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Serie LECSA / Endstufe
Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden schiitzen. In den Sicherheitshinweisen
wird die Gewichtung der potenziellen Gefahren durch die Warnhinweise ,,Achtung®, ,Warnung” oder ,Gefahr” bezeichnet.
Diese wichtigen Sicherheitshinweise muissen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/IEC), den
japanischen Industriestandards (JIS)*1) und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden*2).
*1) ISO 4414: Fluidtechnik -- Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatik Anlagen und deren Bauteile

ISO 4413: Fluidtechnik -- Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen - Elektrische Ausriistung von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

1ISO 10218-1992: Industrieroboter, Sicherheitsanforderungen.

JIS B 8370: Grundsétze fiir pneumatische Systeme.

JIS B 8361: Grundsatze fiir hydraulische Systeme.

JIS B 9960-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen. (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

JIS B 8433-1993: Industrieroboter, Sicherheitsanforderungen usw.

I é_ B _A_C_hIlJ_n_ ~ Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die leichte bis mittelschwere |
: g Verletzungen zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. :
I Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko, die schwere Verletzungen oder den |
Warnung - . .

Tod zur Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. |
| Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod I
| Gefahr
I

zur Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung

1. Verantwortlich fir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist die Person, die das System
erstellt oder dessen technische Daten festlegt.
Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die
Entscheidung Uber dessen Eignung flr einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfiillung der spezifischen Anforderungen tberprift wird.
Die Erfiullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit liegen in der
Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat.
Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die Eignung aller Produktdaten
Uberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mobglichkeiten eines Gerateausfalls
ausreichend bertiicksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen dirfen nur von entsprechend geschultem Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgeméRer Handhabung gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlieflich der Produkte
von SMC, diirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner Komponenten dirfen
erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.
Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst dann ausgefihrt werden,
wenn alle MaRnahmen Uberprft wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen
des angetriebenen Objekts verhindern.
Vor dem Ausbau des Produkts miissen vorher alle oben genannten Sicherheitsmal3nahmen ausgefihrt
und die Stromversorgung abgetrennt werden. AuRerdem missen die speziellen Sicherheitshinweise fur
alle entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind Malinahmen zu treffen, um unvorhergesehene
Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.




4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeighete Sicherheitsvorkehrungen, wenn das
Produkt unter einer der folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1)

2)

3)

4)

Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen,
oder Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie, Eisenbahnen,
Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen,
Verbrennungsanlagen, medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit
Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz-
und Pressanwendungen, Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen,
die nicht fir die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schaden an Personen, Sachwerten oder Tieren
besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit mechanischer
Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine regelmaRige Funktionsprufung erfordern.

Beachten Sie, dass A ACHTUNG je nach Betriebsbedingungen zu ernsthaften Konsequenzen fithren kann.
Befolgen Sie die Anweisungen beider Gewichtungen im Sinne der Sicherheit fir Personen.



Serie LECSA / Endstufe
Sicherheitshinweise

Achtung

Das Produkt wurde flr die Verwendung in der herstellenden Industrie konzipiert.

Das hier beschriebene Produkt wurde fir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdochten, missen Sie SMC vorher
informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten aushéandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an SMC.

Haftungsausschluss/Bestimmungserfullung

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zu ,Garantie und Haftungsausschluss” und zur
»Einhaltung von Vorschriften®.
Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie lhr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Beschrankungen der Gewahrleistung und Haftungsausschluss

Die Gewahrleistungsfrist betragt ein Betriebsjahr, gilt jedoch maximal bis zu 18 Monate nach
Auslieferung dieses Produkts. *3)

Das Produkt kann zudem eine bestimmte Haltbarkeit oder Reichweite aufweisen oder bestimmte
Ersatzteile bendtigen. Bitte erkundigen Sie sich bei Ihrer nachstgelegenen Vertriebsniederlassung.

Wenn innerhalb der Gewahrleistungsfrist ein Fehler oder Funktionsausfall auftritt, der eindeutig
von uns zu verantworten ist, stellen wir lhnen ein Ersatzprodukt oder die entsprechenden
Ersatzteile zur Verfigung.

Diese Gewabhrleistung gilt nur fir unser Produkt, nicht jedoch fiir andere Schaden, die durch den
Ausfall dieses Produkts verursacht werden.

Lesen Sie vor der Verwendung von SMC-Produkten die Gewahrleistungs- und
Haftungsausschlussbedingungen sorgféaltig durch, die in den jeweiligen spezifischen
Produktkatalogen zu finden sind.

*3.) Diese 1-Jahres-Gewahrleistung gilt nicht fir Vakuumsauger.
Vakuumsauger sind VerschleiR3teile, fiir die eine Garantie von 1 Jahr ab der Auslieferung gilt.
Diese Gewahrleistung wird auch nicht wirksam, wenn ein Produkt innerhalb der Gewahrleistungsfrist durch die
Verwendung eines Vakuumsaugers oder aufgrund einer Zersetzung des Gummimaterials verschleif3t.

Einhaltung von Vorschriften

Beim Export des Produkts sind die Vorgaben des japanischen Ministeriums fir Wirtschaft, Handel und
Industrie (Kontrollgesetze zu Transaktionen in auslandischer Wahrung) strikt zu beachten.




Einfihrung
Dem Bediener wird empfohlen, vor der Verwendung von LECSA die Bedienungsanleitung zu lesen. Siehe
produktspezifische Betriebsanleitung hinsichtlich Handhabung und fiir Einzelheiten zu Parametern.

Prufen Sie die korrekte Verdrahtung der Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung (100 V AC / 200 V AC) und
der Spannungsversorgung fir den Steuerschaltkreis (24 V). Fur ndhere Informationen siehe Kapitel 3.1 der
LECSA-Bedienungsanleitung und Kapitel 2 der LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe).
Bei Verwendung der Einstellsoftware (MR-Configurator2™
Wahlen Sie tber ,Neu“ und ,Projekt* ,MR-JIN-A" aus.

) muss das LECSA-Modell angegeben werden.

Begriffe

Stellungsregelungsmodus | Regelung der Motordrehzahl und Drehrichtung mit Impulsfolge und
(Impuls) Positionierung.

Einstellung der Positionierdaten, Drehzahl, Beschleunigungs-/
Positionierbetrieb Verzégerungszeitkonstante aus der Punkte-Tabelle des Endstufe und
(Punkte-Tabelle) ON/OFF-Steuerung des Positionierbetriebs mithilfe des I/O-Signals (es kénnen
bis zu 7 Punkte fiir die Punkte-Tabellen-Konfiguration verwendet werden).

1. Einstellungen
Erforderliche Ausriistung und Verdrahtungsanforderungen

vom Kunden zu stellen 7 1
100 V AC /200 V AC 3 g : om vom Kunden zu stellen
.:_ L1 E 24V DC
- L2 @@
- B [ I—
vom Kunden zu stellen el I

U
v uto =

= S

8
1&243

L.O-r_

vom Kunden
zu stellen

SPS (Positioniereinheit)

Spannungsversorgung
far 1/0-Signal

PC 6

ol o
‘[

5

o0
€ >
Nl

2

elektrische Antriebe -
Beispiel: LEF

s (o

B B

24V DC

1 | Endstufe LECSA*-S*

2 | Motorkabel LE-CSM-***

3 | Encoder Kabel LE-CSE-***

4 | 1/O-Stecker LE-CSNA
I/0O-Kabel LEC-CSNA-1

5 | USB-Kabel LEC-MR-J3USB

6 | Konfigurationssoftware (MR Configurator2™) LEC-MRC2*

7 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis | CNP1 (Zubehor)

8 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik | CNP2 (Zubehor)

Anm.: Das Bremskabel ist in dieser Zeichnung nicht abgebildet. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung fiir Details.
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2. Vorgehen zur Betriebsvorbereitung

2.1 Flussdiagramm

Verdrahtung
Siehe Seite 8 ,3. Verdrahtung”

Parametereinstellung
Siehe Seite 16 ,4. Modus-Parameterliste®.

Parametereinstellung mithilfe der
Konfigurationssoftware (MR Configurator2™
Seite 19 ,5. Parametereinstellung mithilfe der
Konfigurationssoftware (MR Configurator2™)«,

)

Einstellung Signal-Zuordnung

Siehe Seite 37 ,5.5 Anderung der 1/0O-Signalbelegung®.

Vorgehensweise zur
Rickstellung in
Ausgangsposition
Siehe Seite 66 ,6.
Vorgehensweise zur
Ruckstellung in
Ausgangsposition”

Vorgehensweise zur
! Ruckstellung in

. Ausgangsposition
I'l " Siehe Seite 66 ,6.

| Vorgehensweise zur
. Ruckstellung in

Il  Ausgangsposition”

!
I I I
Einstellung Einstellung Einstellung |! Einstellung
Stellungsregelungs- Geschwindigkeits- Drehmoment-Steuer- i' Positioniermodus
_ modu_s r_egelungsmodus _ modu_s | Siehe Seite 72
Siehe Seite 69 Siehe Seite 70 ,7.2 Siehe Seite 71 Il 7.4 Positioniermodus
ol1 Geschwindigkeits- »7.3 Drehmoment-

Stellungsregelungs-
modus (Impuls)*.

regelungsmodus”. Steuermodus”.

1!l (Punkte-Tabelle-Methode)"

'I Siehe Seite 75 .
1l ,7.5 Positioniermodus |
: - [(Programmiermethode)*,

| o *1 Einfacher Positioniermodus |
| |
Stellungsregelung Geschwindigkeitsregelung Schubregelung durch I anhand von I/O-Signalen.

; durch Angabe der internen Angabe der internen
er Eingan 1gabe der 1 9 1. - - 1
I Ipmpulsfglgeg Geschwindigkeitseinstellung  Drehmomenteinstellung ' ) g?g;rt:;;?:rlﬁe“{lhegggde .
. anhand von l/O-Signalen.  anhand von I/O-Signalen. 1! !




3. Verdrahtung

3.1 Verdrahtung Spannungsversorgung

Anschluss des Antriebs und der Endstufe. Elektrisches Schaltschema ist fur jeden Modus gleich.
(1) LECSA (Inkrementalencoder)
Beispiel: einphasige Versorgungsspannung 200 V AC.

Fehler RA OFF
RA ON
F— F— MC
N ]
erzwungener Stopp M
Servomotor
Spannungsversorgung NFB MC s -
Hauptschaltkreis " f : | |
einphasig 200 bis 230 V AC —X_ >~ : 1 U Motor
I |
T \%
[1] | ‘
| | W
! eingebauter ! @
| Regenerations- | =
|| widerstand |
l & o
| |
! (€5
S . [2]
[3] CNP2
Kurzschlussschutz e
I NTYIVE CN2 Encoderkabel Encoder
Spannungsversorgung } J: |
Regelschaltkreis —0 0V !
24V DC ) I

[1] Klemmen flir Spannungsversorgung, L; und L,: Spannungsversorgung an Klemmen L; und L,
angeben.

[2] Klemmen der Motor-Spannungsversorgung (U, V, W) an die Klemmen der
Endstufen-Spannungsversorgung anschlie3en (U, V, W).
Masseanschluss des Motors an den Masseanschluss der Endstufe anschlie3en.
Encoder Kabel anschliel3en.

[3] Externe 24 V DC-Spannungsversorgung fir Steuerung an die Spannungsversorgung des
Regelschaltkreises anschliel3en.

Bei einer Versorgungsspannung von 100 V AC siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 3, fir nahere
Angaben.



3.2 Beispiel Anschluss I/O-Signal
Details zu Beispielen fiir den Anschluss der I/O-Signale der Endstufe.

3.2.1 Stellungsregelungsmodus (Sink-1/0O-Schnittstellen)
(1) Anschlussbeispiel
Nachstehend ist ein Anschlussbeispiel fir den Stellungsregelungsmodus dargestellt. Kabel nach
Erfordernis anschlieRen.

Dies ist ein Verdrahtungsbeispiel bei Verwendung einer SPS Mitsubishi Electric (FX3U-ooMT/ES) zur
Stellungsregelung. (Anschlussbeispiel eines offenen Kollektors) Siehe LECSA-Bedienungsanleitung
und technische Angaben der SPS sowie die Bedienungsanleitungen der Positioniereinheit.

speicherprogrammierbare max.2 m
Steuerung I
FXau-OO MT/ES
SIS Endstufe
24V j
oV
Spernungs- L 24V DC CN1  CN1 _
\éifgorgung =) picom| 1 9 |AMm [ ! Fehler
N OPC 2 I =
pocom| 13 12 |MBR [ elektromagnetisches
Y000 T T T [ N ) Bretmsvemegelungs-
T T1 system
COM1 ——%%%—J—%%—{
Y010 } : 1= : : NP |25 ™
COM3 ( - | — 10 m (max.)
[ : : : : 15 LA m Encoder Impuls A-Phase
Y004 ( : : | : : 3 CR 5 16 |LAR — - (Differenzleitungsendstufe)
COM2 ——— 17 LB Encoder Impuls B-Phase
[ r ol 18 | LBR m: (Differenzleitungsendstufe)
K o (] [
Xooo — > INP 10 19 LZ Encoder Impuls Z-Phase
: : r : : 20 |LZR _ — (Differenzleitungsendstufe)
[} [
Xxooo ( : : : : RD 11 14 LG [yr————— = Steuerung gem. Leitung
xooo > | — oP 21 schim | sp j
i LG | 14
S~ SD | Schirm
Erzwungener CN1
Stopp
Servo-on p— T~ EM1 8
Reset — —— SON 4
Hubende — —— RES 3
Vorwartsdrehung [in
Hubende ~ LSP 6
Ruckwartsdrehung
I N —— NN 7
max. 10 m

CN3

CNP1

‘g(?: 1_

Bei Anschluss von Pin CN1-23 und Pin CN1-25 OPC mit +24 V DC versorgen.

Siehe LECSA Bedienungsanleitung, Kapitel 3.2, flr Verdrahtungsdetails.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 3.2.1 (2) und (3) hinsichtlich Details zu
Eingangs-/Ausgangssignalen.

Anm. 1)

Bei einer Befehls-Impulsfolge im offenen Kollektormodus wird nur die Sink-Schnittstelle (NPN) unterstitzt.
Die Source-Schnittstelle (PNP) wird nicht unterstiitzt.
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(2) Eingangssignal
Stellungsregelungsmodus: P, Geschwindigkeitsregelungsmodus: S, Drehmoment-Steuermodus: T,
Punkte-Tabelle-Methode: CP, Programmiermethode CL

@ : Automatisches ON kann eingestellt werden, O: Anfangseinstellung, [1: Zuordnung anhand Parameter méglich, —: Zuordnung nicht verfugbar

Signalbe- automatisch CP/ ]
Symbol zeichnung ON P S T CL Funktion
PP Impulsfolge _ o _ _ _ | Im offenen Kollektor
Vorwartsdrehung (max. Eingangsfrequenz 200 kpps)
Impulsfolge Vorwartsdrehung Giber PP-DOCOM
NP Impulsfolge _ o _ _ _ | Impulsfolge Ruckwartsimpuls tber NP-DOCOM
Ruckwartsdrehung Es wird nur die Sink-Schnittstelle (NPN) unterstiitzt.
Die Source-Schnittstelle (PNP) wird nicht unterstitzt.
Impulsfolge
PG D'f.f.erenz'ab - © - - ~ | Im Differenzialempfanger
Vorwartsdrehung (max. Eingangsfrequenz 1 Mpps)
Impulsfolge Impulsfolge Vorwartsdrehung tiber PG-PP
NG Differenzial-Ruck- - o - - - | Impulsfolge Ruckwartsdrehung Giber NG-NP
wartsdrehung
SON Servo-on L o o o O | Betrieb verfugbar wenn SON auf ON.
RES Reset - o ) ) O | Alarm kann zuriickgesetzt werden.
Dieses Signal vor dem Betrieb einschalten.
LSP Hubende ° o 0 _ o | Wenn dieses Signal nicht anliegt, wird das
Vorwartsdrehung Produkt sofort gestoppt und die Servobremse
aktiviert.
Dieses Signal vor dem Betrieb einschalten.
LSN RT]Léﬁ\?vg?tes- ° o 0 - o | Wenn dieses Signal nicht anliegt, wird das
Produkt sofort gestoppt und die Servobremse
drehung aktiviert.
: Wenn dieses Signal nicht anliegt, liegt das
TL1 Glrjenﬁe mtem?S - O O O O | Drehmoment  unter  dem eingestelltem
renmomen Drehmoment.
ST1 Vorwéigr:ehung - - o - O | Start Servomotor
ST2 Stargz%%k%arts- - - o - O | Start Servomotor
" Auswahl  der  Drehmomentrichtung  des
- - - e} -
RS1 Vorwartsdrehung Servomotors.
RS2 Ruckwarts- _ _ _ o _ | Auswahl der Drehmomentrichtung des
drehung Servomotors.
SP1 Drehzahl 1 - - o o - g (e haeschindiok
- - —— Auswal es Befehls Drehgeschwindigkeit
SP2 Drehzahl 2 - - wéahrend des Betriebs.
SP3 Drehzahl 3 - - O O -
EM1 erzwungener ° o o o o | Wenn dieses Signal anliegt, kann der
Stopp erzwungene Stopp geldst werden.
Wenn CR aktiviert ist, werden die P-Bereiche
CR I6schen - o - - - | des Positionsregelungszahlers an  der
ansteigenden Flanke geldscht.
Punkte-Tabelle
DIO Nr./ ° _ _ _ o
Programmanwahl
Nr. 1
Punkte-Tabelle Nr./ Punkte-Tabelle, Programm und
DIl Programmanwabhl ° - - - O | Ruckstellungsmodus mit DIO bis DI2 wéhlen.
Nr. 2
Punkte-Tabelle Nr.
DI2 Programmanwahl L - - - O
Nr. 3
Auswahl Wenn dieses Signal anliegt, ist der
MDO automatisch/ L - - - O | Automatikbetrieb aktiviert. Wenn dieses Signal
manuell nicht anliegt, ist der manuelle Betrieb aktiviert.
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(3) Ausganssignal
Stellungsregelungsmodus: P, Geschwindigkeitsregelungsmodus: S, Drehmoment-Steuermodus: T,
Punkte-Tabelle-Methode: CP, Programmiermethode CL

O: Anfangseinstellung, 0: Zuordnung anhand Parameter mdglich, —: Zuordnung nicht verfigbar

Symbol | Signalbezeichnung P S T %'i/ Funktion
ALM Fehler o o o o Bei einem Alarm ist dieses Signal ausgeschaltet.
. . Wenn Servo-on anliegt und Betriebsbereitschaft vorliegt, wird
RD Antrieb bereit o o o o dieses Signal aktiviert.
. - Dieses Signal liegt an, wenn sich der P-Impuls innerhalb des
INP in Position © B } © eingestellten Werte befindet.
. Wenn die Drehgeschwindigkeit des Servomotors die
SA Drehzahl erreicht } © B ~ | eingestellte Drehzahl erreicht, wird dieses Signal aktiviert.
VLC Geschwindigkeits- Dieses Signal liegt an, wenn die Drehzahl Giber einen
begrenzung - - o - Parameter begrenzt ist.
TLC Drehmoment- Dieses Signal liegt an, wenn das Drehmoment Uber einen
begrenzung 0o o : O | parameter begrenzt ist.
Wenn die Drehgeschwindigkeit des Servomotors unter dem
ZSP Null Drehzahl U U U U Parameterwert liegt, wird dieses Signal aktiviert.
elektromagnetisches Dieses Signal wird deaktiviert, wenn der Servo ausgeschaltet
MBR Bremsverriegelungs- o o o o | wird oder ein Fehler auftritt.
system
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3.2.2 Geschwindigkeitsregelungsmodus (Sink-1/0-Schnittstellen)
(1) Anschlussbeispiel
Nachstehend ist ein Anschlussbeispiel fir den Geschwindigkeitsregelungsmodus dargestellt. Kabel
nach Erfordernis anschliel3en.

Endstufe
Anm.7)  Anm.7)
24V DC CN1 CN1
. T
I oeou] 111 9 |AM ] Feher
erzwungener bocoM| 13 WH—
Stopp o~ EM1 ) 10 | SA ] Drehzahl erreicht
Servo-on SON] 4 11 | RD Antrieb bereit
Reset _— RES| 3 T Pt
Drehzahl 1 = SP1 5 12 | MBR elektromagnetisches
Start — Bremsverriegelungs-
Vorwartsdrehung ST1 6 system
Start ST2 7
Riickwartsdrehung 10 m (max.)
| 10 m (max.) o

19 LZ +» Encoder Impulse Z-Phase
20 | LZR — : (Differenzleitungsendstufe)
[} [}

15 LA ::I:E: Encoder Impuls A-Phase

(Differenzleitungsendstufe)

CN3 16 | LAR = —

17 LB Encoder Impuls B-Phase
18 | LBR |+~ L : (Differenzleitungsendstufe)
1

I: ______ +—+» Steuerung gem. Leitung

14 LG %t::;ung gem. Leitung
21 OP Encoder Impuls Z-Phase

schim | SD /."_ (offener Kollektor)

CNP1

"

Siehe LECSA Bedienungsanleitung, Kapitel 3.2, fir Verdrahtungsdetails.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 3.2.1 (2) und (3) hinsichtlich Details zu
Eingangs-/Ausgangssignalen.
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3.2.3 Drehmoment-Steuermodus (Sink-1/0-Schnittstellen)

(1) Verdrahtungsbeispiel
Nachstehend ist ein Anschlussbeispiel fir den Drehmoment-Steuermodus dargestellt. Kabel nach
Erfordernis anschlieRen.

Endstufe
24V DC CN1 CN1 o
| I picom) 1 9 |am ——F—""{ Fenter
DOCOM| 13 = i
erzwungener 1 w1 :
Stopp 1\ EML ) 11 RD R_ bereit
Servo-on SON 4 12 |MBR | [nd Elektromagnetisches
Reset - RES 3 L Bretmsverriegelungs—
Drehzahl 1 = SPL| 5 system
Vorwartsdrehung RS1 7
Rickwartsdreh 10 m (max.
tickwartsdrehung =33 5 (max.) .
19 Lz e ++» Encoder Impulse Z-Phase
10 m (max.) 20 1 1LZR —— ' ' _ (Differenzleitungsendstufe)

15 LA Encoder Impuls A-Phase
16 | LAR — ! | (Differenzleitungsendstufe)

CN3 17 LB I Encoder Impuls B-Phase
:I 18 |LBR - ! ' (Differenzleitungsendstufe)

II: ______ I_I Steuerung gem. Leitung
14 LG %ung gem. Leitung
21 OP i — Encoder Impuls Z-Phase

Platte | SD j__—_ (offener Kollektor)

CNP1

4

Siehe LECSA Bedienungsanleitung, Kapitel 3.2, flr Verdrahtungsdetails.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 3.2.1 (2) und (3) hinsichtlich Details zu
Eingangs-/Ausgangssignalen.
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3.2.4 Positioniermodus (Sink-1/0-Schnittstellen)

(1) Anschlussbeispiel
Nachstehend ist ein Anschlussbeispiel fir den Stellungsregelungsmodus dargestellt. Kabel nach
Erfordernis anschlieRen.

