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Il pacchetto motion Panasonic & utilizzabile per svariate esigenze applicative, dalla piccola applicazione con 1 o 2 assi sino

a grosse applicazioni con decine di movimenti complessi.

| settori applicativi comprendono Packaging, Tessile, Plastica, Legno, Carta, Metalli con applicazioni di assemblaggio, lavo-

razione, palletizzazione e confezionamento.

B Macchine per il packaging

Il pacchetto PLC/HMI/Servo Panasonic rende disponibili
performance particolarmente adatte alle macchine per il
packaging.

B Macchine per il taglio delle pelli

Il PLC FP2 con modulo di posizionamento, assieme al
servo MINAS A4, controlla il processo di taglio con velocita
e precisione di 10 pm.

H Tavole XY applicazione collanti
FPSigma controlla i 2 servo MINAS E che pilotano il dosa-
tore secondo il profilo voluto.

B Macchine per la lavorazione del legno

Il PLC FPSigma e il servo MINAS A4 sono il cuore della
macchina per forare e inserire spine per pannelli, porte e
finestre.




Panasonic offre un pacchetto di controllo Motion basato sui Servo, PLC, software motion ed interfacce operatore HMI
di ultima generazione estremamente performanti e compatti che offrono una architettura semplice e integrata, facil-
mente adattabile ad ogni esigenza di controllo:

PLC Serie FP
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Software,

librerie Motion i{B Inv_erter VFO

pagina 39 pagina 15
Servo Serie Minas
E, A4, A4N, A4P
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@ PLC Serie FP
Hanno integrate funzioni motion e hardware specifico. FPO e FPX integrano nella CPU il controllo di 2 assi con
prestazioni crescenti, mentre FPX, nella versione a transistor, € in grado di comandare fino a 4 assi. Ai controllori
FPX e FP2 possono essere aggiunte schede assi con comando a treno d’'impulsi oppure dotate di bus RTEX che
consentono I'accesso ai servo Minas A4N attraverso Ethernet 100MHz sincrono.

(® servo Serie Minas E, A4, A4N, A4P / Inverter VFO

Azionamenti e Servomotori digitali di ultima generazione. Altissime performance ed estrema compattezza.
Potenze da 50W a 5kW. Funzioni innovative per eliminare le frequenze di risonanza online.

@® Software, librerie Motion
Utilizzate le funzioni incluse nelle CPU FPX, FPX e delle schede assi oppure utilizzate la librerie Motion Control

IEC1131 certificate.

(® HMI Serie GT
Pannelli grafici touch-screen da 3” monocromatico fino a 6 4096 colori TFT per completare il pacchetto motion
con interfacce operatore semplici, versatili e performanti.

Il pacchetto Motion Panasonic & apprezzato dagli utilizzatori che vogliono una soluzione semplice, digitale a parti-
re da uno o due assi controllati direttamente dalla CPU FP sino a sistemi complessi con molti assi che prevedono
I'utilizzo del bus ad alte prestazioni RTEX.
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PLC Serie FP

Caratteristiche

PLC FPO/FPe FPX ‘ FPZ FP2/FP2SH
Tipologia Transistor rele transistor rele Transistor -
. 2X5kHz 4(2X100kHz+ 2X60kHz
Numero assi
intearati (1x10kHz) - 2X20kHz) (1x100kHz)
in
g treno d’impulsi treno d’impulsi treno d’impulsi
Funzioni . interpolaz. lineare interpolazione
posizionamento .
o 2x100kHz lineare (100kHz),
indipendente .
+2X20kHz circolare (20kHz)
. 2x80kHz 8X500kHZ (2MHz line driver) 64 (88 FP2SH) X 500kHz (2MHz line driver)
Numero assi . . . .

