Un" y el estado de
los switches de
hardware.

- Es muy Uatil para
monitorizacién y
dzgnosis.

o

WMON Win V2.0
VENTANA DE MONITORIZACION

| o) Pavnctmsl] Aunda) Morkath) Svtes Ormck Modl5] T Turwal) Tot Ferl Meb]

[VEQ UEEEE < " SR FEHE S

: 0 G Sedection Rotary Swich

s o Terminel Nasw tarn | [k | Outot Termiwi [ [vew |
il 0 50N 0 (AL
v M N-RST 01 O
0 £02 =
£ e | |
X Status Mormor * Mobion Monor
Ark | Nerm | vohe 1| [ Jrisew [ Vo [ ure |
0 Ordre Autotreng (S0 _Y) 0 Speed Fanctince nint
) Dyrowrac Srnkea (SV1_2) 0 Spoed faterwos et
) Ruterencs Puss Forn (5ra 5 v 0 Torcaee Futerencs 0 -
) Furokton Satting (A1 _A) v i Angie of Rotaon 1 (b of cube T e
) Resohdion Seting (S _5) o At of Rotebon 2 (nundsr of degr g
0 Pana Switch (SW1_8) 0 Gyt Puse Speed et
0 Deviation Courter reference unts
o Clsvdatrve Load *
o Regensratve Load -
0 Coswnand Fuize Courter (lower 16-08) - fuice
0 FB Fuze Counter (et 16.04) pue
v Meritiad nertis ot o »




SOFTWARE WMON Win V2.0
CONFIGURACION DE LA INERCIA

*Una vez que el auto-
funing ha detectado la
inercia de la carga, desde
esta ventana se puede
almacenar el resultado
para la préxima vez,
comenzar con la inercia
correcta.

E Identified Inertia Hatio Setting AXISH#0

)

Identified Inettia Ratio

P

Pr103 ; Inertia Ratio

el [

[%]
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SOFTWARE WMON Win V2.0 OMRON
AJUSTES DE OFFSET PeopLE

€ Adjust the Motor Cumrent Detection Dffset AXISHD Ed

Zero Adjustmert | Gain Adjustment |

&utomeatic Sdiustment | Manual Adjustment |

—Analog Monitor Output Offset

Channel i
U-phase Offzet
Offset
}37 1 (3 \_phase Offset
1 (o

Manitor Signsl Ianque reference: 1% #00%

* Se puede ajustar un offset a las salidas de monitorizacién analdgica y al
circuito de deteccion de corriente (este dltimo ajuste no es normalmente
hecesario).
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SOFTWARE WMON Win V2.0 OMmRON
BUSQUEDA DE ORIGEN & JOG PeopL¥

= Origin Search AXISHO

2% 106G Dperation AXISHO [ ]

—Status

—JOG Speed Setting

Prn304 : Jogy Speed

I o [min-1] Ediit

I Origin Search Mot Executed

—Operation — Dperation

Servo OFF
@I Servo O ;

Servo O
@I Servo OFF ;

=

» Estas funciones pueden ser ejecutads de una forma muy sencilla desde
estas dos ventanas.

Farwward Reverse




SOFTWARE WMON Win V2.0

CONFIGURACION DE LA PASSWORD PEopLE

» Configurar una
previene contra
pardmetros de
autorizado.

password

cambios
personal

de
no

2= Set Password AXISHD

=]

Thiz iz the currert password setting status (write permit].
Preszing the button belowe will prohikit the follovwing functions.
1.Oweryeriting the parameters wsing the operator panel

2 Motor operation by JogiCrigin search

Prohikit
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SOFTWARE WMON Win V2.0 OMRON

OSCILOSCOPIO PEoPLE
* La funcién"Osciloscopio" %5 Trace AXISH0 [graph01]
permite mostrar dos sefiales |H2IE &l SlnIZIE] 2 ala)

Gnalégicas Y dos dlngGles AMUTO ] [Beidiv] AUTO ] frmine1 civ]

*La captura es hecha en
tiempo real en el servodriver
y después es transferida al
PC para su visualizacion.

Trigger Condtions
Trigger Type

Feedhack Speed

Trigger Lewvel F24D[min-1]

Edoe Type T

Pre-trigoer E[%]

Cursar

Es posible configurar el
escalado, la base de tiempos
y la condicion de disparo

(trigger).

* Las grdficas pueden ser o [
almacenadas y chequeadas o

o AW 6o 10 oz 28.000 | [msidiv]
off-line.

A’ja’j B-A

£ I
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