Endstufe
CN1 CN1
B¢
24vbe OPC| 2 9 |ALM o b Fehler
i} picom| 1 et
ocom| 13 10 |MEND [T Bewegung
Erzwungener Stopp 1:\ EM1)| 8 11 | RD LR dhereit
Servo-on SON | 4 12 |MBR L1_* | elektromagnetisches
Auswahl automatisch/manuell MDO 3 Bremsverriegelungs-
Né&herungsansatz T~ DOG | 25 system
Punkte-Tabelle Nr./Programm 10 m (max,)
Nr. Abschnitt 1 olly 5 ]

' ) el ) 19 LZ :Sjj—:[: EDn_(f:foder I:n_[:ulse Z—I;htasfe
llflLr”}-\tt)icEamt?; Nr./Programm DIL >3 >0 | LzR — — (Differenzleitungsendstufe)
Start Vorwartsdrehung STL 6 15 LA I:l:j: Encoder Impuls A Phase

Differenzleitungsendstufe
Start Riickwartsdrehung ST2 7 16 |LAR T T ( ¢ )
17 LB Encoder Impuls B-Phase
10m (max) 18 |LBR — L : (Differenzleitungsendstufe)
[} [}
I: ______ > Steuerung gem. Leitung
CN3 14 | LG @+ Steuerung gem. Leitung
21 opP j Z—=""Encoder Impuls Z-Phase
Platte | SD (offener Kollektor)
max. 2 m
CNP1

Bei Anschluss von Pin CN1-23 und Pin CN1-25 OPC mit +24 V DC versorgen.

Siehe LECSA Bedienungsanleitung, Kapitel 3.2, flr Verdrahtungsdetalils.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 3.2.1 (2) und (3) hinsichtlich Details zu
Eingangs-/Ausgangssignalen.
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3.2.5 Source I/0O-Schnittstellen

Mit dieser Endstufe konnen Source

I/O-Schnittstellen verwendet werden

In diesem Fall

sind alle

DI-1-Eingangssignale und DO-1-Ausgangssignale Source-Signale. Verdrahtung entsprechend den folgenden

Schnittstellen ausfiihren.

(1) Schnittstelle Digitaleingang DI-1

Endstufe
SON ca. 5,6 kQ
— ’_\USW. 1
r I
Schalter Z‘@’,
L.
I 1 DICOM
¢ |l "
ca. 5 mA ig 2; DC ¢+
0
Vees<1,0V 200 mA
lceoS100pA

(2) Schnittstelle Digitalausgang DO-1
Es kann ein Spannungsabfall bis max. 2,6 V in der Endstufe auftreten.

Endstufe
Bei umgekehrter’
ALM Polaritit der Diode
usw. Last fallt die Endstufe aus.
" yiN YN (\—» ™
zs_L A | =
H DOCOMI\_ | 1

(Anm.) 24 V DC 10 %
200 mA

ORIGINALB

ILD ERFORDERLICH

Anm. Bei einer Beeintrachtigung des Relaisbetriebs durch den Spannungsabfall (2,6 V) Spannung
(26,4 V) einer externen Quelle anlegen.
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4. Modus-Parameterliste

Diese Parameter miussen fir jeden Steuermodus konfiguriert werden. Konfigurieren Sie Parameter nach
Erfordernis.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3 und LECSA Bedienungsanleitung,
Kapitel 4, fir weitere Informationen.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4, fir Parameter, die nicht in diesem Dokument aufgefihrt sind.

Zur Einstellung der Parameter ist die Konfigurationssoftware (MR Configurator2™ :LEC-MRC2E) erforderlich.
*1 Konfigurationssoftware Version 1.19V oder hdher erforderlich.

*2 Die Konfigurationssoftware (MR Configurator2™: LEC-MRCZ2E) ist gesondert zu bestellen.

*3 Das USB-Kabel (LEC-MR-J3USB) ist gesondert zu bestellen.

4.1 Modusubergreifende Parameter
(1) [Parameter Grundeinstellung (Nr.PAco)]

Nr. Symbol Bezeichnung Anfangswert Einheit

PAO1 *STY Steuermodus 000h

(2) [/O-Parametereinstellung (Nr. PDoo)]
Diese Parameter sind einzustellen, wenn die Belegung der Ein-/Ausgangssignale geéndert und der
automatische Signaleingang eingeschaltet wird. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte
Ausgabe), Kapitel 5.5 und LECSA Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4, fir weitere Informationen.

4.2 Stellungsregelungsmodus:
(1) [Parameter Grundeinstellung (Nr.PAco)]

Nr. Symbol Beschreibung Anfangswert Einheit
PAO5 *FBP Anzahl der Impulseingangsbefehle pro Umdrehung 100 X100
Impulse/U
Zahler elektronisches Getriebe 1
PA06 CMX . o .
(Zahler Multiplikationsfaktor Impulseingangsbefehl)
Nenner elektronisches Getriebe 1
PAO7 CDhV A )
(Nenner Multiplikationsfaktor Impulseingangsbefehl)
PAO8 ATU Automatische Einstellungsfunktion 001h
PA09 RSP Kennlinie automatische Einstellungsfunktion 6
PA10 INP In-Position-Bereich 100 Impulse
PA13 *PLSS Format Eingangsimpulsbefehl 000h
PA14 *POL Auswahl Drehrichtung 0
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4.3 Geschwindigkeitsregelungsmodus
(1) [Parameter Grundeinstellung (Nr.PAco)]

Nr. Symbol Bezeichnung Anfangswert Einheit
PAO8 ATU Automatische Einstellungsfunktion 001h
PAQ9 RSP Kennlinie automatische Einstellungsfunktion 6

(2) [Erweiterte Parametereinstellung (Nr. PCono)]

Nr. Symbol Bezeichnung Anfangswert Einheit
PCO1 STA Konstante fiir Beschleunigungszeit 0 ms
PC02 STB Konstante fir Verzdgerungszeit 0 ms
PC05 SCO Befehl interne Drehzahl O U/min
PCO06 SC1 Befehl interne Drehzahl 1 100 U/min
PC07 SC2 Befehl interne Drehzahl 2 500 U/min
PC08 SC3 Befehl interne Drehzahl 3 1000 U/min
PC31 SC4 Befehl interne Drehzahl 4 [angewendet] 200 U/min
PC32 SC5 Befehl interne Drehzahl 5 [angewendet] 300 U/min
PC33 SC6 Befehl interne Drehzahl 6 [angewendet] 500 U/min
PC34 SC7 Befehl interne Drehzahl 7 [angewendet] 800 U/min

4.4 Drehmoment-Steuermodus
(1) [Erweiterte Parametereinstellung (Nr. PCono)]
Nr. Symbol Bezeichnung w.erksemge Einheit
Einstellung

PCO01 STA Konstante fiir Beschleunigungszeit 0 ms
PC02 STB Konstante fir Verzdgerungszeit 0 ms
PCO05 SCO interne Geschwindigkeitsbegrenzung 0 0 U/min
PCO06 SC1 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 1 100 U/min
PCO7 SC2 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 2 500 U/min
PCO08 SC3 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 3 1000 U/min
PC31 SC4 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 4 [angewendet] 200 U/min
PC32 SC5 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 5 [angewendet] 300 U/min
PC33 SC6 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 6 [angewendet] 500 U/min
PC34 SC7 interne Geschwindigkeitsbegrenzung 7 [angewendet] 800 U/min
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4.5 Positioniermodus
(1) [Parameter Grundeinstellung (Nr.PAco)]

Nr. Symbol Bezeichnung Anfangswert Einheit
PAO5 *FBP Anzahl der Impulseingangsbefehle pro Umdrehung 100 X100
Impulse/U
Zahler elektronisches Getriebe 1
PA06 CMX R o .
(Zahler Multiplikationsfaktor Impulseingangsbefehl)
Nenner elektronisches Getriebe 1
PAO7 CDhV A )
(Nenner Multiplikationsfaktor Impulseingangsbefehl)
PAO8 ATU Automatische Einstellungsfunktion 001h
PA09 RSP Kennlinie automatische Einstellungsfunktion 6
PA10 INP In-Position-Bereich 100 Impulse
PA13 *PLSS Format Eingangsimpulsbefehl 000h
PAl4 *POL Auswabhl Drehrichtung 0

(2) [Positionierung Parametereinstellung (Nr. PEon)]

Nr. Symbol Bezeichnung Anfangswert Einheit
PEO1 CTY Auswahl Befehlsmodus 0000h
PE02 FTY Auswahl Einspeisefunktion 0000h
PEO3 ZTY Ausfuhrung Rickstellung in Ausgangsposition 0010h
PE04 ZRF Geschwindigkeit Rickstellung in Ausgangsposition 500 U/min
PE06 ZST Distanz Ausgangsposition 0 pum
Konstanten fir Ruckstellung in Ausgangsposition/JOG-Betrieb
PEO7 FTS ) i . 100 ms
Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit
PEOS ZPS Positionsdaten Riickstellung in Ausgangsposition 0 x10°™um
PE13 JOG JOG-Geschwindigkeit 100 U/min
PE16 LMPL
Softwareendschalter + 0 x10°™um
PE17 LMPH
PE18 LMNL
Softwareendschalter - 0 x10°™um
PE19 LMNH

(3) [I/O-Parametereinstellung (Nr. PDoo)]
Diese Parameter sind einzustellen, wenn die Belegung der Ein-/Ausgangssignale geandert und die
Punkte-Tabelle mit max. 7 Punkten verwendet wird.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.5 und LECSA Bedienungsanleitung,
Kapitel 4.4, fur weitere Informationen.

_18_



5. Parametereinstellung mit der Konfigurationssoftware (MR Configurator2™)

In diesem Kapitel wird das Verfahren zur Einstellung der wesentlichen Parameter mithilfe der
Konfigurationssoftware (MR ConfiguratorZTM: LEC-MRC2E) beschrieben. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung,
Kapitel 4, fir Parameterdetails.

5.1 PC-Installationssoftware (MR Configurator2™)

*1 Konfigurationssoftware Version 1.19 V oder hdher erforderlich.
*2 Die Konfigurationssoftware (MR Configurator2™:LEC-MRCZ2E) ist gesondert zu bestellen.
*3 Das USB-Kabel (LEC-MR-J3USB) ist gesondert zu bestellen.

5.1.1 Installation

Die Installation ist gemaf der Bedienungsanleitung MR ConfiguratorzTM (Manual/ib0300160*.pdf) durchzufiihren,
welche in der CD-ROM der Konfigurationssoftware (MR Configurator2™) enthalten ist. Die Software MR
Configurator2 wird auf dem PC installiert.

5.2 Endstufenkonfiguration fur erste Antriebsprifung

Schalten Sie die 24 V DC- und 230 V AC-Spannungsversorgung des LECSA-Antriebs ein und warten Sie, bis die
Endstufenanzeige wie unten dargestellt blinkt.

[E6 | [REE
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5.2.1 Starten der Konfigurationssoftware (MR Configurator2™)

@® PC und LECSA mit dem USB-Kabel verbinden.
@ Spannungsversorgung fur LECSA einschalten.
® Software MR Configurator2 starten.

|, MELSOFT 77" 533> \_”
| MELFANSwebifi— ari—Sm
) GX Works2
|\ MR Configurator

MR Confiqurator?

[ Rooguaoz ]

4 HIIE®

([Z7055LE07LDBRE 2|

Ready Istation 001 MR-13-A Serva amplifier connection: USB [ovr [cap” MM [scrr
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5.2.2 Systemeinstellungen
@® Aus dem Men ,Project ,New* auswahlen. Es erscheint der Bildschirm ,New Project*.

5.2.3 Modellauswahl
@ In der Modellauswahlliste erscheint die Serie der Mitsubishi Electric Corporation. Wahlen Sie MR-JN-A,

wenn Sie LECSA verwenden.
@ Wahlen Sie ,servo amplifier connection* als Kommunikationsgerat

@ Auf ,OK* klicken.
@ Auf ,OK* klicken.

New Project

Model

Operation mode

Multi-ax. unification

Station 00

Option unit ho Connection

Connection setting
—

@ {+) Servo amplifier conpectior
Servo amplifier connection RS-422 (R5-232C)
Cam, speed AUTO
Port No. AUTO

Search com. speedfport No. automatically

MELCSORT MR Conficuraton?:

Dmmwmmmuww i Is it OK to close the project?
the application is restarted

Ol <y, > D]
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5.2.4 Endstufenpufung ONLINE
Prifen, dass die Endstufe aktiviert ist (ONLINE).

nPrALe kD EReiEhesoe

Prifen, dass das Symbol ,ONLINE/OFFLINE" angezeigt wird.

Wenn ,, ﬂl “angezeigt wird, ist sie OFFLINE.

* Im OFFLINE-Zustand findet keine Kommunikation zwischen PC und Endstufe statt. Uberpriifen Sie bitte

folgende Punkte:
- Ist die Spannungsversorgung der Endstufe eingeschaltet?
- Sind PC und Endstufe tber das USB-Kabel miteinander verbunden?
- Ist der USB-Driver installiert?
- Ist der USB-Anschluss-,Port" richtig angegeben?

5.2.5 Hilfe-Funktion
Durch Anklicken von ,MR Configurator2 Help“ unter ,Help“ (in jedem Bildschirm verfligbar)
Hilfe-Bildschirm.

erscheint ein

ET|

A
g <

Fen

B0 | #—T—k | <]>)
D& o ||| PARAMETER SETTING

@ SGREEN STRUCTUR
= I FUNGTION LIST

[7] MR- J4-8 FUMNCT

[2] MR-J4-B SERIES

[2] MR-J3-A FUNGT

[2] MR-J3-B SERIES

[7] MR-J3-T FUNCT

7] MR- JN-f FUMGCT

@ PROJECT MANAC a Screen display
@ SWITGHING THE

= ([ SETTING PARAM
AT

@ AMPLIFIER A

@ PARAMETER The [Parameter Setting] screen will appear.

@ SETTING SAFETY
@ SETTING THE PO
@ MONITORING THI
@ GHEGKING THE £
@ GHEGKING THE £
@ ADJUSTING THE

This window is used to explain how to display/edit servo parameters of all axes.

Select [Parameter] - [Parameter Setting].

@ USEFUL FUNCTE iMlaist  |v] #5esd MhsetTopetouk oventy [ ruareter Copy [ Paromete Bock
@ OPERATING FILE : R0pen Pysave s
2 @ cowpamBi e | e )
| = Common JResms Write s Write
Q SR 2) [ Motaton drection{"POL) Encoder output pulse("ENRS, "ENR,, "ENR2)
@ TROUBLESHOOTING = otaton et coder output plse(‘TIRS, "B, "DR2)
o ccoun amoicrco rY et Rotation drecton selecton Encoder output puse phase:
SN B Alaem st COW di. during ., pls. inout, CW dr. during rev. pis. input v Advance A-phase 50° by CCW
T ioh deivos

»

m
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5.3 Parametereinstellungen (Endstufe)

Zum Einstellen der Parameter ist die Konfigurationssoftware (MR ConfiguratorZTM:LEC-MRCZE) erforderlich.
*1 Konfigurationssoftware Version 1.19 V oder hdher erforderlich.
*2 Die Konfigurationssoftware (MR Configurator2™:LEC-MRCZ2E) ist gesondert zu bestellen.
*3 Das USB-Kabel (LEC-MR-J3USB) ist gesondert zu bestellen.

@® wahlen Sie im Meniu ,Parameter den Punkt ,Parameter Setting”, damit sich der Bildschirm fur
Parametereinstellungen 6ffnet.

@ Die Parameter sind in ,MR2 Help“ erlautert.
(Sollte dieser MenlUpunkt nicht angezeigt werden, im Menu ,,View" den Punkt ,Docking window" - ,Docking
help“ wéhlen.)

| | Parameter | Safety  Positioning

Ub Parameter Setting... @

| Axis Name Se‘ng. B
£7] MELSOFT MR Cunﬁgumtur‘\lew project - [Parameter Setting] = ' . [ | B |
! Project View File ParameteMSettng(7) Parameter Safety Positoning-data Monitor Disgnosis TestMode Adjustment Tools Window Help -8 X
NP AlEe [d | i [ 8w e

Parameter Setting X b -

: (] st [v] Read t To Default Pggverify [ Parameter Copy [ Parameter Block
i Phopen [Hsave As

= EgiFunction display

- Common ommorn - Ba: ( selected 1tems write | [_single Axis write_]
Basic Control mode(*STY) Encoder output pulse(*ENRS)
Extension Control mode selection Encoder output pulse phase
Extension 2 Position control mode [v] Advance A-phase 50° by CCW
Component parts
Position control Cantral type selection Number of encoder output pulse

Speed contral Standerd controlMax. torque up of HE-KF motor is imvalid | | 4000 | puse [ .Encoder OutputPuise

Torque control
Speed setting (Spee

Rotation direction(*POL) Torque Imit(TLP, TLN, TL2)
=1 Servo adjustments

Basic Rotation direction selection Forward torque limit 100.0 | 9% (0.0-100.0)
€CW dir. during find. pls. input, CW dir. during rev. pls. input | %
Extension 9 Ll g rev. P I [ l Reverse torgue limit 100.0 | % (0.0-100.0)
Gain changing
Digital [/O Internal torque lmit 2 100.0 | % {0.0-100.0)

Analog input
L zera speed(zsF)

2

Zero speed 50 | rjmin (0-10000)

Extension
10

3 [T 2]
® i MR2 Help N
CONTROL MODE ‘ |

Select the contral mode of servo amplifier
Also, select control loop of servo amplifier and max. torque of HF-KP motor. (Only for MR-J3-A)

Ready [Station 00] MR-13-A Serva amplifier cannection: USB UM

3 Durch Klicken auf jede Position der ,List display“ wird zu jeder Position der Bildschirm ,Parameter
list* angezeigt.
Nach Klicken auf ,Basic" erscheint folgender Bildschirm:

Mo, Abbr. MName Units Setting range Axizl
2401 *STY Control mode 0000-0F55
PAD2 | *REG Regenerative option 0000-71FF 0000
PAD3 | *ABS Absolute position detection system 0000-0004 0000
PAD4 | AOP1 Function selection A-1 0000-F031 0000
PAD5 | *FBP Mumber of command input pulses per revolution 0-0 f 1000-50000 a
PADS | CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) 1-1048576 i
PAD7 | CDV Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den.) 1-1048576 1
PADE | ATU Auto tuning mode 0000-0003 0001
PADS |RSP Auto tuning response 1-32 12
PALD |INP In-position rangs pulse 0-65535 100
PALL |TLP Forward rotation torque limit £ 0.0-100.0 100.0
PA12 |TLM Reverse rotation torque limit % 0.0-100.0 100.0
PAL3 | *PLSS Command pulse input status 0000-0812 0000
PA14 | *POL Rotation direction selection 0-1 0
PALS | *ENR Encoder output pulse pulsefrev 1-1048576 4000
PALS | *ENR2 For manufacturer setting 0000-FFFF 0000
PAL7 | *MSR For manufacturer setting 0000-FFFF 0000
PA13 | *MTY For manufacturer setting 0000-FFFF 0000
PA19 *BLK Parameter block 0000-FFFF 000C

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4, fir Parameterdetails.
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5.3.1 Anderung Parameterblock
Zur Einstellung aller Parameter.

@ Auf den Reiter ,Basic* klicken und den Wert in ,PA19* auf ,00E* andern.
@ Auf die ,PA19“-Spalte klicken und anschlieRend ,Selected Items Write* klicken.
® Zur Ubernahme der Parametereinstellung die Spannungsversorgung aus- und einschalten.

o M) e

No. Abbr, Name Units Setting range Axis1
PAD1 | *5TY Control mode 0000-0F55 0000
PADZ | *REG Regenerative option 0000-71FF 0000
PAD3 | *ABS Absolute position detection system 0000-0004 0000
PAD4 | AOP1 Function selection A-1 0000-FO31 0000
PADS | *FBP Mumber of command input pulses per revalution 0-0 / 1000-50000 0
PADE | CMX Elec. gear numerator {(Cmd. pls. mult. factor num.) 1-1048578 i
PAD7 | CDV Elec. gear denominator {Cmd. pls. mult. factor den.) 1-1048578 1
PADE | ATU Auto tuning mode 0000-0003 0oo1
PADS | RSP Auto tuning response 1-32 12
PA1D | INP In-position range pulse 0-65535 100
PA1l |TLP Forward rotation torque limit %% 0.0-100.0 100.0
PA12 | TLN Reverse rotation torque limit % 0.0-100,0 100.0
PA13 | *PLSS Command pulse input status 0000-0812 0000
PAl4 | *PCOL Rotation direction selection 0-1 0
PA1S | *EMR Encoder output pulse pulsefrev 1-1048578 4000
PAlE | *EMR2Z For manufacturer setting 0000-FFFF 0000
PA17 | *MSR For manufacturer setting 0000-FFFF 0000

Tatal OO0 FFFE
IPA]S #BLK Parameter block 0000-FFFF Duucl @

@ Auf ,Read" klicken.

s © —
|E| Axis1 [VI 1-] Read l Set To Default gg'u'erify |_'|j Farameter Copy @ Parameter Block
&Open BSave As ECopy jPaste WMUndo /MRedo

Bei der Anderung von Parametern sind folgende Punkte zu beachten.

Anm. 1) Zu einigen Parametern erscheint ,Enable once on again turning the power OFF after
setting” (zur Ubernahme nach Parameteranderung Spannungsversorgung aus- und einschalten).
Die Anderungen werden in der Endstufe erst nach erneutem Einschalten wirksam.

Anm. 2) ,Selected Items Write*: Mit diesem Befehl werden die Parameterwerte in der Endstufe gespeichert.
»Single Axis Write*: Mit diesem Befehl werden alle Parameter in der Endstufe gespeichert.

Anm. 3) Die Parameter in ,For manufacturer setting” nicht &ndern. Andernfalls kénnen Fehlfunktionen der
Endstufe die Folge sein.

5.3.2 Parameter lesen
Zum Einlesen der Endstufenparameter in die Software ist ein ,read“-Verfahren durchzufiihren.

@ wabhlen Sie aus dem Menl-Punkt ,View* ,parameter (P)“ und anschlieBend auf ,parameter setting (P)".
Es erscheint das Fenster ,Parameter Settings".

@ Auf ,Read" klicken.

Parameter Setting ®
[ s
EJOpen BSave As

ECODY [FPaste_WMUndo #Redo

MELCSOET MR Conhiel ator?

|0| Execute reading. Continue?
b y

Loz ) vvam |
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5.3.3 Vorgehensweise Parameterkonfiguration (auf3er Auswahl ,,Control mode*)
Parameter fir jeden Antrieb eingeben.
Die Parameter je nach Anwendung andern.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4, fir Parameterdetails.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.4.3 hinsichtlich empfohlener
Parameterwerte fir SMC-Antriebe.

Bei Verwendung des Positionssteuerungsmodus (Impulseingang) die Parameter PE02/PEQ3/PE04/PEQ7/PEQ8/
PE10/PE11 nicht andern (diese Parameter sind nur fiir den Positioniermodus (Punkte-Tabelle/Programmiermethode)
zu andern).

- Beispiel zu Einstellung des Steuerungsmodus (PAO1) (wenn ,position control mode (pulse
input)* gewahlt ist).

@ Unter dem Reiter ,Basic* den Parameter PAO1 auf ,000“ setzen.

+ Beispiel zu Einstellung des Steuerungsmodus (PA01) (wenn ,Positioning (Point table)* gewéhlt ist).
@ Unter dem Reiter ,Basic* den Parameter PAO1 auf ,006“ setzen.

@ Auf ,Single Axis Write* klicken.
® Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten. AnschlieRend ist der Parameter tibernommen.

@

Selected Items Write I Single Axis Write
Mo, abbr, Name Units ing s
PAODL  *STY Control mode
02 "REG Regenerative oprion ®

TFor Than o Seearer seceng

MELSOET MR ConfiguratorZ

Bei der Anderung von Parametern sind folgende Punkte zu beachten.