) (1X100kHz) treno d’impulsi treno d’impulsi
espansione mex treno d’impulsi 16 X Ethernet 100MHz A4N 112 X Ethernet 100MHz A4N
Nr. assi espansione . . 1,2 treno d’impulsi 1,2,4 treno d’impulsi

1 treno d’impulsi
per scheda 2,4,8 Ethernet 2,4,8 Ethernet
Funzioni posiz. indipendente - posizionamento indipendente (treno d’impulsi) - interpolazione lineare 2/3 assi,
unziont interpolaz. lineare circolare 2 assi, spirale 3 assi (Ethernet)
- B FPX (SIGMA)
Capacita programma: 32 k passi
Capacita memoria: 32 k words

Espandibilita: 4 moduli (a sinistra) +
3 moduli (a destra)
fino a 384 1/0

Velocita di esecuzione: 0.32 pslistruzione base

Numero assi integrati: 2 assi

Numero assi espansione: 8 assi con posizionatore

16 assi con unita RTEX

B FPX con uscite a transistor

ii‘r“iiitt“, Capacita programma: FPXC30, FPXC60 32 k passi
!‘?J‘.'i!_!'&_tlm_! FPXC14 16 k passi
| Capacita memoria: 32 k words
Espandibilita: Fino a 8 unita (piu i cassetti)
fino a 300 I/0
Velocita di esecuzione: 0.32 psl/istruzione base
Numero assi integrati: FPXC14 3 assi

FPXC30, FPXC60 4 assi

B FP2 / FP2SH
Capacita programma: FP2 16 o 32 k passi

FP2SH 60 o 120 k passi

6000 words

10240 words

Fino a 28 moduli 0 2048 1/0
FP2 0.35 pslistruzione base
FP2SH 0.03 ps/istruzione base
FP2 64 assi con posizionatore
FP2SH 88 assi con posizionatore
112 assi con unita RTEX

Capacita memoria:

Espandibilita:
Velocita di esecuzione:

Numero assi espansione:




® PLC Serie FP

W Posizionamento integrato nel drive

Il servoazionamento Minas A4P integra all’interno del
drive un posizionatore utilizzando gli stessi motori della
serie Minas A4.

Minas A4P consente di evitare una unita esterna di posi-
zionamento e semplifica notevolmente la realizzazione
dell’applicazione.

E possibile comandare le posizioni attraverso dei sempli-
ci ingressi e uscite digitali provenienti da PLC e utilizzare
I'autoapprendimento (teach-in), attraverso poche semplici
operazioni.

Loperativita tipica di un “Controllo Numerico” é garantita
da 60 posizioni selezionabili, 16 velocita preselezionate,
accelerazione/decelerazione lineare, con curva ad S (piu
altri quattro tipi di accelerazione/decelerazione).

Posizionamento con PLC Serie FP e Minas A4P

In alternativa al comando diretto con gli ingressi/uscite
del PLC, € possibile il collegamento di un massimo di 31
azionamenti Minas A4P attraverso la seriale RS485 in
multidrop.

Il master e costituito da un PLC FP dotato di interfaccia
RS485. E possibile utilizzare I'apposita libreria software
FPWINPRO di comunicazione per Minas A4P.

Il PLC FP potra quindi inviare ad ogni azionamento un
nuovo target di posizione che potrebbe a sua volta prove-
nire da un pannello operatore serie GT.

* 60 Posizioni

+ Jog (spostamento manuale)

» Teach-in

+ 16 velocita preselezionate

+ 8 differenti metodi di Homing

* Accelerazione/decelerazione lineare, ad “S”

Parametrizzazione e modifica posizioni
attraverso la seriale RS232 del PC
e Software Panaterm



Posizionamento con FPX (Sigma)

La scheda assi FPX (Sigma) consente I'utilizzo di motori servo ad
altissima velocita. ﬁ
La CPU FPZ (Sigma) consente I'interpolazione lineare e circolare.

L'uscita a treno d’impulsi fino a 4Mpps assieme allo start ad altissi- v -
ma velocita di 0,005ms consentono I'utilizzo di motori servo lineari. Scheda assi <cPu
FPZ (Sigma)

Adesivo

Le funzioni di interpolazione lineare e circolare supportano I'utilizzo
in una ampia varieta di applicazioni.

Queste funzioni di intepolazione abilitano il controllo simultaneo oo
di due assi, ad oggi difficoltoso, utilizzando i PLC compatti con- 000
venzionali. CIOIOIC™ fewe " creore

E disponibile la determinazione dell’errore tramite I'utilizzo dell’ingres-

so veloce delle schede assi combinato all’'uscita di comando a treno Controllo Open-loop

. 5 |

d’impUISi- 5] Uscita Azionamento Fpr:efodi?érminare l'errore)
Eventi inaspettati, come errori nel sistema/azionamento, possono esse- Le schede e Motore
re rilevati predisponendo il contatore in modo che conteggi durante il ;ﬁs,:f:l:‘stﬁ",‘,f
posizionamento gli impulsi provenienti dall’encoder di retroazione. retroazione | oresso da impulsi

dell’encoder .