Anm. 1) Zu einigen Parametern erscheint ,Enable once on again turning the power OFF after setting” (zur
Ubernahme nach Parameteranderung Spannungsversorgung aus- und einschalten). Die
Anderungen werden in der Endstufe erst nach erneutem Einschalten wirksam.

Anm. 2) ,Selected Items Write*: Mit diesem Befehl werden die Parameterwerte in der Endstufe gespeichert.
»Single Axis Write": Mit diesem Befehl werden alle Parameter in der Endstufe gespeichert.

Anm. 3) Die Parameter in ,For manufacturer setting” nicht &ndern. Andernfalls kdnnen Fehlfunktionen der
Endstufe die Folge sein.
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5.3.4 Empfohlene Parameterwerte je Antriebsmodell
Die Parameter je nach Anwendung andern. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4, fiir weitere Informationen.

Empfohlene Parameterwerte [LEF]

LEFS25 LEFS32 LEFS40
. Steigungs-
Serie H A B H A B H A B
symbol
Steigung 20 12 6 24 16 8 30 20 10
Param.-| Anfangs-
Parameter *1,*2 empfohlener Wert
Nr. wert
Anzahl der Eingangsimpulsbefehle
PAO5 | 100 100
pro Umdrehung *3
Zahler elektronisches Getriebe *3 PA06 100 (Positionierbetrieb: 10)
Nenner elektronisches Getriebe *3 | PAO7 20 12 | 6 | 24 | 16 8 | 30 | 20 10
Multiplikation Vorschublange . .
PEO2 | 0000 0000 ((<1.000 Hube)/0001 (>1.000 Hiube)
(STM) (Faktor)
Ausfuhrung Rickstellung in .
i PEO3 | 0010 0003 (Anschlagausfihrung)
Ausgangsposition
Richtung Ruckstellung in )
- PEO3 | 0010 0010 (Motorseite)
Ausgangsposition
Geschwindigkeit Rickstellung in
o ) PEO4 | 500 90 150 300 75 113 | 225 60 90 180
Ausgangsposition (U/min)
Konstanten fur Riickstellung in
Ausgangsposition/JOG-Betrieb PEO7 | 100 1.000 600 300 1200 800 | 400 1500 1000 500
Beschleunigungs-
Positionsdaten Rickstellung in . .
. PEO8 0 -2000 (<1000 Hube)/-200 (>1000 Hiibe)
Ausgangsposition (um)
Ruckstellung in Ausgangsposition
Anschlagausfiihrung PE10 100 200
Anschlagzeit (ms)
Ruckstellung in Ausgangsposition
Anschlagausfiihrung PE11 15 30
Drehmomentgrenzwert (%)
Regenerationsoption PA02 000 000 (Non)/002 (LEC-MR-RB-032)
Auswahl Drehrichtung *4 PA14 0 1 (+: Gegen-Motorseite)
adaptive Einstellungsfunktion PBO1 000 000
Motorlast Tréagheitsmoment PB06 7 7
Maschinen-Vibrations-
Unterdriickung 1 PB13 | 4500 4500
Kerbformauswahl 1 PB14 000 000

*1. Parameter wird auf den empfohlenen Wert eingestellt. Parameter entsprechend der Kundenanwendung einstellen.
*2. Abhéangig von der Form oder Ausrichtung des Werksticks kdnnen mechanische Resonanzen auftreten.

abweichend vom Ausgangswert

Diesen Parameter bei der Erstkonfiguration &ndern.
(Parameter Erstkonfiguration = empfohlenen Parameterwert einstellen = Start)
*3. Aul3er Positionierbetrieb: Antriebsverfahrweg 10 um/Impuls pro Impuls.
Positionierbetrieb: min. Antriebsverfahrweg 1 um.
*4. Bei einer Motor-Einbaulage rechte Seite parallel (LEFS*R) oder linke Seite parallel (LEFS*L) ist die

Drehrichtung.
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LEFB25 | LEFB25U | LEFB32 | LEFB32U | LEFB40 LEFB40U
Serie Steigungssymbol S
Steigung 54
Param.-| Anfangs-
Parameter *1,*2 empfohlener Wert
Nr. wert
Anzahl der
Eingangsimpulsbefehle PAO5 100 100
pro Umdrehung *3
Zé&hler elektronisches L .
) PA06 1 100 (Positionierbetrieb: 10)
Getriebe *3
Nenner elektronisches
. PAO7 1 54
Getrieb *3
Multiplikation
Vorschublange (STM) PEO2 0000 0000 (<1000 Hube)/0001 (>1000 Hiibe)
(Faktor)
Ausfuhrung Rickstellung "
) » PEO3 0010 0003 (Anschlagausfihrung)
in Ausgangsposition
Richtung Ruckstellung in )
- PEO3 0010 0010 (Motorseite)
Ausgangsposition
Richtung Ruckstellung in
Ausgangsposition PEO4 500 33
Drehzahl (U/min)
Konstanten fiir
Ruckstellung in
Ausgangsposition/JOG-
Betrieb PEO7 100 2700
Beschleunigungs-/Verzo-
gerungszeit (ms)
Positionsdaten
Ruckstellung in PEO8 0 -3000 (<1000 Hube)/-300 (>1000 Hiibe)
Ausgangsposition (um)
Ruckstellung in
Ausgangsposition PE10 100 200
Anschlagausfiihrung
Anschlagzeit (ms)
Ruckstellung in
Ausgangsposition PE11 15 30
Anschlagausfiihrung
Drehmomentgrenzwert (%)
Regenerationsoption PA02 000 000 (Non)/002 (LEC-MR-RB-032)
) 1 (+: Gegen- D (+ : Gegen- |1 (+: Gegen- |0 (+ : Gegen- | 1 (+: Gegen-| O (+ : Gegen-
Auswahl Drehrichtung PAL4 0 Motorseite) | Motorseite) | Motorseite) | Motorseite) | Motorseite) | Motorseite)
X adaptive PBO1 000 002 000
Einstellungsfunktion
% Motorlast PBOG ; -
Tragheitsmoment
% Maschinen-Vibrations-
. PB13 4500 400 4500
Unterdrickung 1
% Kerbformauswahl 1 PB14 000 030 000

*1.

*2.

*3.

Parameter wird auf den empfohlenen Wert eingestellt. Parameter entsprechend der Kundenanwendung

einstellen.

Abhéngig von der Form oder Ausrichtung des Werkstlicks kénnen mechanische Resonanzen auftreten.

Diesen Parameter bei der Erstkonfiguration &ndern.
(Parameter Erstkonfiguration = empfohlenen Parameterwert einstellen = Start)
AuBer Positionierbetrieb: Antriebsverfahrweg 10 um/Impuls pro Impuls.
Positionierbetrieb: min. Antriebsverfahrweg 1 um.
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Empfohlene Parameterwerte [LEJ]

LEJS40 LEJS63 LEJB40 | LEJB63
Serie Steigungssymbol H A B H A B T
Steigung 24 16 8 30 20 10 27 | 42
- | Anfangs-
Parameter *1,*2 Param 9 empfohlener Wert
Nr. wert
Anzahl der
Eingangsimpulsbefehle PAO5 100 100
pro Umdrehung *3
Zahler elektronisches L L
Getriebe *3 PA06 1 100 (Positionierbetrieb: 10)
Nenner elektronisches
Getrieb *3 PAO7 1 24 16 8 30 20 10 27 42
Multiplikation
Vorschublange (STM) PEO2 0000 0000 (<1000 Hube)/0001 (>1000 Hiibe)
(Faktor)
Ausfuhrung Rickstellung PEO3 0010 3(A hi fh
in Ausgangsposition DoIn s (asElega e )
Richtung Ruckstellung in PEO3 0010 10 (Mot it
Ausgangsposition OO10 (Motorseite)
Richtung Ruckstellung in
Ausgangsposition PEO4 500 75 113 225 60 90 180 133 86
Drehzahl (U/min)
Konstanten fiir
Ruckstellung in
g:tsr?:t? gsposition/JOG- PEO7 100 1200 800 400 1500 1.000 500 1350 2100
Beschleunigungs-/Verzo-
gerungszeit (ms)
Positionsdaten
Ruckstellung in PEO8 0 -2000 (<1000 Hube)/-200 (>1000 Hiibe)
Ausgangsposition (um)
Ruckstellung in
Ausgangsposition
Anschlagausfiihrung PE10 100 200
Anschlagzeit (ms)
Ruckstellung in
Ausgangsposition
Anschlagausfihrung PE11 15 30
Drehmomentgrenzwert (%)
Regenerationsoption PA02 000 000 (Non)/002 (LEC-MR-RB-032)/003 (LEC-MR-RB-12)
. 1 0
Auswahl Drehrichtung PA14 0 (+: Gegen-Motorseite) (+: Gegen-Motorseite)
% adaptive
Einstellungsfunktion PBO1 000 000 002 000
% Motorlast
Tragheitsmoment PBO6 ’ ! S0
% Maschinen-Vibrations-
Unterdriickung 1 PB13 4500 4500 400 4500
% Kerbformauswahl 1 PB14 000 000 030 000

einstellen.

* Parametereinstellung erforderlich.

abweichend vom Ausgangswert
*1. Parameter wird auf den empfohlenen Wert eingestellt. Parameter entsprechend der Kundenanwendung

*2. Abhéngig von der Form oder Ausrichtung des Werkstiicks kénnen mechanische Resonanzen auftreten.
Diesen Parameter bei der Erstkonfiguration andern.
(Parameter Erstkonfiguration = empfohlenen Parameterwert einstellen = Start)

*3. Auler Positionierbetrieb: Antriebsverfahrweg 10 um/Impuls pro Impuls.
Positionierbetrieb: min. Antriebsverfahrweg 1 um.
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Empfohlene Parameterwerte [LEY]

LEY25/LEYG25 LEY25D/LEYG25D LEY32/LEYG32 LEY32D/LEYG32D
Serie Steigungssymbol | A B C A B C A B C A B C
Steigung 12 6 3 12 6 3 20 10 5 16 8 4
Parameter *1,2 Param.-| Anfangs- empfohlener Wert
Nr. wert
Anzahl der
Eingangsimpulsbefehle PAO5 100 100
pro Umdrehung *3
Zahler elektronisches PA06 100 (Positionierbetrieb: 10)
Getriebe *3 ! :
Nenner elektronisches
Getriebe *3 PAO7 1 12 6 3 12 6 3 20 10 5 16 8 4
Multiplikation
Vorschublange (STM) PEO2 0000 0000 (<1000 Hiibe)/0001 (>1000 Hiibe)
(Faktor)
Ausfuhrung Ruckstellung .
in Ausgangsposition PEO3 0010 ooo3 (Anschlagausfuhrung)
Richtung Ruckstellung in PEO3 0010 oolo (Motorseite)

Ausgangsposition

Richtung Riickstellung in

Ausgangsposition PEO4 500 150 300 i 600 | 150 { 300 ;| 600 | 90 : 180 i 360 | 112 : 225 : 450
Drehzahl (U/min)

Konstanten fur
Rickstellung in
Ausgangsposition/JOG-
Betrieb
Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit (ms)

PEO7 100 600 : 300 : 150 | 600 { 300 { 150 | 1000 : 500 i 250 | 800 : 400 : 200

Positionsdaten
Rickstellung in PEO8 0 -2000 (<1000 Hiibe)/-200 (>1000 Hiibe)
Ausgangsposition (um)

Rickstellung in
Ausgangsposition

Anschlagausfuhrung PE10 100 200
Anschlagzeit (ms)
Rickstellung in
Ausgangspos!.tlon PE11 15 30
Anschlagausfuhrung
Drehmomentgrenzwert (%)
Regenerationsoption PAO2 000 000 (Non)/002 (LEC-MR-RB-032)
0 1 0 1
Auswahl Drehrichtung *4 | PA14 0 (+: Gegen- (+: Gegen- (+: Gegen- (+: Gegen-
Motorseite) Motorseite) Motorseite) Motorseite)
adaptive
Einstellungsfunktion PBO1 000 000
Motorlast
Tragheitsmoment PBO6 ! !
Maschinen-Vibrations-
Unterdriickung 1 PB13 4500 4500
Kerbformauswahl 1 PB14 000 000

|:| abweichend vom Ausgangswert

*1. Parameter wird auf den empfohlenen Wert eingestellt. Parameter entsprechend der Kundenanwendung
einstellen.

*2. Abhangig von der Form oder Ausrichtung des Werkstiicks kénnen mechanische Resonanzen auftreten.
Diesen Parameter bei der Erstkonfiguration andern.
(Parameter Erstkonfiguration = empfohlenen Parameterwert einstellen = Start)

*3. AulRer Positionierbetrieb: Antriebsverfahrweg 10 um/Impuls pro Impuls.
Positionierbetrieb: min. Antriebsverfahrweg 1 um.

*4. Bei einer Motor-Einbaulage rechte Seite parallel (LEY*R/LEYG*R) oder linke Seite parallel
(LEY*L/LEYG?*L)) ist die Drehrichtung.
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LEY63 LEY63D
Steigungssymbol A B C L A B C
Serie Steigung 5(2,86)
(Inklusive 20 10 5 (Rlemen- | 20 10 5
Riemenubersetzung) zung 4/7)

Parameter *1,2 Param.-| ~ Anfangs- Empfohlener Wert

Nr. wert
Anzahl der
Eingangsimpulsbefehle | PAO5 100 100
pro Umdrehung *3
Z&ahler elektronisches PAOG 1 100 35 100
Getriebe *3 (10) (7) (10)
Nenner
elektronisches PAO7 1 20 10 S 1 20 10 S
Getriebe *3 @
Multiplikation
Vorschublange PEO2 0000 0000 (<1000 Hiibe)/0001 (>1000 Hube)
(STM) (Faktor)
Ausfuhrung
Rickstellung in PEO3 0010 ooo3 (Anschlagausfuhrung)
Ausgangsposition
Richtung
Riickstellung in PEO3 0010 oolo (Motorseite)
Ausgangsposition
Richtung
iﬁggztneggggs'ig on PE04 500 90 180 360 629 90 180 360
Drehzahl (U/min)
Konstanten fiir
Rickstellung in
?gsgaB”e@t’figgs'“O”/ PEO7 100 1.000 | 500 250 143 1.000 500 250
Beschleunigungs-/
Verzégerungszeit (ms)
Positionsdaten
Ruckstellung in Aus- | PE0O8 0 -4000 (<1000 Hiibe)/-400 (>1000 Hibe)
gangsposition (um)
Rickstellung in
Ausgangsposition
Ansghla%a%sfuhrung PE10 100 200
Anschlagzeit (ms)
Rickstellung in
Ausgangsposition
Anschlagausfihrung | PE11 15 30
Drehmoment-
grenzwert (%)
Regenerationsoption | PA02 000 000 (Non)/002 (LEC-MR-RB-032)/003 (LEC-MR-RB-12)
Auswabhl PAL4 0 0 1
Drehrichtung *4 (+: Gegen-Motorseite) (+: Gegen-Motorseite)
adaptive
Einsﬁellungsfunktion PBO1 000 000
Motorlast
Tragheitsmoment PBO6 ! 7
Maschinen-Vibrations-
Unterdriickung 1 PB13 4500 4500
Kerbformauswahl 1 PB14 000 000

[ ]abweichend vom Ausgangswert

*1. Parameter wird auf den empfohlenen Wert eingestellt. Parameter entsprechend der Kundenanwendung einstellen.
*2. Abhéngig von der Form oder Ausrichtung des Werkstlicks kbnnen mechanische Resonanzen auftreten.
Diesen Parameter bei der Erstkonfiguration &ndern.
(Parameter Erstkonfiguration = empfohlenen Parameterwert einstellen = Start)
*3. Auler Positionierbetrieb: Antriebsverfahrweg 10 um/Impuls pro Impuls.
Positionierbetrieb: min. Antriebsverfahrweg 1 um.
*4. Bei einer Motor-Einbaulage rechte Seite parallel (LEY*R/LEYG*R) oder linke Seite parallel (LEY*L/LEYG*L))
ist die Drehrichtung O (+: Gegen-Motorseite).
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5.3.5 Elektronische Getriebe
Das elektronische Getriebe zur Umwandlung des Impulsbefehls zum Verfahrweg, das von der Positionseinheit an
den elektrischen Antrieb gesendet wird, muss eingestellt werden.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4, hinsichtlich empfohlener

Parameterwerte der elektronischen Getriebe fir jedes Antriebsmodell.
Die Parameter je nach Kundenanwendung konfigurieren.

(1) Parameterkonfiguration LECSA: [PAQ5], [PA06] und [PAQ7]

Parameter Steuermodus
interne
Anfangs-| Einstell- L Ge- |internes L
) ) Einheit " ) Positionie-
Nr. Symbol Bezeichnung wert bereich Position | schwin- | Dreh-
run
dig- [moment g
keit
PAO5 *FBP | Anzahl der | Isei befehl Umdreh 100 0 100bis X 100
nzahl der Impulseingangsbefehle pro Umdrehung 500 Impulse/U O O
Zahler elektronisches Getriebe .
PAO6 | CMX | (7ahler Multiplikationsfaktor Impulsbefehl) 1 |1bis 65.535
Nenner elektronisches Getriebe 1 bis 65.535
PAO7 cbv (Nenner Multiplikationsfaktor Impulsbefehl) 1 IS 65.

(1) Vollstandige Konfiguration, wie unten dargestellt.

- [PAO5] = 100 (Anfangswert)
Der Anfangswert 100 entspricht der ,Anzahl der Impulsbefehle pro Umdrehung“ von 10.000 Impulse/U.

1

- [PAOS6] 1000

[PAO5]x100xPx

+ [PAOT7] [Antriebssteigung L[mm]) x n1/n2
P: Verfahrweg pro Impulsbefehl um *1

nl/n2: Riemenubersetzung *2

Beispiel:
Verfahrweg pro Impulsbefehl ym (P=10 ym)
Antriebssteigung (L = 6 mm)
Riemenubersetzung (n1/n2 = 1/1)

[PAO5] = 100 (Anfangswert)

[PAO6]  100x100%10% oo 100x100x0,01
[PAO7] 6x 1/1 6
[PAO6] 100

[PAO7] 6

*1 Fir den Positionssteuerungsmodus betragt ,Verfahrweg pro Impulsbefehl“ P = 10 um.
Fir den Positionierbetrieb betragt ,Verfahrweg pro Impulsbefehl P = 1 um.

*2 Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausfuihrung), Kapitel 5.3.4, hinsichtlich Riementbersetzung.
Fir Antriebe ohne Angaben zur Riemenulbersetzung wird diese 1/1 angesetzt.
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5.3.6 Auswahl Steuerungsmodus

® Zur Verwendung des Positionssteuerungsmodus (Impulseingang) den Reiter ,Basic* im
Fenster ,Parameter Setting” klicken - ,Control mode selection” - ,Position control mode* auswéabhlen.
(Der Parameter ,PA0L1" in der angezeigten Liste im Reiter ,Basic* nimmt den Wert ,000 an.)

Zur Verwendung des Positionierbetriebs (Punktetabelle) ,Basic® im Fenster ,Parameter
Setting” klicken - ,Control mode selection” - ,Positioning mode* auswahlen.
(Der Parameter ,PAOL" in der angezeigten Liste im Reiter ,Basic* nimmt den Wert ,,006“ an.)

@ Auf ,Single Axis Write* klicken.
® Auf ,OK* klicken.

@ Auf ,OK" klicken. Nach Aus- und Einschalten der Spannungsversorgung sind die Parameter-
anderungen Ubernommen.

Parameter Setting

;] axis1 Zl +JRead [E)Set To Default Fopverify [ Parameter Copy [m) Parameter Block
i E30pen Pysave as @
= iZmiFunction display || — -
| e ey
i ——
Control mode(*STY) @ Encoder output pulse(*ENRS, R, *ENR2)
Conl
Tough drive )
Drive record Position control mode |
Component pa:ts! =! Number of
Position control
Spesd control Rotation direction(*POL) 4000 | pulse Encoder Qutput Pulse
Torque control Rotation direction selection
L ’ : . 2 z . . 3 = orque limit{TLP, TLN, TL2)
Speed setting (5| CCW dir, during Fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input |+ =
=) Servo adjustmen Forward torque limit 100 | % (0-100)
belc Reverse torque limit 100 | % (0-100)
Extension :
Filter 1 Internal torque limit 2 100 | % (0-100)
Filter 2
-/ Positioning mode Zero speed(ZSP)
Basic Zero speed 50 | rfmin {0-10000)
Point table |« |
L3 T [2)
MELCSOET MR Confizurator? ?
|MELSOFT MR Gonfigirator?
@ EaREliEs e S SRR Writing is finished. Please switch the power supply of the
amplifier off and on again.
E0T o > <IN
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5.3.7 Parameter Eingangsimpulsbefehl einstellen
Bei Verwendung des Positionssteuerungsmodus (Impulseingang) ist die Form des Eingangsimpulsbefehls in
Abhé&ngigkeit der Impulsfolge der obigen Einheit einzustellen.

* Eingangsform (3 Formen)
@ Impulsfolge Vorwartsdrehung / Impulsfolge Riickwartsdrehung
@ Impulsfolge / Impulsfolge Richtungsphase / Impulsfolge B-Phase
® Impulsfolge A-Phase / Impulsfolge B-Phase

* Logik (2 Arten)
@ Positiviogik
@ Negativlogik

 Eingangsform (3 Impulsformen) x Positiv-/Negativiogik (2 Arten) = 6 Auswahlméglichkeiten

Fur das Positioniermodul existiert ein Parameter zur Einstellung der Ausgangsimpulsform (Modus). Die Form des
Positioniermoduls muss mit LECSA kompatibel sein. Sind die Formen nicht kompatibel, kénnen Fehlfunktionen
auftreten. Bitte beachten, dass in Abhangigkeit des Positioniermoduls die obigen ,Eingangsimpulsbefehlsformen” nicht
verfiigbar sind.

Parameter NO. PA13

L[]

E Auswabhl der Eingangsimpulsbefehlsform

Einstellung Impulsfolgeform Befehl Vorwartsdrehung I[ Befehl Rickwartsdrehuna

impusioe FLFLALS
PP

Vorwartsdrehung

00 Impulsfolge
Rickwarts-
drehung - FLFLFLAL
= |Signierte PP
01 S Impulsfolge
2 NP
3 H L
DO.
PP
Impulsfolge l f l f 1 f l f
A-Phase
02 Impulsfolge
Phace MR S S R

impuisfolge PP TR

Vorwartsdrehung

10 Impulsfolge
Riickwartsdrehung NP mﬂ_l_
PP W
X
‘D |Signierte
11 % Impulsfolge
g L B VE—
5] NP H
P4
Impulsfolge f l f l f % f l
A-Phase PP
12 Impulsfolge
e L
NP
Auswabhl Eingangsfilter Impulsfolge
Einstellung Impulsbefehlsfrequenz
0 max. 1 Mpps
1 max. 500 kpps
2 max. 200 kpps

Beispiel: Einstellung einer Eingangsimpulsbefehlsform wenn:
(1) die Impulsbefehlsfrequenz max 200 kpps betragt, und
(2) eine Impulsfolge mit Positiviogik und hohem und niedrigem NP-Signal definiert wird.
[PA13] = 201
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@ Im Reiter ,Basic* ,PA13* auf ,201“ setzen.
@ Auf ,Single Axis Write* klicken.
® Schalten Sie die Spannungsversorgung aus und wieder ein. Der Parameter ist lbernommen.

Parameter Setting
axis1 [El ﬂRead @Set To Default Eh‘ea'ify Eg Parameter CGD'L@ Parameter Block

¥0pen [Hsave as  [FCopy _"' Paste MMUndo MMRedo @
Torque control [

Speed settng 5 | oo s wike) e i
= Servo adjustmen No. | Abbr, | Narne Units | Settipgfange | Axisl |~
Basic PAOL  *STY | Control mode 000-117 oo i

Extension PAD2 | *REG |Regenerative option 000-0FF 000
Filter 1 PAD3 \ | For manufacturer setting 000-FFF | oo0
Filter 2 PAD4  *AOP1 | Toughdrive function selection | | 000-377| 000
=) Positioningmode| | |PAOS  *FBP | Number of command input pulses per revolution |100pypffrev | 0-0/100-500, 100
Basic PADE  CMX |Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) | 1-65535 1
Point table PAD7  CDV |Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. Factor den.) 1-65535 1
Program PAOS  ATU | Auto tuning mode 000-003 001

Manual oper PAD9 RSP | Auto tuning response 1-16, 1 E
Home positic| | [PA1D NP | In-position range | | 0-65535 100
Gainchanging | | |PA1l TP | Forward rotation torque limit |% | 0-100 100
Digital IfO I : Qroue I ‘ 0-100 100

= [EiList display ; 000-712 201 @
Basic I | Rotat diret I - I u=1 U
Gainffilter PAIS | *ENR \Encoder output pulses | pulsefrev 1 1-65535 4000
Extension PAl6  *ENRZ  |Encoder output gt electronic gear | | 0-65535 0
1j0 ~|Pa17  *MSR | For manufachsfBr setting 000-FFF | 000
Positioning settin| [Pa1s  *MTY  |For manyiturer setting [ _ D00-FFF L
3 - [>]  |pats  *BlK Parapfer block 000-FFF ooE fl v

MELSOF T MR Confieurator? %

@ Execute writing. Continue?
LILVE(N)

iMELSOFT MR Gonfigurator2

Writing is finished. Please switch the power supply of the
amplifier off and on again.

LD
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5.4 JOG-Modus in der Konfigurationssoftware

@® Durch Auswahl von ,JOG Mode* im Meni ,Test Mode* in der Konfigurationssoftware wird das ,Jog
Mode“-Fenster angezeigt.

@ Auf ,OK* klicken.

(Bei Verwendung dieser Funktion werden alle externen Signale deaktiviert. Wenn eine SPS oder ein anderes
Ubergeordnetes Gerat verwendet wird, dieses vor Verwendung ausschalten und zuriicksetzen.

Single-step Feed...
Test Mode Information...

MELCSOFT MR Configurator?

Once you start test mode, normal operation with external input signal will
A be invalid

el fdecoh e To cancel test eperation meds, tum on the power of the serve amplifier
sgain,

1P, LSM auto ON

Lﬁr«mdccw Il—ﬁmm I [ BT M Forced Stop

(] Rotation only whils the CCW or CW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop,
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5.4.1 JOG-Modus

@ Um einen unerwiinschten Aufprall am Ende des Hubes zu vermeiden, sollte der Antrieb mit geringer
Geschwindigkeit geprift werden. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel
5.6.2, hinsichtlich Konfiguration der Motordrehzahl.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.6.3, hinsichtlich

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit.

Die Prifung des Antriebs im JOG-Betrieb erfolgt anhand [Forward (CCW)] und [Reverse (CW)].

(Bei nicht korrektem Betrieb Verdrahtung und Parameter prifen).

Bei einem JOG-Betrieb Uber die Konfigurationssoftware hat der Parameter PA14 (Auswahl Drehrichtung)

keinen Einfluss auf die Drehrichtung.

Der Antrieb bewegt sich in Richtung [Forward (CCW)]-Taste (vorwarts) und [Reverse (CW)]-Taste

(rickwarts).

gesetzt, wenn dieses Fenster geéffnet ist.

Ist ,LSP and LSN are automatically turned ON* (LSP und LSN automatisch ON) nicht markiert, wird ein
Alarm ausgel6st. Ist diese Option markiert, werden die Hubendesignale LSP und LSN automatisch auf ON

(] axis1 |
Setting
@ Motor speed ] 3 rfmin’
(1-5175)
Accel. Jdecel. time constant 1000 2 ms
{D-50000)
® [ []LsP, LSN auto ON ]
@ [ @) Forward ccw | [@|Reverse Cw F| d
Rotation only while the CCW or CW button is being pushed
The SHIFT key can be used for forced stop.
Position Einstellbereich Einheit Beschreibung
- Einstellung der Sollgeschwindigkeit des Servomotors fur den
0 ~ zulassige . T .
Motordrehzahl . o U/min Positionierbetrieb
Antriebsgeschwindigkeit )
(Motordrehungen/Minute).
Beschleunigungs-/ ) Zeit, innerhalb derer der Servomotor die Nenngeschwindigkeit
N . 0 bis 50.000 ms . R .
Verzogerungszeit erreicht/anhalt (3.000 U/min).
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5.5 Anderung der I/0O-Signal-Zuweisung

Die Zuweisung der Ein-/Ausgangssignale kann nach Erfordernis geédndert werden.

In bestimmten Fallen kann eine Anderung der Ein-/Ausgangssignal-Zuweisung fur den Betrieb des Antriebs
erforderlich sein.

Bitte beachten, dass hierdurch die Signal-Anfangseinstellungen geandert werden.

Nehmen Sie die Zuordnung entsprechend lhrer Systemspezifikation vor.

* Wenn PD** konfiguriert wird, ,parameter write inhibt* [PA19] auf OOE setzen.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4 fur weitere Informationen.
I/O-Parameter einstellen: PD02 bis PD18.

Eingangssignalzuweisung PDO02 bis PD14 (CN1-23, CN1-25, CN1-3 bis CN1-8)
Ausgangssignalzuweisung PD15 bis PD18 (CN1-9 bis CN1-12)

5.5.1 Parameterkonfiguration Auswahl automatisches Eingangssignal ON

Zur Konfiguration des Parameters fur Auswahl des automatischen Eingangssignals ON.

Der Parameter ,PDO1: Input signal automatic ON selection* definiert, welche Eingangssignale beim
Einschalten der Spannungsversorgung automatisch auf ON gesetzt werden. Dies ermdglicht auch eine
zusétzliche 1/0-Signalbereichsauswahl.

Nehmen Sie die Zuordnung entsprechend lhrer Systemspezifikation vor.

Konfigurieren Sie die Auswahl automatisch ON Uber den Parameter [PD0O1] oder konfigurieren Sie das
Signallayout.

Wenn _das Verdrahtungsschema der 1/0-Signale geandert wird, ,PDO01: Input signal automatic ON
selection” nicht konfigurieren.

* Wenn alle I/0O-Signale gesteuert werden, PD0O1 auf , 0000 setzen.

,PDO1 : Input signal automatic ON selection“ mit hexadezimalen (HEX) Werten konfigurieren.

No. [Symoo Name and fun ction el Pl Lnk Binary number = Decimal / Hexadecimal
5 valie ange S T
= E= re— Py = Binary number Decirnal Hexade cimal
D01| DA | Input Signal auomatc ON 52 lection 1 Mo | Fekrn olololo o o
Saled T Input devices o be aulomatically umed ON Te rEme
§ and ofa]olA 1 1
[:[:[:D function olo]1 0 2 2
2 fiekd ofa]t |1 3 3
! ol1]aolo 3 4
' ot o1 5 5
I 010 4 I HER 0111110 6 6
| of1 7111 7 7
| 1 |]o0]J0]0 8 8
! 1o ]dli 5] 3
| 1 o)1 |0 10 A
[ 1]t |1 11 B
I DG I HEX 1 1 ao|o 12 ]
I 1]t ol 13 ]
! 111 ]o 14 E
£ 1111141 15 F
1180 & InHER
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Wahrend des Antriebsbetriebs: Signale, die wahrend des Antriebsbetriebs auf ON sein missen.
PDO1 auf ,0C24" setzen. Folgende Signale werden automatisch nach Einschalten der Spannungsversorgung
auf ON gesetzt.

SON Servo-on OFF : Servo-off
ON : Servo-on (betriebsfahig)

LSP Hubende Vorwartsdrehung OFF : Hubende Vorwartsdrehung

(Offner-Kontakt) ON : Hubende Vorwartsdrehung OFF (betriebsfahig)
LSN Hubende Ruckwartsdrehung OFF : Hubende Rickwéartsdrehung

(Offner-Kontakt) ON : Hubende Rickwértsdrehung OFF (betriebsfahig)
EM1 Erzwungener Stopp OFF : erzwungener Stopp

(Offner-Kontakt) ON : erzwungener Stopp (betriebsféhig)

Im Positioniermodus (Punkte-Tabelle) wird der Betriebsmodus mithilfe der Auswahl automatisch/manuell MDO
konfiguriert.
Die Auswahl MDO Off erméglicht den JOG-Betrieb und erfordert einen spezifischen Eingang fur MDO.

Fir MDO im Automatikbetrieb PDO1 auf ,0C25" setzen. Dies beinhaltet auch MDO automatisch ON.

MDO Auswahl automatisch/manuell OFF: manueller Betriebsmodus

- JOG-Betrieb mdglich.

ON: automatischer Betriebsmodus

- Riickstellung zur Ausgangsposition/Positionierbetrieb méglich.

* Freigabe Signale ,Stroke end*

und , Servo-on” (SON

@ Im I/O-Reiter PDO1 zu ,,0C24" setzen.

@ Auf ,Single Axis Write* klicken.

® Spannungsversorgung aus- _und wieder einschalten, damit die geanderten Parameter
Ubernommen werden.

* In dieser Konfiguration werden die Signale Hubende (LSP, LSN) , erzwungener Stopp (EM1) und Servo-on
(SON) auf ON gesetzt, sobald die Spannungsversorgung eingeschaltet wird.

Parameter Setting

i [m] s \il +{IRead [E) Set To Default Jo;verify [ Parameter Copy [ Parameter Block

i P¥open [Msave As [[Copy [TiPaste MAUndo AMRedo @
Speed control |4 |
Torque control

Speed setting (5| .| T | Name
-l Servo adjustmen PDO1  *DIAL Input signal automatic ON selection 1

Basic PDOZ | *DIO Input signal device selection 0 (CN1-23/CN1-25) 0000-3F3F 262D
Extension PDO3 | *DII-1 Input signal device selection 1L (CN1-3) 0000-3F3F 0303
Filter 1 f PDO4 |*DIf1-2 Input signal device selection 1H (CN1-3) 0000-3F3F 2003
Filter 2 PDOS |*DI2-1 Input signal device selection 2L (CN1-4) 0000-3F3F 0202
-1 Positioning mode,| PDO6  |*DI2-2  Input signal device selection 2H (CN1-4) 0000-3F3F 0202
Basic PDO7  |*DI3-1 Input signal device selection 3L (CN1-5) 0000-3F3F 0D06
Paint table PDOS | *DI3-2 Input signal device selection 3H (CN1-5) 0000-3F3F 2C0D 3
Program PDO9 | *DI4-1 Input signal device selection 4L (CN1-6) 0000-3F3F 0704

0000-3F3F 0707
0000-3F3F 0808

Manual oper,| PD10  |*DI4-2  Input signal device selection 4H (CN1-6)
Home positic| = | IPD11 | *DIS-1 Input signal device selection SL (CN1-

Gain changing PD12  |*DIS-2  Input signal device selection SH (g#f1- | | 0000-3F3F 0808

. Digital I/O PD13  |*DI6-1 Input signal device selectio - | | 0000-3F3F 0505

= [EList display PD14 *DI6-2 Input signal device selegi 0000-3F3F 0505
Basic PDIS | *DOL ) flection 1 (CN1-9) 0000-003F 0003 -

Gainffilter PDI6 | *DOZ 5 ection 2 (CN1-10) [ 0000-003F 0004

Extension PD17 |*DO3 ig 0000-003F o002

1o | ||rots  *Do4 0000-003F 0005

Posttioning settin|v | [PD19 | *OIF ‘ _ 0000-0113 0002

r.-(] W | (2] incti i 0000-0113

MELSOFT MR Gonfigurator? = eSO Conreurators

. - - @R Writing is finished. Please switch the power supply of the
@ Bazariiz omiiTg, Crrins ¥ amplifier off and on again.

¢!
P

| > >

[L(Y) v
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5.5.2 Anfangszuweisung I/O-Signale
(1) Positionssteuerungsmodus (Impulseingang):
Die Anfangszuweisung (voreingestellt) ist nachfolgend aufgefihrt.

Eingangssignalzuweisung PDO03 bis PD14 (CN1-3 bis CN1-8)
Ausgangssignalzuweisung PD15 bis PD18 (CN1-9 bis CN1-12)

Eingangssignalpunkte (6): (Positionssteuerungsmodus) und Anfangszuweisung Ausgangssignalpunkte (4): (Positionssteuerungsmodus) und Anfangszuweisung

Conneo o rameters niti . Conneo [I=] Faramsaters Initisl
Devics e .I.\_., Parameters | Initial Davice Symio nee 3 3|"" 5 _' '3_

tor in Mo |division Ma. valus tor pin Mo |divisicn Mo valus

Reset RES | cHi-z2 Ol-1 PDO2 0303 rouble ALM CN1-9 o1 015 o003

Servo-on SON Ch1-4 DI-1 FDO5 0302 In-gosition INF CH1-10 0e-1 PD1E a004

Clea CR CN1-5 DI-1 FDO7 oDog Ready =1n] CH1-11 o1 FOM7 0002

Forward rotation stroks| LSF CH1-5 DI-1 FDO2 avoA Elzctromagnatic orake MER CHi-12 oo P08 0005

i interlod

Raverse rotation stroke| LSN CHN1-7 ol-1 FD11 0808

Foroed stop EMA1 CH1-8 Ol-1 013 0505

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 3.5, und LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 3.6, fir
weitere Informationen zu Signalen.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 fir Werte zur Parameterkonfiguration.

Pins CN1-23 und CN1-25 sind Impulseingangsklemmen. Diesen kdnnen keine anderen
Eingangssignale zugewiesen werden.

Den Pins CN1-3 bis CN1-8 (Eingangssignale) und CN1-9 bis CN1-12 (Ausgangssignale) kdnnen

Stromsenkenschnittstellen (NPN) und Stromquellenschnittstellen  (PNP) und 1/O-Signale
zugewiesen werden.

(2) Positionierbetrieb:
Die Anfangszuweisung der 1/0O-Signale ist unten aufgefiihrt.

Eingangssignalzuweisung PDO02 bis PD14 (CN1-23, CN1-25, CN1-3 bis CN1-8)
Ausgangssignalzuweisung PD15 bis PD18 (CN1-9 bis CN1-12)

Eingangssignalpunkte (8): (Positionierbetrieb) und Anfangszuweisung Ausgangssignalpunkte (4): (Positionierbetrieb) und Anfangszuweisung
_ Connec o [p— niti s Cennso = Pararneters Initial
Devics Symbel| =% _I_‘_' Farzmats Initial Davies Symbal R R )
ter pin Me |division MNa. valus tor pin No|division ki valus
Forced stop EM1 CH1-8 ol-1 FO14 0E0% Trouble ALM CH1-2 0o PD15 aooz
Proximity dog DoG CN1-25 ol-1 FDaz2 2820 \n-oositicn INF CM1-10 OO FO18 a00s
Servo-on S0 C 4 o oo 0202
Servac R B o Fo Rezdy RD | CN1-11 | D01 | FDA7 D002
Automatic MDOa CH1-3 Ol-1 FOO4 2003
manusl s=lection Electromagnstic braks MBER CH1-12 Do-1 PO18 ados
Forwsrd rotstion start 5T1 chi-8 | DI FO10 0707 interlodk
Reverse rotation start 572 CHN1-7 Ol-1 PD12 ozos
Point table No. oig CHN1-5 ol FOOS 2C0D
Program Mo. selection
Point table No. ol CH1-23 ol FDO2 2820
Program Mo. selection

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.2.3 fur weitere Informationen zu Signalen.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 fur weitere Informationen zu Parameterwerten.

Den Pins CN1-23 und CN1-25 kénnen nur Stromsenkenschnittstellen (NPN) und 1/0O-Signale
zugewiesen werden.

Den Pins CN1-3 bis CN1-8 (Eingangssignale) und CN1-9 bis CN1-12 (Ausgangssignale)
kénnen Stromsenkenschnittstellen (NPN) und Stromquellenschnittstellen (PNP) und I/O-Signale
zugewiesen werden.
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5.5.3 Signalzuweisung mit Konfigurationssoftware

@® Durch Auswahl von ,Parameter list* im Menu ,Parameters* in der Konfigurationssoftware erscheint das
Fenster ,Parameter Setting“.

® Auf den I/O-Reiter klicken.

® Nach einer Zuweisungsanderung der Signale kdnnen die Parameter PD02 bis PD18 angepasst werden.

Parameter Setting

i axst  [v]| olIRead [€)set ToDefaut Bovery M) corneter Cony [@)Parameter Bock
Paste MMUndo MdRedo

—
-

mfr -9

Speed control |4 |

Torque control 1jo
Speed setting {S) Mo. | Abbr. Name
= Servo adjustmen %":_Hrn lapubsignalaulamaticollsalackiond :
Basic (PO *DI0 Input signal device selection 0 (CN1-23/CN1-25) ‘
Extension { PDO3  *DI1-1  Input signal device selection 1L (CN1-3)
Filker 1 PDO4 | *DI1-2  Input signal device selection 1H(CN1-3) ()
Filter 2 PDOS |*DI2-1  |Input signal device selection 2L (CN1-4)
=1 Pasitioning mode PDO6 | *DI2-2 Input signal device selection 2H (CN1-4)
Basic PDO7 | *DI3-1 Input signal device selection 3L (CN1-5)
Pairt table PDO3 |*DI3-2  |Input signal device selection 3H (CN1-5)
Program P09 |*DI4-1  |Input signal device selection 4L (CN1-6)
Manualoper | | IPDI0 | *DI4-2  Input signal device selection 4H (CN1-6)
Home positic - | [PD11  *DIS-1 | Input signal device selection SL (CN1-7)
Gain changing PDI2  |*DIS-2  |Input signal device selection SH (CN1-7)
___ Digital IO PD13  |*DI6-1  Input signal device selection 6L (Ch1-8)
= EiList display PDI4 | *DI6-2  Input signal device selection 6H (CN1-8)
Basic PDIS |*DO1  |Output signal device selection 1 (CN1-9)

| Output signal devi

e s 12 (CN1-10).
Output signal device selec

3 (CN1-11)
NPpis [ *D0 Output signal device selection 4 (CN1-12)

PEmTEnng settin v | gﬂ— . — e L

2 (> |ep2o_ [*DOP1 | Function selection D-1

@ Lo
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5.5.4 Beispiele zur Zuweisung im Positionssteuerungsmodus (Impulseingang)
(1) Beispiel Einstellungen Verstarkungsschalter (CDP)
Wechsel des Pins CN1-4 von Servo-on (SON) zu Verstarkungsschalter (CDP).

Device Farameters Initial Device Faramatsrs Initial
Mo. valus No. valus
Reset FDo2 0202 Rasst RES CHN1- Ol-1 PDO2 20z
SON CH1 Dl-1 PDOS 0202 . Gain changing CoP CH1- ol-1 PDOS 0202—
211
Clz= CR CHA1 Ol-1 PDOT oDoe Clear CH CN1-5 o1 PDOY 0008
rotstion stroks| LSP CHA1 Ol-1 PDOS 0ToA rotstion stroks| LSE CHN1- D1 FDO2 070A
& rotation stroke| LSN CNA1 ol-1 PD11 as0B rotation stroke| LS CHA1-T Ol-1 PD11 0808
Forced stop EMA1 CN1 ol-1 PDO13 0505 Foroed stop EMp CH1- ol-1 PO13 0508
x . Control modes (Mote 1)
®  Anderung von PDO5 von 0202 zu 0211 Setiing —— = = oL
FD0E| "DI2-1 | Input signal devics sslection 2L (CN14 L I I T
Any input signal can be assigned to the CHN1-4 pin. o For manufacturer setting {Note 2)
The dewices that can be assigned and the setting method are the 02 SOM SON SON SON
same as in parameter No. FDO3. 03 RES RES _ RES RES
111 04 PC PC T PC
os . ;
et e [Nated) EM EM1 EM EM1
|, input devica o6 Cl e e
peescomomade | om T e 5T1
08 || =72 R51 S5T2
[ TL1 IS TL1
04 LSP LSP | T LSP
1=} LSN LSN [ e LSM
oc For manufacturer setting (Note 2)
o [ sm SR | T
0E - L sP2 | e
0OF SP3 5P3 T —
LOP LOP T —
11 CDP COF — LUF
12te 1F For manufacturer setting (Note 2)
S e e MDD
21t 23 \ \ For manufacturer
.| setting (Mote 2)
24 [T | T [T TSTP
25 For manufacherer
setting (Mote 2)
»w [ [ [T DOG
T e e e Pl 3)
28 to 2B[™ For manufacturer
setting (Mote 2)
2C T DI
2D T— DI
2E | Di2
2F to IF Ry For manufacturer
setting (Mote 2)

Note 1. P: Position control mode
5: Intemal speed confrol mode
T: Intemal forgue control mode

CP:Positioning mode (Point table method)
CL:Positioning mede (Program method)
2. For manufacturer setting. Mever set this value.
3.1tis valid in the positioning mode (Program method) only.
4 When operating temporarily without using EM1 such as at
startup, etc., set the EM1 to automatic OM in parameter

No.PDO1.
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(2) Symbolzuweisung mithilfe der Konfigurationssoftware:
Wechsel der Pins CN1 — 4 von Servo-on (SON) zu Verstarkungschalter (CDP):

@® Im I/O-Reiter PD05 von 0202 zu 0211 andern.
® Auf ,Single Axis Write" klicken.

® Spannungsversorqung aus- _und wieder einschalten,

damit die geanderten Parameter

Ubernommen werden.

Parameter Setting

£ (] axist

'ﬂ _4-3 Read [® Set To Default hverify {1 Parameter Copy @ Parameter Block

BOpen E‘Saveﬁ.s Copy ';]F'aﬂb:- MM Undo MRedo

(LBt

e

Speed control ||

Torque control Ijo _[selected Items write | ’
Speed setting (S| No. | Abbr. Name Units Settipffrange | Axisl
-1 Servo adjustmen PDO1 | *DIAL Input signal automatic ON selection 1 0000-FFFF 0000
Basic PDOZ |*DIO Input signal device selection 0 (CN1-23/CN1-25) 0000-3F3F |
Extension PDO3 | *DI1-1 Input signal device selection 1L (CN1-3) 0000-3F3F 0303
Filter 1 f PDO4 | *DI1-2 Input signal device selection 1H (CN1-3) 0000-3F3F —lay
Filter 2 |PD0S  *DI2-1  Input signal device selection 2L (CN1-4) 0000-31GE| 0202
=1 Positioning mode| | |PDO6 | *DI2-2 Input signal device selection 2H (CN1-4) 0000-3F3F| 020
Basic PDO7 | *DI3-1 | Input signal device selection 3L (CN1-5) 0000-3F3F 0D06 0202
Paint table PDOS  |*DI3-2 Input signal device selection 3H (CN1-5) 0000-3F3F 2C0D
Program PDO9 | *DI4-1 Input signal device selection 4L (CN1-6) 0000-3F3F 070A l
Manual oper| PDI0  |*DI4-2 Input signal device selection 4H (CN1-6) 0000-3F3F | 0707 0 2 1 1
Home positic = | IPD11 | *DIS-1  Input signal device selection SL (CN1- 0000-3F3F 0808
Gain changing PD12  |*DIS-2 Input signal device selection SH -7) 0000-3F3F 0808
- Digital IfO PD13  *DI6-1 Input signal device selection & 1-8) 0000-3F3F 0505
] fﬁg!jl.ist display PD14 | *DI6-2 Input signal device selectjgf 6H (CN1-8) 0000-3F3F 0505
Basic PDIS |*DOL Output signal device gffection 1 (CN1-9) 0000-003F 0003
Gain/filter PD16 | *DO2 | Output signal deyfe selection 2 (CN1-10) 0000-003F 0004
Extension PDI7 |*DO3  Output signalevice selection 3 (CN1-11) 0000-003F 0002
1jo |/ |pD18  |*DO4  Output sigfial device selection 4 (CN1-12) 0000-003F |
Positioning settinv | |PD19 | *DIF Inpufiter setting 0000-0113
(73 [T ) PD20 _ |*DOP1 ction selection D-1 0000-0113

MELSOETT MR Configurator?

@ Execute writing. Continue?

<I (FLA(Y) M LA (N)

MELCS0ET MR Configurator.

amplifier off and on again.

Writing is finished. Please switch the power supply of the

X Verstarkungsschalter Pins CN1-4 gesondert zuweisen.

X Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 hinsichtlich Details zur Zuweisung von
Eingangssignalen an die Pins CN1-9 bis CN1-12

X Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 hinsichtlich Details zur Zuweisung von
Eingangssignalen an die Pins CN1-3 bis CN1-8.
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5.5.5 Einstellung von max. 7 Punkten mithilfe der Punkte-Tabelle im Positionierbetrieb
(Punkte-Tabelle)
Die Punkte-Tabelle kann bis zu 7 Punkte unter Verwendung der Eingangssignale DIO, DI1 und DI2 enthalten.

Positioning
Device Symbaol Connector Functions/Applications. 9 mode
ym pin Ma. P division
cP CL
Puint table Mo. oo CN1-5 | <In point table method:= o1 2
[Program Mo. The paint table No. and the home position retum mode are selected
selection 1 by DID to D2

<In program method:=
The program Mo. is selected by DI0 to DI2.

{MNote) Device Selection descoription
Puint table Mo. on CM1-23 DI2 D1 | D0 Point table method o1
/Program Mo. 0 | 0 | 0 | Home position retum mode
selection 2 ool Point table No. 1

[i] 1 0 Point table Mo. 2

1] 1 Point table MNo. 3

oo Point table Mo. 4

Puoint table Mo. 2 1 1] i Point table Mo. § o1
[Program Mo. 1 1 o] Point table Mo. 6
selection 3 i i 1 Point table Mo. 7

Die Signale DIO und DI1 sind werkseitig jeweils CN1-5 und CN1-23 zugeordnet.
Anm.: CN1-23 kann nur verwendet werden, wenn der Eingang als Stromsenke konfiguriert ist.

Es konnen 4 Punkte spezifiziert werden, jedoch ist ein Punkt fir die Ruickstellung in die
Ausgangsposition reserviert, sodass 3 Punkte in der Punkte-Tabelle spezifiziert werden kénnen.

Bei Verwendung von bis zu 7 Punkte-Tabellen missen die Verdrahtung und die Eingangs-
signalzuweisung von DI2 vorgenommen werden.
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(1) Beispiel einer Zuweisung von max. 7 Punkten als Stromsenkenschnittstelle (NPN)

Anderung Pin CN1-7 von Start Ruickwartsdrehung (ST2) zu Punkte-Tabelle-Nr./ Programm-Nr. 3 (DI2):

Device Symbol Con.ne& I.I’D FParameters Initial Device Symbol Con.neo I.I’D FParameters Initial
tor pin Mo [division Ho. walue tor pin Mo [division Ho. value
Forced stop Ehi1 CHA1-3 D1 FD1g 0505 Forced stop Ehi1 CHN1-8 D1 P14 0505
Froximity dog [Julc) CH1-25 L1 FDOZ 2620 Proximity dog [slnlc) CH1-28 L1 PDOZ 262D
(e
Senra-an SON CH1-4 D1 PDOG 0zoz Senvo-on SOM CH1-4 Cl-1 PLOG 0202
Automatic DO CH1-2 L1 PO 20032 Automatic DO CHN1-3 D1 P D04 2003
fmanual selection Imanual zelection
Fonmard rotation start 5T1 CHA-G D1 FD10 orFoF Fomuard rotation start ST1 CHN1-G L1 FD10 orar
@ Reverse rotation start 572 CH1-T L1 FD12 0202 Point table No. bz CHA-7 L1 PD12 0308—
fFrogram No. selection 3
#FProgram Ho. s‘elec‘tion 1 fProgram Mo, s‘elec‘tion 1
Fuoint table Me. L CH1-22 L1 FDOZ 2620 Foint table Mo, [e1h] CH1-23 D1 FDOZ 262D
fProgram Mo, selection 2 fFrogram Mo, selection 2 L
(D PD12 von 0808 zu 2E08 &ndern. . TS
Setting
- - - P 5 T CPICL
PD12| *DI5-2 | Input signal device selection 5H (CN1-7) 0808h ] — — —
Any input signal can be assigned to the CN1-7 pin. o1 -""'F """r-a : "““n_ e B
The devices that can be assigned and the setting method are the or manufacturer setting (Note 2)
02 SON SON SON SON
same as in parameter No. PD03.
03 RES RES RES RES
| 2|E 04 PC PC [T PC
05
Select the EM1 EM1 EM1 EM1
\—E trol mode | input device (Noted) — — —
Positioning mode roflheCM— 06 e TTT—
\ = 7pin. o7 5T1 5T1
\ 08 sT2 sT2
09 TL1 TL1
0A LSP LSP . LsP
0B LSN LSN [T LSN
oc For manufacturer setting (Note 2)
0 [T—__| sP1 sP1 | T
0E [T SP2 sP2 [ T
OF SP3 sP3 [ T
10 LOP lop | TT—u
11 CDP COP | ™ coP
120 1F For manufacturer setting (Note 2)
20 [ e MDD
21 to 23[™ For manufacturer
sefting (Note 2)
24 [T T TSTP
25 For manufacturer
sefting (Note 2)
26 DoG
27 . - PI(it 3)
281028 For manufacturer
~ sefting (MNote 2
2C DID
2D
| 22 [——_ _ DI2

Naote 1. P: Position control mode

5. Internal speed control mode
T: Intemal forgue control mode
CP:Positioning mode (Point table method)
CL:Positioning mode (Program method)

2. For manufacturer sefting. Never set this value.

3.ltis valid in the positioning mode {Program method) only.

4 When operating temporarily without using EM1 such as at
stariup, etc., set the EM1 to automatic ON in parameter
No.PDO1.
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(2) Beispiel einer Zuweisung von max. 7 Punkten in aktueller Quellenschnittstelle (PNP)

® Anderung Pin CN1-3 von Auswahl manuell/automatisch (MDO) zu Punkte-Tabelle-Nr./ Programm-Nr. 3

(D12):
® Anderung Pin CN1-7 von Start Ruckwartsdrehung (ST2) zu Punkte-Tabelle-Nr./ Programm-Nr. Auswahl
2 (DI1):
Device Symbol Con.ne& I.I’D FParameters Initial Drevice Symbol Con.neo I.l’D Farameters Initial
torpin Mo [divizsion Ho. walue torpin Mo |division Mo, walue
Forced stop Ehdd CHA-5 Dl FD14 as05 Forced stop ERl [ ] o FO14 0505
Froximity dog DOG | CH1-25 | D1 POOZ 262D _ - FOCE 2620
2620
Seno-an SOM CHA-4 L1 PDOG nzoz Senro-on S0 FOG e
Automatic - Foint table No. iz Chi =3 Ci-1 FOO4 2005—
fmanual selection IProgram Mo. selection 3 2EX
Cnuald To1ane n =ia i ™ e () o oy AL (0 (14 (- S = 5 3 T o = = 01 p
Reverze rotation start Foint table Mo, i =7 Ci-1 FOi2 IE30E—
fProgram Mo. selection 2
Frogram Mo, s‘elec‘tion 1
Fuoint table Me.
fProgram Mo, selection 2
Setting Confrol modes (Mote 1)
P 5 T CPICL
oo ~— e
u o1 For manufacturer setting (Note 2)
@® Anderung PD04 von 2003 zu 2E03. 5 T son | son | son SoN
03 RES RE3 RES RES
04 PC PC — PC
5
(Ngt‘eri} EM1 EM1 EM1 EM1
FPDO4{*DI1-2 | Input signal device selection 1H (CN1-3) 2003h 05 R — — e —
Any input signal can be assigned to the CN1-3 pin. T = i —
The devices that can be assigned and the setting method are the 08 ,5____-_ ST RS2 ST
same as in parameter No. PDO3. T 512 - RS1 ST2
09 TL1 TL1 T TL1
> 0A LSP LsP | T—0 LsP
., Select the 0B LSN LSN [T LSN
AladakiaiEussniakgiode | input device oc For manufacturer setfing (Note 2)
Position control mode r - —_—
 Position control mode | J gfthe ot D [ — sP1_| sei e
OE [—_ | sP2 sp2 [ ———
OF [ | sP3 sP3 [T
® PD12 von 0808 zu 2D08 andern, 10 | LoP | toP | Lo |  ——
e
£012] *DI5-2 | Input signal device s=lection 5H (CN1-T) 0308h n CcoP | CDP — | cbp
Any input signal can be assigned to the CH1-7 pin. 1 1210 1F For manumfturer sefting (Note 2)
. N _ 20 [T e MDO
The devices that can be assigned and the satting method are the =
came a5 in parameter Mo, PO03. 211023 For manufacturer
sefting (Note 2)
L e e e TSTP
25 For manufacturer
sefting (Note 2)
26 [T [T [T DOG
27 T T T PI(iE 3)
2810 2B For manufacturer
sefting (Note 2)
2c h"‘“—».h_h q-“"“"“ﬁ--h,_ —
2D — | T | T
T T [T DI2
For manufacturer
sefting (Note 2)

Note 1. P: Position control mode

5. Internal speed control mode
T: Intemal forgue control mode
CP:Positioning mode (Point table method)
CL:Positioning mode (Program method)

2. For manufacturer setting. Never set this value.

3.1t is valid in the positioning mode {Program method) only.

4 When operating temporarily without using EM1 such as at
startup, etc., set the EM1 to automatic ON in parameter
No.PDO1.
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(3) Beispiel einer Signalzuweisung mithilfe der Konfigurationssoftware
Bei Anderung der Pins CN1-7 von Start Riickwartsdrehung (ST2) zu Punkte-Tabelle-Nr./ Programm-Nr. Auswahl 3 (DI2):

@® Im I/O-Reiter PD12 von 0808 zu 2E08 andern.
® Auf ,Single Axis Write" klicken.
® Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten, damit die gednderten Parameter _iibernommen

werden.

Parameter Setting
| [m] st
: P¥open [save as [[jCopy ThPaste MAUndo AMRedo

Speed control ||

;l +read [E)Set ToDefauk Joverify [ Parameter Copy [a) Parameter Block

Torque control
Speed setting (5 | Name
= Servo adjustmen PDO1  *DIAL Input signal automatic ON selection 1 o
Basic PDOZ  *DIO | Input signal device selection 0 (CN1-23/CN1-25) | 0000-3F3F
Extension PDO3  *DI1-1 | Input signal device selection 1L (CN1-3) 0000-3F3F
Filter 1 PDO4  *DI1-2 | Input signal device selection 1H (CN1-3) 0000-3F3F
Filter 2 PDOS  *DI2-1 Input signal device selection 2L (CN1-4) 0000-3F3F
=I Positioning mode PDO&  *DIZ-2 | Input signal device selection 2H (CN1-4) 0000-3F3F
Basic PDO7  *DI3-1 Input signal device selection 3L (CN1-5) 0000-3F3F
Point table PDO8  *DI3-2 | Input signal device selection 3H (CN1-5) 0000-3F3F
Program PDO9  *DI4-1 Input signal device selection 4L (CN1-6) 0000-3F3F

Manual oper, PDI10  *DI4-2 | Input signal device selection 4H (CN1-6)
Home positic = | [PD11  *DIS-1 Input signal device selection SL {CN1-7)

0000-3F3F

Gain changing PD12  *DIS-2 Input signal device selection SH (CN1-7)
e Digital 1/O PDI3  *DI6-1 Input signal device selection 6L (CN1-8

=) {EBiList display PD14  *DI6-2 | Input signal device selection 6H (ChgB 0000-3F3F
Basic PDIS  *DOL Qutput signal device selection 1 | 0000-003F
Gainffilter PD16  *DO2 | Output signal device selectiog - | 0000-003F
Extension PD17 *DO3 Output signal device sel 0000-003F
1jo |_/JPD18  *DO4 | Output signal device sffecti = | 0000-003F
Positioning settin | {PD19  *DIF | Input filter s 0000-0113

AT '»]  |pp20_ *DOPL _ Function selegyfh D- 0000-0113

o W

MELSOET MR Contigurator?

MELSOET MR Gonfiguratonr?

e
@ Execute writing. Continue?
= @& Writing is finished. Please switch the power supply of the

¥ amplifier off and on again.

G D t— -

* Pin-Zuweisung CN1-7 separat vornehmen.

* Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 hinsichtlich Details zur Zuweisung von Eingangssignalen an
die Pins CN1-3 bis CN1-8

* Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 hinsichtlich Details zur Zuweisung von Eingangssignalen an
die Pins CN1-23 und CN1-25

* Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 4.4.2 hinsichtlich Details zur Zuweisung von Eingangssignalen an
die Pins CN1-9 bis CN1-12

NPN PNP
24VDC CN1 24VDC CN1
— oPc| 2 | E— oPc| 2
II DICOM 1 II DICOM 1
DoOCOM| 13 ocoM 13
T EMI| 8 T~ EM1]| 8
SON| 4 SON
MDD | 3 Moo | 3
Trem DOG| 25 !%
.
¢+— —Do| 5 ¢—  —JDI0| 5
DI | 23 23
sT1| 6 sT1| 6
sT2 | 7 st2| 7

In den Schemata sind typische 3-Punkt-Positionierungen dargestellt.
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5.5.6 Prufung der Zuweisung der I/0O-Signale

Es koénnen der ON/OFF-Zustand (einschlieRlich Layoutpriifung) und die an CN1 zugewiesenen Signalnamen
gepriift werden. Wenn die Parameter PD02 - PD18 geandert wurden, ist die korrekte Zuweisung dieser Parameter
zu bestéatigen.

@ Dies erfolgt tber ,I/O Monitor* im Menl ,Monitor” in der Konfigurationssoftware. Es 6ffnet sich das
Fenster ,I/O Monitor“, in dem die verwendbaren Ein- und Ausgange angezeigt werden. In diesem
Fenster wird auch der verwendbare Modus (MODE) angezeigt. Die farblich hinterlegten Felder
stellen die aktiven Signale dar.

Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle)

E MELSOFT MR Configurator?2 New project

Diagnosts  TestMode Adjustment Tools Window Help

0)

= [ New project
& System Setting
E9 Unit Conwersion
= [l Axist:MR-IN-2

=) Parameter f " - _———
() Point Table /O Monitor - P.d

Apegn
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5.6 Positionierbetrieb mit Konfigurationssoftware

@® Aus dem Menu ,Test" in der Konfigurationssoftware ,Positioning Mode" wéhlen. Es o6ffnet sich das
Fenster ,Move Distance Unit Selection* (Auswahl Verfahrweg Einheit).

® ,Command pulse unit* (elektronisches Getriebe giiltig) markieren und ,,OK" driicken.
Damit wird das in den Parametern PA05, PA06 und PAO7 eingegebene Ubersetzungsverhéltnis des
elektronischen Getriebes aktiviert.

® Auf ,OK" klicken.
Bei Verwendung dieser Funktion wird der Betrieb Uber externe Signale deaktiviert. Wenn die
Steuerung Uber eine SPS oder ein Ubergeordnetes Geréat erfolgt, muss die Spannungsversorgung
aus- und wieder eingeschaltet werden.

@ Es offnet sich das Fenster fiir Positionierbetrieb (,Positioning Mode").

Honko Diagnoss [ Testode | Adhusment_Tock _ Wndow e
Tl v e *

WIECSOET MR Gonf iear ator?

i Once you stert hest mode, normal cperation with external nput sienal will
To carrcal test cpevation mods, tun on the pomver of the servo amplifier
sgam.

The SHIFT key can be used for forced stap,

|[=2ation 00] MR-I-A Servo amplfier connection: LISE
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5.6.1 Positionierbetrieb

@® Um einen unerwiinschten Aufprall am Ende des Hubes zu vermeiden, sollte der Antrieb mit geringer
Geschwindigkeit betrieben werden. Wenn die Geschwindigkeit oder Bewegung geandert wird,
Anderungen im Betrieb Uberprifen (Anderung von Geschwindigkeit, Beschleunigungs-/
Verzogerungszeit, Verfahrwege usw.)

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.6.2, hinsichtlich Konfiguration
der Motordrehzahl.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.6.3, hinsichtlich Konfiguration
der Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.6.4, hinsichtlich Konfiguration
des Verfahrwegs.

Der Antrieb wird anhand [Forward (CCW)] und [Reverse (CW)] betrieben.

(Bei nicht korrektem Betrieb Verdrahtung und Parameter prifen.)

Bei einem Positionierbetrieb Uber die Konfigurationssoftware hat der Parameter PA14 (Auswahl
Drehrichtung) keinen Einfluss auf die Drehrichtung.Der Antrieb bewegt sich in Richtung [Forward
(CCW)]-Taste (vorwarts) und [Reverse (CW)]-Taste (rickwarts).

»~command pulse unit* (elektronisches Getriebe) gultig markieren.
Es wird das in den Parametern PAO5, PA06 und PAO7 bestimmte Getriebeverhéltnis aktiviert.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4 ,Parameterwerte je
Antriebsmodell”, hinsichtlich PA05, PA06 und PAQ7 fir jedes Antriebsmodell.

Wenn die Werte PA05, PA06 und PAO7 den Angaben in der LECSA-Bedienungsanleitung
(vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4 ,Parameterwerte je Antriebsmodell“, entsprechen, berechnet
sich der Verfahrweg des Antriebs pro Impuls wie folgt.

[Positionssteuerungsmodus (Impulseingang)]

Verfahrweg des Antriebs pro Impuls =
[Positionierbetrieb]

10 ym (0,01 mm)

Verfahrweg des Antriebs pro Impuls =

1 um (0,001 mm)

@ Wenn die Signale ,Stroke-end”

(Hubende, LSP, LSN) nicht auf ON gesetzt sind, wird ein Alarm
ausgelost. (Wenn diese Signale markiert sind, wird , Stroke-end“ (LSP, LSN) automatisch auf ON
gesetzt, sobald dieses Fenster geoffnet wird.

ositioning Mode

(] axist v |

[IMake the repeated operation valid

Motor speed 2 (4| rfmin [
(1-5175) 2

Accel. /decel. 1000 (31 ms

time constant {0-50000)

Move distance

S
(Cmd. pulse unit) 131072 (2] pulse

(0-2147483647
LSP, LS auto ON |

D Z-phase signal movement
ave distanc celection

@ (+) Command pulse unit (Electronic gear valid) | Operating status: 0p
() Encoder pulse unit (Electronic gear invalid) Operation count: times
@ 5] Forward cow J l (@] Reverse Cw r | d
The SHIFT key can be used for forced stop.
Position Einstellbereich Einheit Beschreibung
0 bis zuléssige Ge- . Einstellung der Sollgeschwindigkeit des Servomotors fir den Positionierbetrieb
Motordrehzahl L . U/min :
schwindigkeit je Antrieb (Motordrehungen/min).
Beschleunigungs-/ . Zeit, innerhalb derer der Servomotor die Nenngeschwindigkeit erreicht/anhélt
. .| 0 bis 50.000 ms .
Verzdgerungszeit (3.000 U/min).
Verfahrweg 0 bis 2.147.483.647 Impulse | Einstellung des Verfahrwegs
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5.6.2 Vorgehensweise Parameterkonfiguration
Konfiguration Drehgeschwindigkeit

@® Konfiguration Motordrehzahl (U/min)
*U/min: angezeigte Motordrehzahl

Die Drehzahl muss zwischen 0 und der zulassigen Drehzahlgrenze des jeweiligen Antriebs liegen. Wenn
dieser Wert auf O gesetzt wird, dreht sich der Antrieb nicht.

Bei Eingabe von sehr kleinen Drehzahlen kénnen Schwingungen verursacht werden. Antrieb nach
vorgenommenen Einstellungsanderungen uberprifen.

Die Lineargeschwindigkeit (mm/s) muss in Drehzahl umgerechnet werden (U/min).
Die Umrechnungsformel ist nachstehend aufgefiihrt.

Beispiel zur Umrechnung der Motordrehzahl eines Antriebs mit 20 mm Steigung und einer
Geschwindigkeit von 500 [mm/s].

Umdrehungen pro Sekunde

Verfahrweg pro Sekunde + Verfahrweg pro Umdrehung
| | | |

Drehzahl (U/min) = {Geschwindigkeit (mm/s) = Steigung (mm) } x 60(s)

= {500 (mm/s) + 20 (mm)} x 60 (s) = 1.500 U/min

Positioning Mode

@ Axisl :_J
: [[Imake the repeated operation valid
@ Motor speed 1500 /2 rmin . foar
lepeat pattern
(1-5175) it i
?ccel'rdes:el;t 133 ) ms Dwell £ 2
— well Eime <.l 5
ime consta (0-50000) im s
Move distance = 4=l
(Cmd, pulse unit) 10000 SRTERS Operation count ! times
(0-2147483647) (1-5999)
[C]LsP, LSN auto ON
[[]z-phase signal movement
Move distance unit selection ) I =
(%) Command pulse unit (Electronic gear valid) Operating status: )
() Encoder pulse unit (Electronic gear invalid) Operation count: times
@i Forward CCW @ Reverse CW | LIS
The SHIFT key can be used for Forced stop.
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5.6.3 Konfiguration Beschleunigungs-/Verzdégerungszeit
Konfiguration Beschleunigungs-/Verzégerungszeit

@® Konfiguration Beschleunigungszeit (ms)

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit legt die Zeit (ms) fest, innerhalb derer eine vorgegebene
Drehzahl erreicht wird (3.000 U/min).

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit muss zwischen 0 und der zuldssigen Beschleunigung/
Verzdgerung des jeweiligen Antriebs liegen.

Die Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit muss aus der Beschleunigung/Verzégerung des jeweiligen Antriebs
ermittelt werden. Die Umrechnungsformel ist nachstehend aufgefthrt.

Beispiel zur Umrechnung der Beschleunigung/Verzégerung eines Antriebs mit 8 mm Steigung und
einer Beschleunigung von 3.000 mm/s?.

Geschwindigkeit bei einer Motornenndrehzahl von 3.000 U/min.

Beschl.-/Verz.-Zeit (ms) = {Nenndrehzahl (U/min) + 60 (s)} x Gewindesteigung (mm) _ x 1.000 A"

Beschleunigung/Verzogerung (mm/s?)

* Die Beschleunigungszeit wird in ms gemessen, dies entspricht (s) x 1.000.

Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (ms) = {3.000 (U/min) +60 (S)} x 8 (mm) x 1.000
3.000 (mm/s?)

= 133 ms

Positioning Mode

: (] axist v
_ [[IMake the repeated operation valid
Motor speed 1500 /< rfmin . fo
lepeat pattern 1. 1
(1-5175) iaad et
Accel.[decel. 133 2 ms T i
@ lime constart L (0-50000) Dwell time ';‘ : l':[_ =
Move distance T _ (0,1-50.0)
{Cmd. pulse unit) | 10000 R EE=s Operation count l times
(0-2147483647) (1-9939)
[C]LSP, LSM auto ON
[[]z-phase signal movement
Move distance unit selection ) I o
(%) Command pulse unit (Electronic gear valid) Operating status: 2
() Encoder pulse unit (Electronic gear invalid) Operation count: times
@1 Forward CCW @ Reverse CW F | L
The SHIFT key can be used for forced stop.
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5.6.4 Konfiguration und Betrieb Verfahrweg <Konfiguration Verfahrweg>
Konfiguration und Betrieb Verfahrweg

@® Verfahrweg [Impuls] einstellen. Wahlen Sie einen Wert innerhalb des Hubbereiches.

® Der Antriebs wird anhand [Forward (CCW)] und [Reverse (CW)] betrieben.
Die Position, an der sich der Antrieb beim Einschalten der Spannungsversorgung befindet, wird als
Ausgangsposition definiert, und der Antrieb bewegt sich entsprechend des angegebenen Verfahrwegs (bei
inkorrektem Betrieb Verdrahtung und Parametes Uberprifen).
Bei einem Positionierbetrieb tber die Konfigurationssoftware hat der Parameter
PA14 (Auswahl Drehrichtung) keinen Einfluss auf die Drehrichtung des Antriebs. Der Antrieb bewegt sich
in Richtung [Forward (CCW)]-Taste (vorwarts) und [Reverse (CW)]-Taste (rickwarts).

® ,Command pulse unit* (elektronisches Getriebe glltig) markieren.
Es wird das in den Parametern PAO5, PAO6 und PAQ7 bestimmte Getriebeverhaltnis aktiviert. Siehe LECSA-
Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4, hinsichtlich Konfiguration der Werte PA05, PA06 und
PAOQ7 fur den jeweiligen Antrieb. Wenn die Werte PA05, PAO6 und PAQ7 den Angaben in der LECSA-Bedienungs-
anleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4, entsprechen, berechnet sich der Verfahrweg des Antriebs pro
Impuls wie folgt.

[Positionssteuerungsmodus (Impulseingang)l
Verfahrweg des Antriebs pro Impuls = 10 ym (0,01mm)
[Positionierbetrieb]
Verfahrweg des Antriebs pro Impuls = 1 ym (0,001mm)

Der Verfahrweg (mm) muss in einen Verfahrweg pro Impuls umgerechnet werden.
Die Umrechnungsformel ist nachstehend aufgefiihrt.

Nachfolgend ein Beispiel fir einen Verfahrweg von 100 mm.
[Positionssteuerungsmodus (Impulseingang)]
- Verfahrweg des Antriebs pro Impuls = 0,01 (mm) *
100 (mm)/0,01 (mm) = 10.000 (Impulse)
[Positionierbetrieb]
Verfahrweg des Antriebs pro Impuls = 0,001 (mm) ™
100 (mm)/0,001 (mm) = 100.000 (Impuls)

* Der Verfahrweg des Antriebs pro Impuls wird entsprechend der elektronischen Getriebe (PA05, PAO6 und PAQ7) bestimmt, gemaR den
Angaben in der LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4 ,Empfohlene Parameterwerte je Antriebsmodell“.

@  Sind die Hubendesignale (LSP, LSN) nicht auf ON gesetzt, wird ein Alarm ausgeldst. Wenn diese Signale
markiert sind, werden die Hubendesignale (LSP und LSN) automatisch auf ON gesetzt, sobald dieses
Fenster gedffnet wird.

* Drehrichtungen [Forward (CCW)] (vorwarts) und [Reverse (CW)] (rickwarts) prifen. Wenn die
Drehrichtung nicht eindeutig bestimmt ist, den Antrieb zur Uberpriifung der Drehrichtung langsam mit
einem kleinen Verfahrweg laufen lassen.

Pasitioning Mode

(| [m) aist v|
[ make the repeated operation valid
Motor speed 1500 (2| rfmin
Repeat pattern
(1-5175) P fenT
Accel. fdecel. 133 2 ms

time constant (0-50000)

@ Maove distance ~ it
(Cmd. pulse unit) 10000 (5] pulse Operation count imes
(0-2147483647) (1-9999)

® [ [LSP, LSN auto ON

D Z-phase signal movement

May S (= < cHon - lT

@ ) Command pulse unit (Electronic gear valid) ] Operating status: 2

(O Encoder pulse unit (Electronic gear invalid) Operation count: times

[®] Forward cow [@]reverse cw P | [ ]

The SHIFT key can be used For Forced stop.
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5.7 Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle) mithilfe der Konfigurationssoftware

Diese Funktion ist nur im Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle) verflgbar.

Bei Verwendung des Positionierbetriebs (Punkte-Tabelle) zum Positionieren muss die Punkte-Tabelle (Zielposition,
Geschwindigkeit, Beschleunigungszeit, Verzdgerungszeit, usw.) konfiguriert werden.

5.7.1 Liste der Punkte-Tabelle

® Die Liste der Punkte-Tabelle (,Point table list“) wird durch Auswahl von ,Point Table* im Menipunkt
+Positioning Data“ in der Konfigurationssoftware aufgerufen.
® ,Read": Es werden die Punkte-Tabelle-Daten aus LECSA gelesen und angezeigt.

® ,Write All“ : Es werden die Punkte-Tabelle-Daten an LECSA Ubermittelt.

B MELSOFT MR (

bt (o AL AL Lo =
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5.7.2 Punkte-Tabelle-Daten

Uber den Parameter ,PEO1: Command mode selection” kénnen verschiedene Datenspeichermethoden
der Punkte-Tabelle definiert werden.

(1) Wenn der Parameter ,PEO1l: Command mode selection” auf ,0000: Absolute value command
system" gesetzt ist.

Position

Einstellbereich

Einheit

Beschreibung

Zielposition

—999,999
bis 999.999

x10STM
mm

(1) Wenn diese Tabelle als Absolutwertbefehl verwendet wird, Zieladresse
(Absolutwert) angeben.
(2) Wenn diese Tabelle als Inkrementalwertbefehl verwendet wird, Verfahrweg
angeben. Das Zeichen ,-“ gibt einen Riickwértsdrehbefehl an.
Die Anzahl der Dezimalstellen &ndert sich entsprechend STM
(Vorschubverstérkung)

Drehgeschwindigkeit

0 bis zulassige Antriebs-
geschwindigkeit

U/min

Einstellung der Drehgeschwindigkeit (Motor Umdrehungen/Minute) wahrend
der Positionierung.

Konstante fur
Beschleunigungszeit

0 bis 20.000

ms

Zeit, innerhalb derer der Servomotor die Nenngeschwindigkeit erreicht.
(3.000 U/min)

Konstante fur
Verzogerungszeit

0 bis 20.000

ms

Zeit, innerhalb derer der bei Nenngeschwindigkeit laufende Servomotor anhalt.
(3.000 U/min)

Verweilzeit

0 bis 20.000

ms

Wenn die Verweilzeit eingestellt und die voreingestellte Zeit nach
Durchfiihrung des Positionsbefehls der gewéhlten Punkte-Tabelle abgelaufen
ist, wird der Positionsbefehl der nachsten Punkte-Tabelle ausgefiihrt.

Zur Deaktivierung der Verweilzeit in der Hilfsfunktion ,0 einstellen.

Fur unterschiedliche Geschwindigkeiten in der Hilfsfunktion ,1“ und flr die
Verweilzeit ,,0" einstellen.

Hilfsfunktion

0 bis 3

(1) Wenn diese Tabelle als Absolutwertbefehl verwendet wird,
0: automatischer Betrieb entsprechend der gewéhlten Punkte-Tabelle.
1: Betrieb entsprechend der aufeinanderfolgenden Punkte-Tabellen ohne
Stopp.

(2) Wenn diese Tabelle als Inkrementalwertbefehl verwendet wird,
2: automatischer Betrieb entsprechend der gewahlten Punkte-Tabelle.
3: Betrieb entsprechend der aufeinanderfolgenden Punkte-Tabellen ohne
Stopp.

Wenn eine andere Drehrichtung eingestellt ist, erfolgt eine Bestatigung der
Null-Glattung und die Drehrichtung wird anschlieRend umgekehrt.
Die Eingabe von ,1" in der Punkte-Tabelle Nr. 7 fihrt zu einem Fehler.

Manuf .1

Manuf .2

Nicht andern.

(2) Wenn der Parameter ,PEOl: Command mode selection* auf ,,0001: Incremental value command
system" gesetzt ist.

Position Einstellbereich Einheit Beschreibung
«10STM Einstellung des Verfahrwegs.
Zielposition 0 bis 999.999 Die Anzahl der Dezimalstellen &andert sich entsprechend STM
mm (Vorschubverstérkung)
Drehgeschwindigkeit 0 bls_, zulassige S U/min ElnsteIIL_Jr_lg <_jer Drehgeschwindigkeit (Motor Umdrehungen/Minute) wéahrend
Antriebsgeschwindigkeit der Positionierung.
Konstante fir . Zeit, innerhalb derer der Servomotor die Nenngeschwindigkeit erreicht.
. . 0 bis 20.000 ms .
Beschleunigungszeit (3.000 U/min)
Konstante fur 0 bis 20.000 ms Zeit, innerhalb derer der bei Nenngeschwindigkeit laufende Servomotor
Verzogerungszeit ) anhalt. (3.000 U/min)
Wenn die Verweilzeit eingestellt und die voreingestellte Zeit nach
Durchfiihrung des Positionsbefehls der gewéahlten Punkte-Tabelle
abgelaufen ist, wird der Positionsbefehl der nachsten Punkte-Tabelle
Verweilzeit 0 bis 20.000 ms ausgefihrt.
Zur Deaktivierung der Verweilzeit in der Hilfsfunktion , 0 einstellen.
Fur unterschiedliche Geschwindigkeiten in der Hilfsfunktion ,1“ und fur die
Verweilzeit 0" einstellen.
0: automatischer Betrieb entsprechend der gewéhlten Punkte-Tabelle.
1: Betrieb entsprechend der aufeinanderfolgenden Punkte-Tabellen ohne
Hilfsfunktion 01 Stopp.

Wenn eine andere Drehrichtung eingestellt ist, erfolgt eine Bestatigung
der Null-Glattung und die Drehrichtung wird anschlieend umgekehrt.
Die Eingabe von ,1" in der Punkte-Tabelle Nr. 7 fihrt zu einem Fehler.

Manuf .1

Manuf .2

Nicht andern.
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5.7.3 Punkte-Tabelle, Konfiguration der Zielposition

Konfiguration der Zielposition

@® Parameter auf ,PEO2 Feed function selection“ und ,Feed Length multiplication (STM) (Multiplier)* einstellen.
Parameter ,PEO2 (Feed function selection) &ndern.

» Feed length multiplication (STM) (Multiplier)” wird automatisch skaliert.

Elr Antriebe mit einem Hub unter 1.000 mm Parameter ,PEO2 (Feed function selection)* auf 0000 und

.Feed length multiplication (STM) (Multiplier)* auf x1 setzen.

Elr Antriebe mit einem Hub Gber 1.000 mm Parameter ,PE02 (Feed function selection)* auf 0001 und

.Feed length multiplication (STM) (Multiplier)* auf x10 setzen.

.Feed function selection (STM) (Multiplier)” der Zielposition in Parameter Nr. PE0O2 (Feed function selectionﬁ

einstellen.
Einstellung Feed length multiplication (STM) (Multiplier) | Eingabebereich Zielposition
Parameter Nr. PEO2 (Vorschubeinheit [um]) [mm]
ooo0 1 -999,999 bis +999,999
ooo1 10 -9.999,99 bis +9.999,99
|| mpA4 TOO ~99.999,9 DIS 199.999,9 |
oood 1.000 -999.999 bis +999.999

\_

J

Anderung Parameter [PEO2(Feed function selection)].

1) Die Parameter PEO2 im Reiter ,Positioning setting“ eingeben.
2) Feld ,Single Axis Write" drticken.
3) Spannungsversorgung aus- und wieder einschalten. Anschlie3end ist der Parameter ibernommen.

Parameter Setting

i) st v| efJRead [&) et ToDefaut Foverify [ Paramerer Copy [ Parameter Block
: P¥0open [Asave as [copy T . A Undo MRedo
Speed control | A | |— 2)
Torque control Positioning setting i i
Speed setting (5] No. Abbr. Name
= Servo adjustmen PEO1  |*CTY Command mode selection
Basic PEOZ  *FTY Feed function selection
Extension PED3 | *ZTY Home position return type 0000-011A
Filter 1 PEO4 ZRF Home position return speed rfmin 0-65535 S00
Filter 2 PEOS CRF Creep speed rfmin 0-65535 10
I Positioning mode PED6 | ZST Home position shift distance Hm 0-65535
Basic PEO7 |FTS OPRJJOG operation accel./decel. time const. 0-20000 100
Point table PEO8 |*ZPS Home position return position data 0ASTMpm -32768-32767 0
Program PED9  DCT Moving distance after proximity dog 10ASTMpm 0-65535
Manual oper PE10 |ZTM Stopper type home position return stopper timg ms 0-1000
Home positic PE11 |ZTT Stopper type home position return torque ligt value o 0-100 15
Gain changing PE12 |CRP Rough match output range 10°STMpm 0-65535 0
B Digital 1JO PE13 |JOG JOG speed r/min 0-65535 100
=) iEBiList display PE14 | OUT1 OUT 1 output time setting ms 0-20000 0
Basic PEIS |*BKC Backlash compensation pulse 0-32000 0
Gainffilter PE16  *LMPL | Software limit+ 10°STMpm -999-999 0
Extension PE17 |*LMPH Software limit+ 10°S5TMpm -999-999 0
Ijo || JPE18 |*LMNL | Software limit- 10°STMpm -999-999 0
Positioning settin v | IPE19  *LMNH Software limj 10°STMpm -999-999 0
< ] I kd PE20  *LPPL Position rgffge output address+ 10°STMum -999-999 0

<)
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Anderung des Eingabebereichs der Zielposition

1) Auf ,Detailed Setting” im Reiter ,Point-Table* klicken.

2)

3) Taste ,OK" driicken.
4)

multiplication (STM) (Multiplier)].

[Feed length multiplication (STM) (Multiplier)] bestatigen oder andern.

Der Eingabebereich der Zielposition variiert in Abhangigkeit des Einstellwerts von [Feed length

(Vorschubeinheit [um])

Feed length multiplication (STM) (Multiplier)

Eingabebereich Zielposition
[mm]

1 -999,999 bis +999,999

| 10 -9.999,99 bis +9.999,99
100 -99.999,9 bis +99.999,9

1.000 -999.999 bis +999.999

Point Table
@ﬁxisl |El§0wn Fssve s eJRead [B) et to defauit Fgverify _wl) jetting [#]Single-step Feed
Copv ThiPaste = Insert =Delete MNRestore MMRedo

[Selected [tems write | [ write Al ] [ Update Project |

| Auxiliary func.
0-3

| Manufacturer 1| Manufacturer 2

n | Rotationspeed | Accel. time const. | Decel. time const. |
‘ 0100 | 0.000-999.999

0-65535 | 020000 |  0-20000 ! 0000
rfmin [ ms | ms m i

Detailed Setting

Selection of command system (PEO1 *CTY)

(® Absohute value command system
Move to the address (absolute value) where home position is used
as reference.

O lIncremental value command system
Move from the current position data value that is set.

Feed length multiplication parameter setting (PEO2 *FTY)

.

Eidr Antriebe mit einem Hub unter 1.000 mm Parameter ,PEO2 (Feed function selection)* auf 0000 und
.Feed length multiplication (STM) (Multiplier)* auf x1 setzen.

Elr Antriebe mit einem Hub Gber 1.000 mm Parameter ,PE02 (Feed function selection)* auf 0001 und
JFeed length multiplication (STM) (Multiplier)* auf x10 setzen.
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®

Zielposition konfigurieren (mm). Einen Wert innerhalb des Hubbereiches wéhlen.

L]
a_El‘@ i B Rsese, Ji
HCopy | \Paste = Insert —Delete MMRestore fMiedo
[Selected tems wike | [ wrke Al ] [ Update Project |
Target position Rotation speed | Accel, time const. | Decel. time const: Dwell time ~ Auxiliary func Manufacturer 1 Manufacturer 2
-9999,99-0999,99 0-65535 0-20000 0-20000 0-20000 0-3 0-100 0,00-9999,99
No. mm rfmin ms ms ms

0.00 0 i 0 0 0 0 0.00
so.o0 | @ 0 o 0 ] 0 0 0.00
100,00 0 0 0 0 0 il 0,00
o 0.00 0 i 0 0 0 0 0.00
0,00 0 0 0 0 0 0 0,00
0.00 0 i 0 0 0 0 0.00
0.00 0 0 0 0 0 0 0,00

* Wenn die Parameter des elektronischen Getriebes (PAO5, PA06 und PAQ07) den Angaben in der
LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4, entsprechen:

Die kleinste Einheit der Antriebsbewegung betragt 1 um (0,001 mm).
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5.7.4 Punkte-Tabelle, Konfiguration der Drehgeschwindigkeit
Konfiguration Drehgeschwindigkeit

® Konfiguration der Drehgeschwindigkeit:
*U/min: Vorgabe Motordrehzahl (Motorumdrehungen/min)

Die Lineargeschwindigkeit (mm/s) muss in Drehzahl umgerechnet werden (U/min).
Die Umrechnungsformel ist nachstehend aufgefiihrt.

Beispiel mit einem Antrieb mit 20 mm Steigung und einer Sollverfahrgeschwindigkeit von 500 mm/s.

Umdrehungen pro Sekunde
1
| 1
| Verfahrweg pro Sekunde | + Verfahrweg pro Umdrehung

Drehzahl (U/min) ={Geschwindigkeit (mm/s) + Steigung (mm)} x 60 (s)
= {500 (mm/s) + 20 (mm) }x60 (s) =1.500 (U/min)

Die Drehzahl muss zwischen 0 und der zulassigen Drehzahlgrenze des jeweiligen Antriebs liegen. Wenn
dieser Wert auf O gesetzt wird, dreht sich der Antrieb nicht.

Bei zu kleinen Drehzahlen (U/min) kénnen Schwingungen (Resonanzen) auftreten.

e able -

E3pen FYsavess «JRead [B)settodefauk Foveriy [|Detaled Setting [A]single-step Feed
 [yCopy |[\Past= o Insert —Delete MPRestore Ao

te | _wrkeal | [ Update Project |
| Target position Rotation speed  ||Accel. time const. | Decel. time const. | Dwell time | Auwdliaryfunc. | Manufacturer 1 | Manufacturer2
| -9999.99-3999, 0-65535 020000 | 020000 | 020000 03 0100 | 0.009999.99
No. | mm rfmin ms [ ms | ms [ | | |
] T | e— 0 ) 0 0 0 000
= 50. 1500 0 0 0 0 0 0.00
3 100, so| @ 0 0 ] 0 0 0.00
4 1] 0 1} i} i} 0 1] 0.00
s 0 a 0 i 0 0 0 0.00
6 1] i} 0 a 1} 0 a 0.00
7| 0 0 0 0 0 0 0 0.00
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5.7.5 Punkte-Tabelle, Konfiguration der Konstanten fir Beschleunigungs- und

Verzdgerungszeit
Konfiguration der Konstanten fur Beschleunigungs- und Verzégerungszeit

® Konfiguration der Konstanten fuir Beschleunigungs- und Verzégerungszeit (ms):

Die Beschleunigung/Verzégerung (mm/s®) muss in die Konstante fiir Beschleunigungs- und Verzégerungszeit
(ms) umgerechnet werden. Die Umrechnungsformel ist nachstehend aufgefiihrt.

Beispiel einer Umrechnung fur einen Antrieb mit einer Steigung von 8 mm bei einer Beschleunigung von
3.000 mm/s®.

Nennmotordrehzahl (U/min)

*Anm.
Konstante fiir Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (ms) = {Nennmotordrehzahl (U/min) + 60 (s) } x Gewindesteigung (mm) x 1.000

Beschleunigung/Verzégerung (mm/s’)
*Nach dem die Konstante fiir Beschleunigungs-/Verzégerungszeit in ms angegeben werden, ergibt sich diese aus (s) x 1.000.

Konstante fiir Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (ms) = {3.000 (U/min) + 60 (s) } X 8 (mm) x 1.000
3.000 (mm/s?)

= 133 (ms)

Die Konstante fir Beschleunigungs-/Verzégerungszeit definiert die Zeit in (ms), innerhalb derer die
Motordrehzahl von 3.000 U/min erreicht wird.

Die Konstante fir Beschleunigungs-/Verzogerungszeit muss zwischen 0 wund der zulassigen
Beschleunigung/Verzdgerung des jeweiligen Antriebs liegen.

Point Table = 0X
| |
it [v| PYopen Phsavens elJRead [B)settodefauk Jovery [\Detaied Setting [F]single-step Feed
i [[yCopy | iPaste o Insert —Delete MPRestore MFedo
[Selected Items Write | [ write Al ] [ Update Project |
P ———
| Targetpostion | Rotationspeed fAccel. time const. | Decel. time const. |  Dwelltime | Auiliaryfunc. | Manufacturer 1 | Manufacturer 2
| -9999.99-9999.99  0-65535 020000 | 020000 || ozooo0 | 0-3 | 0-100 | 0.00-9999.99
_Ho. | mn { rfmin ms ! ms ' s ! !
1 0.00 1500 133 0 0 0 0.00
2 50.00 1500 133 =l ING) 0 0 0 0.00
3| 100.00 1500 133 133 0 0 0 0.00
4 0.00 0 0 0 0 0 0 0.00
5 0.00 0 0 0 0 0 0 0.00
6 0.00 0 0 0 0 0 0 0.00
7| 0.00 0 0 g 0 0 0 0.00

5.7.6 Sonstige Einstellungen
Die Verweilzeit und die Hilfsfunktion sind auf ,,0“ voreingestellt.
Die Werte fir Manuf .1 (0) oder Manuf .2 (0,00) diirfen nicht geandert werden.
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5.7.7 Schritt-Vorschub
Im Test-Modus kann ein Einzelschritt einer Punkte-Tabelle ausgefiihrt werden.

@® Durch Auswahl von ,Single-step Feed" aus dem Menu ,Test* 6ffnet sich das Fenster ,Single-step
feed". Bei Verwendung dieser Funktion wird der Betrieb Uber externe Signale deaktiviert. Wenn
eine SPS oder ein anderes Ubergeordnetes Gerat verwendet wird, dieses vor Verwendung
ausschalten und wieder einschalten.

Punkte-Tabelle auswéahlen.

LStart" driicken.

@0

Der Antrieb Ubernimmt die Position, an der die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, als
Ausgangsposition (0) und bewegt sich zur definierten Punkte-Tabelle-Position.

* Tritt eine unerwartete Bewegung auf, Parameter PA05, PA06 und PAOQ7 (elektronisches Getriebeverhéltnis)
Uberprifen.

5% MR Gonfigurator — Project name — (Axis1) [00Station] MR-JH-A Servo amplifier connection USB

Project  View Setup  Monitor  Alarm  Disenostice  Parameters BIESS Odvanced-iunction  Positioning-data  Help

DEEds |8 /R & \|od Joe..
X

Positionine..
Operation w/o motor..
[:l Project name Forced output...
B ﬁ [Axiz1) i de..
5 Setup
5 Parameter
@ Tuning ele—step Feaed
[ Pairt table
[ Program
Foint table Mo Start
{1 @ FPause
@)
Restart
Remaining
distance clear

The SHIFT key can be used for Software forced stops. Close |

INS CAPS LI SCRL A

Anm.
* Im Test-Modus ist eine Rickstellung in Ausgangsposition nicht méglich.

Im Test-Modus wird die Position im Moment der Spannungszufuhr als Ausgangsposition festgelegt, daher ist ein

Betrieb des Antriebs Gber das Hubende hinaus méglich. Bitte achten Sie auf die Position des Antriebs, wenn die
Spannungsversorgung eingeschaltet wird.
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5.8 Parameter speichern/laden

5.8.1 Parameter speichern

O]
®
®
@

Aus dem Fenster ,Parameter Setting“ in der Konfigurationssoftware ,Save As" (Speichern unter) wahlen.
Geben Sie einen Speicherort an.
Geben Sie einen Dateinamen an.

Klicken Sie auf ,Save*.

Die Dateien wurden gespeichert.

| .prm2 Konfigurationsdateien fiir die Parameter PA, PB, PC, PD und PE

* Anm. Vor einer Speicherung stets die aktuellen Parameter von der Endstufe in die Software laden.
(Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.2, hinsichtlich Laden.)

Parameter Setting

in: | /M This PC

E} Folders (6) ©) - (o
Recent places
: Desktop F Documents

111}

&" | Devices and drives (4) A

This PC == Windows (C:) Recovery Image (D:)
— 2= > I
=, -
@ QN 255 G5 free of 237GB S 751 Ms free of 7.25GB =
Network . PTOOSE) | @  [v/ pooo)

(e ]
Saveastype: | User Parameter Files(" pm2) | Cancel Ii
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5.8.2 Gespeicherte Parameter laden

® Aus dem Fenster ,Parameter Setting” in der Konfigurationssoftware ,Open* (Offnen) wahlen.
Geben Sie den Dateiort an.
Geben Sie die zu importierende Konfigurationsdatei an [.prm2].

Auf ,Offnen” klicken.
Die Parameter werden geladen.

® © 6

Parameter Setting

Look in: | Ml This PC

f_;} Folders (6) @ ~ [_‘_‘J AL
Rew h Desktop F- Documents
ol T TR =y

E~  m-

Devices and drives (4) ~
=I Windows (C:) Recovery Image (D:)
L _— P
258 GB free of 287 GB S 751 M5 free of 7.25G8 -
— HP_ (E:) 1 M A P e LY @ LVJ m’
File name: | v Eceen ]

Pt 55 BN e Paracata Fear par2-pm) | -
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5.9 Projekt speichern/laden

5.9.1 Projekt speichern
Aus dem Meni ,Project” in der Konfigurationssoftware ,Save As" (Speichern unter) wahlen.

Geben Sie einen Speicherort an.
Geben Sie einen Dateinamen an.

® ©®@ ® ©

Klicken Sie auf ,Save*.

Das Projekt wird im angegebenen Ordner gespeichert.
Bei einer Anderung des Laufwerks / Pfads erfolgt die Speicherung entsprechend unter ,Laufwerk¥Pfad¥Projektname”.

* Anm. Vor einer Speicherung stets die aktuellen Parameter von der Endstufe in die Software laden.
(Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (Vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.2, hinsichtlich Laden.)

gt a4 e g s e g

il Project | View Parameter Safety |

i [3] mew... Cirl-+M

E¥ Open... crl+0
Close...

B save

Sawve As...

Save As Project

Save destination path:

@ C:¥Usersik7-076%Desktopy Browse... ]

Workspace /Project list:

Workspace

Delete. ..

Read Other Format
Write Other Format

System Setting...

Print Preview

Print... cHlap

Lo

Workspace name:
Project name:

Tithe:

Exit MR. Configurator2  Alt+F4

@ll Save ”[ Cancel ]

J Switch the window by dicking this button
when you want to use single file format project.

[ Save a2 & Single File Format Praoject. ..
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5.9.2 Gespeichertes Projekt laden

Aus dem Meni ,Project* in der Konfigurationssoftware ,Save Open* (Offnen) wahlen.

Geben Sie den gewinschten Pfad Datei ,Laufwerk¥Pfad¥Projektname” an, unter dem die Parameter
abgelegt sind.

Waéhlen Sie die gewiinschte Projektdatei aus [.mrc2].

Auf ,Offnen” klicken.
Das Projekt wird geladen.

® ®©® © 0

il Project | View Parameter Safety Upen’Froject :i
f [ New. B Save destination path:
@ @ SI Lo || C:¥Users¥k7-076¥Deskiop¥test | | Erowse.. ]
oze
B sae Cirl+5 ®
Save As Workspace Project list: [ Ipisplay all folders
Delete... Project Amplifier model Title
Read Other Format 3 ® [ . I S:;Jm to workspace list.
Write Other Format » E
Systemn Setting...
Print Preview
Al Print... Ctrl+P

Exit MR. Configurator2  Alt+F4 YWatkspace name: | test |

1
%]

Fraject narme: | e

IT
(5]

Title: | te

® CaDicee ]

Switch the window by dicking this button
when you want to use single file format project.

[ ©pen a Single File Format Project... |
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5.10 Punkte-Tabelle speichern/laden

5.10.1 Punkte-Tabelle speichern
@® Aus dem Fenster ,Point Table" in der Konfigurationssoftware ,Save As* (Speichern unter) wahlen.
Geben Sie einen Speicherort an.

Geben Sie einen Dateinamen an.

® © 0

Klicken Sie auf ,Save*.

Savein: | /M This PC

Folders (6)

-999.999-999.999 0-65535
No. mm rjmin

Devices and drives (4) -
] Windows (C:) Recovery Image (D:)
. N = .
258 GB free of 287 GB & 7511 free of 7.25GB =
o Enasel [ . . ()
Saveastype:  User Point Table Files("ptb2) ] | Cancel |
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5.10.2 Gespeicherte Punkte-Tabelle laden
® Aus dem Fenster ,Point Table* in der Konfigurationssoftware ,Open* (Offnen) wahlen.

Geben Sie den Dateiort an.
Waéhlen Sie die gewiinschte Punkte-Tabelle-Datei aus [.ptb2].

Auf ,Offnen” klicken.
Die Punkte-Tabelle wird geladen

® © 6

Look in: | 788 This PC ¥]]e * & @-
Folders (6)
F Documents

.

B~

=- Windows (C:) Recovery Image (D:)
w -

Devices and drives (4)

258 GB free of 287 GB &7 75118 free of 7.25G8

. HP_To0ls E) gs
@ [Fiename: | v

Flesoftype: | User Point Table Fies(" pth2:" ptbn) ]
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6. Vorgehensweise zur Riuckstellung in Ausgangsposition

6.1 Stellungsregelungsmodus
Wenn die Ruckstellung in Ausgangsposition im Positionssteuerungsmodus (Impulseingang) verwendet wird,
die Funktion zur Riickstellung in Ausgangsposition im Positioniermodul der oberen SPS verwenden.

Siehe

Bedienungsanleitung

des Produkts hinsichtlich

Vorgehensweise zur Rickstellung in Ausgangsposition usw.

6.2 Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle)
Im Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle) ist eine Funktion zur Rickstellung in Ausgangsposition verfiigbar. Es
existieren 6 Formen der Ruckstellung in Ausgangsposition. Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.6
fur weitere Informationen.

Modullayouts,

Parameterkonfiguration,

Ausfihrung Vorgehensweise zur Rickstellung in Ausgangsposition Eigenschaften
Nach Beginn der Verzégerung bei Erkennung der vorderen Flanke * Allgemeine Vorgehensweise zur
eines Naherungs-Dog-Switch-Signals wird das erste Signal der Rickstellung in Ausgangsposition mithilfe
Z-Phase nach der hinteren Flanke des Dog-Signals, oder wenn eine eines Naherungs-Dog.
Bewegung Uber die Verschiebungsstrecke der Ausgangsposition * Gute Wiederholgenauigkeit der
Dog erfolgt, als Ausgangsposition definiert. (Anm.) Ruckstellung in Ausgangsposition.
* Verringert die Belastung des Produkts.
* Wird verwendet, wenn die Breite des
N&herungs-Dog grofRer als die
Verzdgerungsstrecke des Servomotors
eingestellt werden kann.
Nach Beginn der Verzégerung bei Erkennung der vorderen Flanke eines * Vorgehensweise zur Ruckstellung in Aus-
Naherungs-Dog-Switch-Signals wird das erste Signal der Z-Phase nach gangsposition mithilfe eines Naherungs-
Zéahler Verfahren der voreingestellten Verschiebungsstrecke nach der hinteren Zahlers.
Flanke des Dog-Signals, oder wenn eine Bewegung Uber die Verschieb- * Wird verwendet, wenn eine Minimierung der
ungsstrecke der Ausgangsposition erfolgt, als Ausgangsposition definiert. Lange des Naherungs-Dog erforderlich ist.
Datensatz Es wird eine beliebige Position als Ausgangsposition definiert. * Es ist kein Néherungs-Dog erforderlich.
Die Position, an der der Antrieb stoppt, wenn dessen Schlitten gegen * Es findet eine Kollision zwischen dem
Anschlag einen mechanischen Anschlag féhrt, wird als Ausgangsposition Antrieb und der Maschine statt.

definiert.

* Daher ist die Festigkeit der Maschine und

des Anschlags zu erhéhen.

Keine Berucksichtigung
der Ausgangsposition
(Position Servo-on als
Ausgangsposition)

Die Position, an der der Servo eingeschaltet wird, definiert die
Ausgangsposition.

Dog-Referenz hinten.

Die Position, an der die Achse, die mit der Verzégerung bei Erkennung
der vorderen Flanke eines Naherungs-Dog-Switch-Signals begonnen
hat, die Strecke nach dem Naherungs-Dog und die
Verschiebungsstrecke der Ausgangsposition nach der hinteren Flanke des
Dog-Switch-Signals verfahren ist, wird als Ausgangsposition definiert.

* Das Signal der Z-Phase ist nicht

erforderlich.

Zahlerreferenz vorne

Die Position, an der die Achse, die mit der Verzdgerung bei Erkennung der
vorderen Flanke eines Néherungs-Dog-Switch-Signals begonnen hat, die
Strecke nach dem Néherungs-Dog und die Verschiebungsstrecke der
Ausgangsposition verfahren ist, wird als Ausgangsposition definiert.

* Das Signal der Z-Phase ist nicht

erforderlich.

Dog-Box

Die Position, an der das erste Signal der Z-Phase registriert wird,
nachdem die vordere Flanke des Néaherungs-Dog-Signals erkannt
wurde, wird als Ausgangsposition definiert.

Anm. Das Signal der Z-Phase wird von der Endstufe einmal je Servomotorumdrehung erkannt. Dieses Signal kann nicht als Ausgangssignal
verwendet werden.

Parameter PEO3 (Ausfiihrung Rickstellung in Ausgangsposition) fur die Rickstellung in Ausgangsposition
konfigurieren. Der in der LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.3.4, empfohlene Parameter
ist der Anschlag (PE03: 0003). Die Riickstellung in Ausgangsposition ist entsprechend der Kundenanwendung zu

konfigurieren.

Parameter Nr. PEO3

EIII

0: Dog

1: Zahler

2: Datensatz
3: Anschlag

Ausfihrung Ruckstellung in Ausgangsposition........ (a)

4: Keine Beruicksichtigung der Ausgangsposition

(Position Servo-on als Ausgangsposition)

5: Dog-Referenz hinten.
6: Zahlerreferenz vorne
7: Dog-Box
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6.2.1 Anschlag als Ruckstellung in Ausgangsposition
Bei einem Anschlag als Rickstellung in Ausgangsposition wird mithilfe des JOG-Betriebs ein Maschinenteil gegen
den Anschlag gedriickt. Die Position am Anschlag wird als Ausgangsposition definiert.

(1) Gerate und Parameter

Eingangsgerate und Parameter wie nachfolgend dargestellt konfigurieren.

Position

Gerat/Parameter

Beschreibung

manuelle Riickstellung in
Ausgangsposition

Auswahl automatisch/manuell
(MDO)

MDO auf ON setzen.

Auswahl Punkte-Tabelle
Nr./Programm Nr. 1 bis 3 (DIO bis
DI2)

Punkte-Tabelle-Methode: Punkte-Tabelle: Auswahl der
Vorgehensweise zur Rickstellung in Ausgangsposition durch
setzen von DIO, DI1 und DI2 auf OFF.

Programmiermethode Programm: Programm auswahlen, dass den
Befehl ,ZRT" zur Rickstellung in Ausgangsposition enthalt.

Ruckstellung in Ausgangsposition

O O O 3: Anschlagausfuhrung als Riickstellung in

Ausgangsposition

. Parameter Nr. PEO3 o u
Anschlagausfiihrung Ausgangsposition ausgewahlt.
Richtung Ruckstellung in . N . »

- Parameter Nr. PEO3 Auswahl der Richtung Ruckstellung in Ausgangsposition.
Ausgangsposition
Geschwindigkeit Rickstellung in ) o )

- Parameter Nr. PE04 Einstellung der Geschwindigkeit bis zum Kontakt mit dem Anschlag.
Ausgangsposition

) Zeit ab dem Zeitpunkt des Kontakts mit dem Anschlag bis die
Anschlagzeit Parameter Nr. PE10 » . . . . .
Positionsdaten der Ruickstellung in Ausgangsposition ermittelt sind.
Anschlagausfiihrung . . . .
. Anschlagausfihrung Ruckstellung in Ausgangsposition
Drehmomentgrenzwert fuir Parameter Nr. PE11
" . " Drehmomentgrenzwert.
Rickstellung in Ausgangsposition
Beschleunigungszeit Einstellung der Beschleunigungszeit wahrend einer Riickstellung in
" . " Parameter Nr. PEO7 -
Rickstellung in Ausgangsposition Ausgangsposition.
Positionsdaten Rickstellung in Einstellung der Ausgangsposition nach Abschluss der Riickstellung
Parameter Nr. PEO8

in Ausgangsposition.

Anm.

* Um [PE**] einzustellen, ,parameter write inhibit [PA19]* auf ,00E" setzen.
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(2) Zeit-Diagramm

Rickstellung in Ausgangs- ON
position beendet (ZP)

Auswahl automatisch/ ON
manuell (MDO) OFF
DIO, DI1 und DI2 ‘ (Anm. 4)
|
R ON (Anm. 1) |
Start Vorwartsdrehung min. 6 ms | min. 6 ms
(ST1) OFF 4~E|<7‘
|
Start ON |
Rickwértsdrehung OFF }
|
|
Drehmomentgrenze (Parameter Nr. PC 14 ><(Anm. 3) Parameter Nr. PE 11)<Parameter Nr. PC14
| |
. . 1 Geschwindigkeit Rickstellung 1
Beschleunigungszeit, . - I
P ter Nr. pe07 | INAusgangsposition | Adresse
Vorwérts- arameter Nr. ' parameter Nr. PE04 ! Ausgangsposition,
Geschwindigkeit drehung T \ | '/ Parameter Nr. PEO8
|
Servomotor or/min ! ,
[ |
I max. 3ms I I
‘ -
1 Anschlagzeit, Anschlag 7
} I?arameter Nr. PE10 } }
|
| | |
Drehmoment- ON ! | % " >
begrenzung (TLC) OFF ! (Anm. 2)
| |
| |
ungeféahre ON ; ;
Ubereinstimmung OFF | |
| |
Verfahrweg ! ‘
abgeschlossen (MEND) |
OFF |
|

OFF
Vorwartsdrehung ON
Hubende (LSP) OFE
Rickwértsdrehung ON
Hubende (LSN) OFF
erzwungener Stopp ON
(EM1) OFF

Anm. 1. Die Erkennung des externen Signals wird um die eingestellte Zeit des Eingangsfilters, Parameter Nr. PD19, verzdgert. Es ist eine
Sequenz vorzusehen, welche DI0, DI1 und DI2 vorzeitig &ndert, indem die Verzdgerungen in der Signalausgabesequenz des
PCs oder der SPS sowie hardwarebedingte Signalschwankungen beriicksichtigt werden.

Anm. 2. TLC wechselt auf ON, wenn das Drehmoment den Wert erreicht, der als Drehmomentgrenze vorwarts (Parameter Nr. PA11),
Drehmomentgrenze rickwarts (Parameter Nr. PA12) oder als interne Drehmomentgrenze (Parameter Nr. PC14) eingegeben
wurde.

Anm. 3. Die an diesem Punkt aktivierte Drehmomentgrenze ist folgende:

(Anm.) -
. . validierte
Eingangsgerat Status Grenzwert
Drehmomentgrenzwerte
TL1
0 Parameter Nr. PE11
1 Parameter Nr. PC14 > Parameter Nr. PE11 Parameter Nr. PE11
Parameter Nr. PC14 < Parameter Nr. PE11 Parameter Nr. PC14
Anm. 0: Off
1:On
Anm. 4. Punkte-Tabelle-Methode: Auswahl der Vorgehensweise zur Rickstellung in Ausgangsposition durch Setzen von DIO, DI1 und
DI2 auf OFF.

Programmiermethode: Programm auswahlen, das den Befehl ,ZRT" zur Rickstellung in Ausgangsposition enthalt.

Die Positionsadresse zum Zeitpunkt der Beendigung der Riickstellung in Ausgangsposition wird als Wert fir den
Parameter Nr. PEO8 (Positionsdaten Rickstellung in Ausgangsposition) herangezogen.
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7. Antriebsmethoden fir jeden Modus

7.1 Positionssteuerungsmodus (Impulseingang)
Die Regelung der Motordrehzahl und Drehrichtung erfolgt mithilfe der Impulsfolge, welche den

Positionierbetrieb umsetzt.

7.1.1 Anweisungen Positionssteuerungsmodus
Der Impulsbefehl, der als Eingang zur Endstufe von der Positioniereinheit gesendet wird, und die Endstufe
betreiben den Antrieb entsprechend des Impulsbefehls. Nachfolgend sind Beispiele fur Impulsbefehle und

Endstufenbetrieb dargestellt.

Verstarkungsimpulse [Impulse]

Geschwindigkeit g rjmin

Servomotor
Antrieb bereit ON
(RD) OFF
elektromagnetisches

Bremsverriegelungs-  ON

system (MBR)

0

Impulsbefehl

Verstarkungsimpulse

OFF —+——

Y

Auslaufen
——i—

: [
(95 ms) : by

1 — -
I | L
1 1 AL
(95 ms) | . I i

. T Verriegelung
| i I Verzogerungszeit
| | N |

I ) —

|

1

|

1

\

ON
Servo-on (SON)
OFF
Positionsbefehl d )
0 rfmin
Verriegelung ~ entriegein
aktivieren
Hubende ON
Vorwartsdrehung
(LSP) OFF
Hubende ON
RuSckwartsdrehung OFF
(LSP) ON
erzwungener Stopp
(EM1) OFF

r

Verzdgerungszeit Entriegelung und externes Relais
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7.2 Geschwindigkeitsregelungsmodus

Dieser Modus ermdglicht die prazise Regelung der Drehgeschwindigkeit und Drehrichtung des Servomotors.
* Um [PC**] einzustellen, ,parameter write restriction [PA19] auf ,00E" setzen.

7.2.1 Betriebsanweisungen Geschwindigkeitsregelungsmodus

Der Servomotor dreht sich, wenn die Signale ST1 oder ST2 auf ON stehen. Nachstehend ist ein Beispiel fir
den Geschwindigkeitsregelungsmodus dargestellt.

Einstellungen interne Geschwindigkeitsbefehle
Geschwindigkeitsbefehl und Geschwindigkeit

Der Servomotor wird mit der in den Parametern vorgegebenen Geschwindigkeit betrieben.

Es kénnen bis zu 8 Geschwindigkeiten Uber den internen Geschwindigkeitsbefehl vorgegeben werden.
Nachstehende Tabelle gibt die Drehrichtung entsprechend der Kombination Start Vorwartsdrehung (ST1) und
Start Ruckwartsdrehung (ST2) an.

(Anm. 1) Eingangsgerét (Anm. 2) Drehrichtung
ST2 ST1
0 0 Stopp (Servobremse)
0 1 Vorwartsdrehung (CCW)
1 0 Ruckwértsdrehung (CW)
1 1 Stopp (Servobremse)
Anm. 1. 0: Off
1: On

Anm. 2. Wenn die Drehmomentgrenze wahrend der Servobremse
aulBer Kraft gesetzt wird, kann der Motor infolge der
Positions- abweichung zur Befehlsposition plétzlich

weiterdrehen.
Folgende Verdrahtung vornehmen, wenn ein Vorwarts- oder Ruckwartsbetrieb von einem internen

Geschwindigkeitsbefehl vorgegeben wird, der auf die achte Geschwindigkeit eingestellt ist.
Bitte beachten, dass die Eingange als NPN-Stromsenken konfiguriert sind.

Start Vorwértsdrehung [ —
Start Ruckwartsdrehung | ¢— ———

Endstufe

ST1

ST2

Drehzahl 1 | ¢— ——

SP1

Drehzahl 2 | ¢ _———

SP2

Drehzahl 3 | ¢—_——

SP3

DOCOM

DICOM

]
24V DC

Rickwéartsdrehung (CW)

4 Die Ausgangs-Einstellungen lauten:
- LECSA: SP1

Weist die Signale ,Speed selection 2 (SP2)" und
~Speed selection 3 (SP3)" zu, wenn die Endstufe
mit [Internal Speed Command 7] betrieben wird.

\.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.5 hinsichtlich Signalzuweisungen.

LECSA Parametereinstellung Geschwindigkeitsbefehl

(Anm.) Eingangsgerat

SP3

SP2

SP1

Wert Geschwindigkeitsbefehl

interner Geschwindigkeitsbefehl 0 (Parameter Nr. PCO5) Start-

interner Geschwindigkeitsbefehl 1 (Parameter Nr. PC0O6)

phase

interner Geschwindigkeitsbefehl 2 (Parameter Nr. PC07)

interner Geschwindigkeitsbefehl 3 (Parameter Nr. PC0O8)

interner Geschwindigkeitsbefehl 4 (Parameter Nr. PC31)

interner Geschwindigkeitsbefehl 5 (Parameter Nr. PC32)

= |» |k |JO |JO |O |Oo

interner Geschwindigkeitsbefehl 6 (Parameter Nr. PC33)

1

|~ |O |O |- |—» |O |O

= |O |~ |O |- |JO |- |O

interner Geschwindigkeitsbefehl 7 (Parameter Nr. PC34)

Anm. 0:0FF

1:ON

Fur LECSA sind 8 Geschwindigkeitskonfigurationen verfligbar.
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7.3 Drehmoment-Steuermodus

Es kann das Ausgangsdrehmoment des Servomotors gesteuert werden. Eine Funktion zur Geschwindigkeits-
regelung ist ebenfalls erhaltlich.

* Um [PC**] einzustellen, ,parameter write restriction [PA19] auf ,00E" setzen.

7.3.1 Betriebsanweisungen Drehnmoment-Steuermodus
Der Servomotor dreht sich, wenn die Signale RS1 oder RS2 auf ON stehen. Nachstehend ist ein Beispiel fur den
Drehmoment-Steuermodus dargestellt. Einstellungen interner Drehmomentbefehl
Das Drehmoment wird durch den in Parameter Nr. PC12 eingegebenen Befehl gesteuert.
Bei einem kleinen Drehmomentwert kann das Drehmoment schwanken, wenn der Antrieb den
Geschwindigkeitsgrenzwert erreicht. In diesem Fall ist der Geschwindigkeitsgrenzwert zu erhéhen.
Nachstehende Tabelle gibt die Drehmomentrichtung an, die von der Auswahl Vorwéartsdrehung (RS1) und
Auswahl Rickwartsdrehung (RS2) bestimmt wird, wenn der interne Drehmomentbefehl (Parameter Nr. PC12)

verwendet wird.
(Anm.) Eingangsgeréat Drehrichtung
interner Drehmomentbefehl, Parameter Nr. PC12
RS2 RS1 -
0,1 bis 100,0 % 0,0 %
0 0 Es wird kein Drehmoment erzeugt.
CCW (Ruckwértsdrehung im
0 1 Antriebsmodus/Vorwartsdrehung im . .
. Es wird kein
Regenerationsmodus) Dreh X
CW (Vorwartsdrehung im renmomen
1 0 Antriebsmodus/Riickwértsdrehung erzeugt.
im Regenerationsmodus) Ruckwartsdrehung (CW)
1 1 Es wird kein Drehmoment erzeugt.
Anm. 0: Off
1: On

Grundsétzlich folgende Anschliisse vornehmen.
Bitte beachten, dass die Eingange als NPN-Stromsenken konfiguriert sind.

Endstufe
Start Vorwartsdrehung | —_——— RS1 o . )
Start Riickwértsdrehung | +— RS2 Die Ausgangs-Einstellungen lauten:

Drehzahl 1 | +— ———{SP1 - LECSA: SP1

Drehzahl 2 | $———1SP2
Drehzahl 3 | ———SP3

Weist die Signale ,Speed selection

A

bocoM| 2 (SP2)" und ,Speed selection 3
i} DICOM (SP3)* zu, wenn die Endstufe mit
24V DC [Internal Speed Command 7]

\_betrieben wird.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung (vereinfachte Ausgabe), Kapitel 5.5 hinsichtlich Signalzuweisungen.
LECSA Parametereinstellung Geschwindigkeitsbegrenzung

(Anm.) Eingangsgerat o
Wert Geschwindigkeitsbefehl
SP3 SP2 SP1

0 0 0 interner Geschwindigkeitsbefehl 0 (Parameter Nr. PCO5) Start-
0 0 1 interner Geschwindigkeitsbefehl 1 (Parameter Nr. PC06) phase
0 1 0 interner Geschwindigkeitsbefehl 2 (Parameter Nr. PC07)

0 1 1 interner Geschwindigkeitsbefehl 3 (Parameter Nr. PC08)

1 0 0 interner Geschwindigkeitsbefehl 4 (Parameter Nr. PC31)

1 0 1 interner Geschwindigkeitsbefehl 5 (Parameter Nr. PC32)

1 1 0 interner Geschwindigkeitsbefehl 6 (Parameter Nr. PC33)

1 1 1 interner Geschwindigkeitsbefehl 7 (Parameter Nr. PC34)

Anm. 0:OFF
1:0N

Fur LECSA sind 8 Geschwindigkeitskonfigurationen verfiigbar.
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7.4 Positionierbetrieb (Punkte-Tabelle)

Der Positionierbetrieb kann durch Eingabe von Zielposition, Drehgeschwindigkeit, Beschleunigungszeit,
Verzdgerungszeit in die Punkte-Tabelle durchgefuhrt werden. (Es kdnnen bis zu 7 Punkte in der Punkte-Tabelle
definiert werden.)

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.3 fur weitere Informationen hinsichtlich des Positionierbetriebs
(Punkte-Tabelle)

7.4.1 Betriebsanweisungen fir Punkte-Tabellen
Punkte-Tabellen-Nr. auswéahlen, die durch die Werte von DIO, DI1 und DI2 bestimmt ist.
von ST1 oder ST2 starten.

Betrieb durch Wahl

Positionier-
B Anschluss- . 1/10- .
Gerat Symbol ) Funktionen/Anwendungen ) betrieb
Pin-Nr. Bereich
CP CL
Punkte- DIO CN1-5 | Punkte-Tabelle-Methode: DI-1 O O
Tabelle Nr. / Die Punkte-Tabelle-Nr. und Vorgehensweise zur
Programman- Ruckstellung in Ausgangsposition werden durch
wahl Nr. 1 DIO bis DI2 bestimmt.
Programmiermethode
Die Programm-Nr. wird durch DIO bis DI2
bestimmt.

(Anm.) Gerat Beschreibung Auswabhl
Punkte- DI1 CN1-23 DI2 | DI1| DIO Punkte-Tabelle-Methode DI-1 O O
Tabelle Nr. / 0 0 0 Ruckstellung in
Programman- Ausgangsposition
wah! Nr. 2 0 0 1 Punkte-Tabelle Nr. 1

0 1 0 Punkte-Tabelle Nr. 2

0 1 1 Punkte-Tabelle Nr. 3

1 0 0 Punkte-Tabelle Nr. 4
Punkte- DI2 1]1]0]1 Punkte-Tabelle Nr. 5 DI-1 A A
Tabelle Nr. / 1 1 0 Punkte-Tabelle Nr. 6
Programman- 1]1|1 Punkte-Tabelle Nr. 7
wahl Nr. 3 Anm. 0: Off

1:On
Programm- PI1 Um den Schritt f(_)rtzusetzen, der durch den DI-1 A
Eingang 1 SINK-Befehl (1) im Programm gestoppt wurde, PI1
auf ON setzen.
Wenn der Parameter ,PEO1 Command mode selection® auf ,0000: Absolute value command

system" gesetzt ist .

Drehae Konstante fir | Konstante fir
Punkte- Zielposition ) g ) Beschleu- Verzoge- Verweilzeit ) )
ST™ schwindigkeit ] ) ) Hilfsfunktion
Tabelle Nr. [x10” “um] [U/min] nigungszeit rungszeit [ms]
[ms] [ms]

1 5,00 3.000 100 150 100 1

2 -6,00 2.000 100 100 0 3

3 3,00 3.000 50 50 0 0 (Anm.)

Anm. In der letzten Punkte-Tabelle stets ,0“ oder ,2“ fur die Hilfsfunktion eingeben.

0: Verwendung der Punkte-Tabelle im Absolutwert-Befehlssystem

2: Verwendung der Punkte-Tabelle im Inkrementalwert-Befehlssystem
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Auswahl automatisch/ ON
manuell (MDO) OFF

Vorwartsdrehung r

Servo-on (SON) ]l
ZZF : min. 6

Start Vorwartsdrehung ¢ ! ms o ‘f min. 6 ms
(ST1) ! X

I 1)
Punkte-Tabelle Nr. : &

: : max. 3ms

1 —

I

1

1

I

1

AN

Punkte-

Tabelle Nr. 3

—_—

Geschwindigkeit

Servomotor Rii ckwérts-i

drehung

N ON
In Position OFF 1 :

|
|
Orfmin t }

| Punkte- H
: Tabelle Nr. 2 ::
1 1

] |

(INP) | I
Ungefahre

Ubereinstimmung

ON 1
Verfahrweg OFF _,_|'

abaeschlossen (MEND) !

Ausgang Punkte-

1
Tabelle Nr. (PTO bis ON !
1

PT2) OFF
Bereit (RD)

Stéruna (ALM)

Vorwartsdrehung ON

Hubende (LSP) ON

Rickwéartsdrehung OFF

Hubende (LSN) ON
OFF

erzwungener

Stopp (EM1) OFF
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7.4.2 Einstellmethode
(1) Einstellung mit dem Druckknopf an der Vorderseite der Endstufe.

Beispiel: Anderung der Drehgeschwindigkeit des Servomotors der Punkte-Tabelle Nr. 3 von 2.500 (U/min) auf 1.000 (U/min). ?nn(jzseggfee
a. Wenn die ,MODE"-Taste an der Endstufe gedriickt wird, wechselt die Anzeige wie unten dargestellt. I!E%E g

LP-1“ wahlen.

l-l ' i
7 \(@JDDWNI'

Ok =PI
MODE il

b. Wenn die ,MODE"-Taste an der Endstufe gedrickt wird, wechselt die Anzeige wie unten dargestellt. ,P-3"“ wahlen und
anschlief3end die Taste ,SET" driicken.
[ | -j
]

®
DOMN

Lrgt»n_w o e W P s T I
i'l ) T o J i'l (&) T e i <)
Punkte-Tabelle Nr. 1 Nr. 2 Nr. 3 Nr. 4 Nr. 5 Nr. 6 Nr. 7

c. Mithilfe der Taste ,UP* und ,DOWN" an der Endstufe ,Spd“ auswéhlen und anschlieend die Taste ,SET" driicken.
®

DON

®
L uF-> - -J
[ C O (D DT ) ) palX
— - - - - - — d
CON ST e T U T D) ) T e <
Positionsdaten Servomotor Konstante fiir Konstante fir Verweilzeit Hilfsfunktionen
Drehzahl Beschleunigung Verzbgerung (Stoppzeit)
500
i wird angezeigt. Es werden die unteren 3 Stellen des Einstellwerts angezeigt. Die Vorgehensweise ist unten beschrieben.

Durch Driicken der ,MODE"-Taste werden die oberen 3 Ziffern angezeigt. Einstellwert wie unten dargestellt &ndern.

Einstellwert vor der Anderung
(07/min)

a. Das Einstellfenster kann mithilfe der

Obere drei Ziffern ,MODE"-Taste zwischen den oberen und Untere 3 Ziffern

- == Unteren 3 Ziffern gewechselt werden. =
o — - TR IR

b. ,SET"“-Taste driicken. .
b. ,SET"“-Taste driicken.

— |

- e

Der Einstellwert blinkt. Der Einstellwert blinkt.

c. Tasten ,Up“ und ,Down“ driicken, um den
Einstellwert zu &ndern.

c. Tasten ,Up“ und ,Down" driicken, um den Einstellwert zu
andern.

d. ,SET“-Taste driicken.

(|« ]

l d. ,SET“-Taste driicken.
-

- — —
- i i Fere) . .
: Der Einstellwert wird dauerhaft angezeigt. ) : ) : ) : Der Einstellwert wird dauerhaft
*Wenn der Einstellwert blinkt, ist dieser nicht e =" *Wenn der Einstellwert blinkt,
qespeichert ist dieser nicht gespeichert.

Einstellwert nach der Anderung |

\Q TTD 7 o

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13, fir Parameterdetails.
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7.5 Positionierbetrieb (Programmiermethode)

Fir den Positionierbetrieb ist ein Programm unter Verwendung der Zielposition, Drehgeschwindigkeit, Konstante
fur Beschleunigung und Konstante flr Verzégerung zu erstellen. Es kdnnen bis zu 8 Programme mit jeweils bis zu
120 Schritten erstellt werden. Software MR Configurator2™: LEC-MRCZ2E installieren, um die Programmdaten
konfigurieren zu kénnen.

*1. Konfigurationssoftware Version 1.19 V oder hoéher erforderlich.

*2. Die Konfigurationssoftware ist vom Anwender bereitzustellen.

*3. Zur Konfiguration mit der Software ist ein USB-Kabel (LEC-MR-J3USB) erforderlich.

Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.4 fir weitere Informationen hinsichtlich des Positionierbetriebs
(Programmiermethode).
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.9 fuir weitere Informationen hinsichtlich Programmiermethoden.

7.5.1 Einstellmethode

Konfigurationssoftware starten und aus dem Menupunkt ,Positioning Data“ ,Program* auswahlen.
Im Programmfenster ,Edit* wahlen, damit sich das Fenster zum Editieren des Programms erscheint.
Programme erstellen.

,OK* Kklicken.

Mit dem Befehl ,Write" im Programmfenster wird das Programm an die Endstufe libertragen.

CECNCNCONC)

I8 MELSOFT MR Configurator? Me oject

i ProgramNo. | StepNum. | Defect Nur
% [ 120 aep Mol ] o o o
= 1 No.2 o o LT (
shept i,‘;";m} | Total of al program o3 0 0 Tew I
ooz e L ofae | mes 0 0 Tewe |
- J No.5 0 0 |
Sep 1 vplfer Seting The remaindsr No.6 o 0 (e
5 120 sten No.7 0 v Dol
o 0 0 Edt... ]

e
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7.5.2 Programmierbefehle

Nachstehend sind Beispiele zu Programmierbefehlen angegeben.
Siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 13.4.2 fir weitere Informationen zu Programmierbefehlen.

Es sind bis zu 120 Programmschritte mdglich. Es kénnen bis zu 8 Programme mit jeweils 120 Programmschritten

erstellt werden.

Das Einstellprogramm kann durch die Punkte-Tabelle-Nr. / Programmanwahl Nr. 1 (DIO) bis Punkte-Tabelle-Nr. /

Programmanwahl Nr. 3 (DI2) gewahlt werden.

(1) Beispiel: Befehlsliste

indirekte
Befehl Bezeichnung | Einstellung | Einstellbereich Einheit ) Beschreibung
Adressierung
Wird zur Einstellung der Sollgeschwindigkeit
) 0 bis momentan des Servomotors fir den Positionierbetrieb
Geschwin- SPN L
o ) zuléssige ) verwendet.
SPN digkeit (Motor- | (Einstell- o U/min O i )
Geschwindig- Der Einstellwert sollte max. die momentan
drehzahl) wert) ) . Lo
keit zuléssige Geschwindigkeit des Servomotors
betragen.
Wird zur Einstellung der Konstanten fur
Beschleunigungszeit wahrend einer
Ruckstellung in Ausgangsposition
Konstante fir | STA verwendet.
STA Beschleuni- (Einstell- 0 bis 20.000 ms O Dieser Einstellwert ist die Zeit, innerhalb
gungszeit wert) derer der Servomotor nach einem Stopp die
Nenngeschwindigkeit erreicht.
Er kann wahrend der Befehlsausgabe nicht
geandert werden.
Wird verwendet, um die Konstante fiir
Verzdgerungszeit einzustellen.
Konstante fir | STB Dieser Einstellwert ist die Zeit, innerhalb
STB Verzdgerungs- | (Einstell- 0 bis 20.000 ms O derer der bei Nenngeschwindigkeit laufende
zeit wert) Servomotor anhalt.
Er kann wahrend der Befehlsausgabe nicht
geandert werden.
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7.5.3 Programmierung von Betriebsanweisungen

Punkte-Tabellen-Nr. auswahlen, die durch die Werte von DIO, DI1 und DI2 bestimmt ist und Betrieb durch

Wahl von ST1 starten.

Positionier-
B Anschluss- . 1/10- .
Gerat Symbol ) Funktionen/Anwendungen ) betrieb
Pin-Nr. Bereich
CP CL
Punkte- DIO CN1-5 [ Punkte-Tabelle-Methode: DI-1 O O
Tabelle Nr./ Die Punkte-Tabelle-Nr. und Vorgehensweise
Programm- zur Ruckstellung in Ausgangsposition werden
anwahl Nr. 1 durch DIO bis DI2 bestimmt.
Programmiermethode
Die Programm-Nr. wird durch DIO bis DI2
bestimmt.
(Anm.) Gerat | Beschreibung Auswahl
Punkte- DIl CN1-23 DI2 | DI1 | DIO | Programmiermethode DI-1 O O
Tabelle Nr./ o|lo]o Programm Nr. 1
Programm- 0|01 Programm Nr. 2
anwahl Nr. 2 o|l1]o0 Programm Nr. 3
0] 1 1 Programm Nr. 4
1 0 0 Programm Nr. 5
Punkte- DI2 11011 Programm Nr. 6 DI-1 A AN
Tabelle Nr./ 1 1 0 Programm Nr. 7
Programm- 1|11 Programm Nr. 8
anwahl Nr. 3 Anm. 0: Off
1: On
Programm- PI1 Um den Schritt fortzusetzen, der durch den DI-1 AN
Eingang 1 SINK-Befehl (1) im Programm gestoppt
wurde, P11 auf ON setzen.
Programm Beschreibung
SPN (1.000) | Geschwindigkeit (Motordrehzahl) 1.000 U/min a) }‘
STA (200) Konstante fur Beschleunigungszeit 200 ms b)
STB (300) Konstante fur Verzégerungszeit 300 ms c)
MOV (1.000) | Befehl Absolut-Bewegung 1.000 x10°™um d «—s
TIM (100) Befehl Verweilzeit 100ms e)
MOV (2.000) | Befehl Absolut-Bewegung 2.000 x10°™um f) «—
STOP Programmende

b) Konstante fir
Beschleunigungszeit
(200 ms)

Vorwértsdrehung I drehzahl

(1.000 U/min)

c¢) Konstante fur
Verzdgerungszeit
(300 ms)

':?a) Servomotor-

b) Konstante fir
Beschleunigungszeit
(200 ms)

c¢) Konstante fur
Verzdgerungszeit
(300 ms)

.T.

a) Servomotordrehzahl

/ (1.000 U/min)
!

Geschwindigkeit |j/min ,"'II )

Servomotor
d) Befehl Absolut-

Bewegung

(1.000 x 10°™ pm)

e

e) Befehl Verweilzeit
(100 ms)

_78_

f) Befehl Absolut-
Bewegung
(2.000 x 10°™ pm)




8. Fehlersuche

8.1 Alarme und Warnungen

| PUNKT |

- Bei Auftreten eines Alarms Servo-On (SON) die Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung
ausschalten.

Wenn der Alarm wahrend des Betriebs aulftritt, wird der entsprechende Alarm oder die Warnung angezeigt. Bei einer
Warnung oder Alarm siehe LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel 8.2, oder LECSA-Bedienungsanleitung, Kapitel
8.3, hinsichtlich der zu ergreifenden MaZnahmen. Bei Auftreten eines Alarms wird ALM auf OFF gesetzt.

Nach Behebung der Stérungsursache kann der Alarm anhand der in der Rlcksetzspalte angegebenen Methoden O
zurtickgesetzt werden. Die Warnung erlischt nach Behebung der Ursache automatisch.

Alarm zuriicksetzen
NI LEI?- Bezelchnung Spannungs- |Taste ,SET“ am Alarm-
Anzeige versorgung | Alarm-Fenster Reset
OFF—ON driicken (RES)
A0 [ B 3 | unterspannung © o O
A12 | R {2 | speicherfehler 1 (RAM) O
A13 | B {2 | Unhrfehler ©
A15 | B {5 | Speicherfehler 2 (EEPROM) O
A16 | B t5 |Encoder Kommunikationsfehler Initialisierung 1 O
A17 [ B "t | Platinenfehler O
A19 | R {9 | speicherfehler 3 (Flash-ROM) O
Al1A | R IR | Fehler Motorkombination o
AlC | B (L | Fehler Softwarekombination O
AlE | B {E | Encoder Kommunikationsfehler Initialisierung 2 @)
AL1F | R {F | Encoder Kommunikationsfehler Initialisierung 3 @)
A20 [ R2 T | Encoder Kommunikationsfehler 1 O
o| A21 [ B2 | | Encoder Kommunikationsfehler 2 @)
g A24 | B2 | Hauptschaltkreisfehler O ©) (@)
<| a30 |R3IO Regenerationsfehler (Anm.1) O | (Anm.1) O | (Anm.1) O
A3l [ R { | Uberdrehzanhl @) ©) (@)
A32 [ R32 | Uberstrom @)
A33 | R 24 | Uberspannung @) ©) @)
A35 [ R 25 [ Fehler Frequenzbefehl O O O
A37 [ {3 | Parameterfehler O
A45 [ RM5 [ Uberhitzung Hauptschaltkreisgerét (Anm.1) O | (Anm.1) O [ (Anm.1) O
A46 | RME | Uberhitzung Servomotor (Anm.1) O | (Anm.1) O | (Anm.1) O
A50 [ R | Uberlast 1 (Anm. 1) O | (Anm.1) O | (Anm.1) O
A51 [ RS { | Uberlast 2 (Anm. 1) O | (Anm.1) O [ (Anm.1) O
A52 | H52 |Fehler iibermagig o o o
A8E | RBE | usB-Kommunikationsfehler O O O
888 | HHE | watchdog @)
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3-stellige
NI 7-Segment- Bezeichnung Servomotor.stoppt/
LED- stoppt nicht
Anzeige
A.90 F.'?. ::: Warnung Rickstellung in Ausgangsposition unvollstandig stoppt
A9l HY | [ warnung Uberhitzung Endstufe stoppt nicht
A.96 H Y5 | Fehler Einstellung Riickstellung in Ausgangsposition stoppt
A.97 HE"™ | Programmbetrieb deaktiviert stoppt nicht
A.98 HYE | warnung Softwareendschalter stoppt (Anm. 2)
2| A99 HE5Y | warnung Hubende stoppt (Anm. 2)
% A.EO HE | warnung ibermaRige Regeneration stoppt nicht
=| AR HE | wamung Uberlast 1 stoppt nicht
A.E6 FE B | Warnung Servo erzwungener Stopp stoppt
A.E9 HE S | warnung Hauptschaltkreis aus stoppt
A.EC HEL [ warnung Uberlast 2 stoppt nicht
AED | HEH |warnung ibermaRige Ausgangsleistung stoppt nicht
A.FO FF | warnung harter Betrieb stoppt nicht

Anm. 1. Der Alarm kann nach etwa 30 Minuten Abkuihlzeit nach Behebung der Ursache deaktiviert werden.
Anm. 2. Es ist ein Betrieb in der Richtung mdglich, die die Warnung aufhebt.
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= - Positionierung auf bis zu r Eingangsart: Impulseingang

" | 7 Punkten nach Punkte-Tabelle ' Steuerungs-Encoder: Ab-
Eingangsart: Impulseingang L solut-Encoder 18-bit
Steuerungs-Encoder: Inkre- (Auflésung: 262144 Imp./U)
mental-Encoder 17-bit Paralleleingang: 10 Eingénge
(Auflésung: 131072 Imp./U) Ausgang: 6 Ausgange
Paralleleingang: 6 Eingénge
Ausgang: 4 Ausgange

Einstellung der Positionierdaten/Geschwindigkeitsdaten und Be-
triebs-Start/Stopp Positionierung anhand von bis 255 Punkte-Ta-
bellen (bei Belegung von 2 Stationen)

Bis zu 32 Endstufen kénnen angeschlossen werden (bei Belegung
von 2 Stationen) (mit CC-Link-Kommunikation)

Kompatibles Feldbusprotokoll: CC-Link (Ver. 1.10, max. Kommunikations-
geschwindigkeit: 10 Mbps)

Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)

Kompatibel mit dem Servosystem von Mitsubishi Electric

Vereinfachte Verdrahtung und SSCNET III-Glasfaserkabel fiir einfaches
AnschlieBen

Das SSCNET III-Glasfaserkabel bietet eine verbesserte Festigkeit gegen-
iiber elektromagnetischen Storsignalen

Bis zu 16 Endstufen konnen an die SSCNET III-Kommunikation ange-
schlossen werden

Kompatibles Feldbusprotokoll: SSCNET III

(optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation, max. bidirektionale
Kommunikationsgeschwindigkeit: 100 Mbps)

Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U)

Zentrale: NL Bayern:

TBT Technisches Biiro Traffa e.K. TBT Technisches Biiro Traffa e.K.
Theodor-Heuss-Str. 8 Schoneckerstr. 4

D- 71336 Waiblingen D- 91522 Ansbach

Tel:. +49(0)7151/604 24-0 Tel.: +49 (0) 981 / 48 78 66-50
Fax.: +49(0) 7151 /604 24-40 Fax.: +49 (0) 981 / 48 78 66-55
E-Mail: info@traffa.de E-Mail: mail@traffa.de

Web: www.traffa.de Web: www.traffa.de
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