per rilevare ~—
Le rampe di accelerazione/decelerazioni consentono terrore

partenze/fermate dolci.
N ) ) ) ) Accelera /decelera in un massimo di 60 gradini a
E supportato anche il metodo di comando impulsi CW/CCW seconda dei parametri di preset

oltre al “Impulsi+Segno”

Vengono cosi ridotti i costi del sistema tramite I'utilizzo della CPU FPX
(Sigma) con motori passo-passo 0 servo motori che non supportano
il metodo “Impulsi+Segno”

Metodo impulsi+Segno

metoo Cw/CCw Motore

Le CPU FPZ (Sigma) con uscite a transistor Azionamento Azionamento

integrano il controllo di due assi. _Juul—— e
Sono dotate una doppia uscita a treno di _—
impulsi a 100kpps e un tempo di start di >
0.02ms che consente I'utilizzo per compiti
di posizionamento normali.
------ :
Pratico, di facile programmazione, con funzione home selezionabile. Posizionamento
+ Utilizza una tabella dati per il set dei parametri, come ad esempio la E’stlggge;%fézgt)es
velocita di start, la velocita target, i tempi di accelerazione/decelerazione. '
+ Sono disponibili istruzioni dedicate per ogni modalita: controllo trapezoi- / Centro O
dale, home return, JOG, free table operation, interpolazione lineare e cir- I (Xo,Yo) KO
1
colare. .. N . . . \‘\ Posizione passante P
+ |l metodo di ritorno allo zero “Home” e selezionabile in dipendenza dal (X 9396, Y -3420)
P f . A \\ _.~-~ Posizione target E
layout di sistema (ad esempio quando viene utilizzato un solo sensore) T (X 8660, Y -5000)
« E disponibile, previo completamento del ritorno a zero, I'uscita del E disponibile anche il

metodo centro/raggio.

segnale di reset contatore di deviazione.

Unita per la gestione assi CPU
Modello Scheda assi Tipo di uscite Modello Alimentaz. | Uscite | Ingressi | Uscite(assi)
2 FPG-PP11 1 . Transi
F ] ¢ asse_a Uscita a transistor / FPGC32T2H | 24VDC ransistor 16 16 (2)
i FPG-PP21 2 assi NPN
i -
FPG-PP12 1 i t
| asse Uscite Line Driver | FPGC28P2H | 24vDC | oSStOr 46 12 (2)
P FPG-PP22 2 assi PNP




Posizionamento con FP-X

FP-X & I'ideale per essere utilizzato per compiti di posizionamento multiasse “low-cost”

Modello

Frequenza massima
treno d’impulsi

Specifica

C14: 100kHz (CHO,1), 20kHz (CH2)
€30, C60: 100kHz (CHO,1), 20kHz (CH2,3)

Uscite a transistor PNP o NPN

Controllo trapezoidale, multi-stage operation, jog
ritorno all'origine, interpolazione lineare a 2 assi

Sono integrati nelle CPU a transistor 4 assi con uscite a treno d’impulsi
Le CPU con uscite a transistor tipo C14 hanno integrati 3 assi,
mentre i tipi C30/C60 ne hanno 4. | controlli multiasse che in pre-
cedenza necessitavano di PLC di alto livello dotati di schede assi,
ora possono essere ridotti ad un PLC compatto FP-X con uscite a
transistor che occupa meno spazio e costa molto meno.

In aggiunta, visto che questo modello non necessita di cassetti
aggiuntivi a treno d’impulsi, viene lasciato libero il posto per I'uti-
lizzo di altri tipi di cassetti come ad esempio quelli analogici, otte-
nendo cosi soluzioni ottimali per le piu svariate applicazioni.

Tipo uscite

Funzioni

FP-X con uscite a transistor

i.‘c'.;;i'..uu‘:i

- . =l
| 100kHz | 20kHz
x2assi .+ x2assi

La CPU con uscite a relé puo controllare due assi
tramite I'utilizzo di due cassetti di espansione.

E possibile aggiungere due cassetti AFPX-
PLS per ottenere il controllo di 2 assi con
treno d'impulsi di 80kHz.

Tramite questa configurazione € possibile
realizzare anche I'interpolazione lineare tra
i 2 assi.

| cassetti AFPX-PLS non possono essere
P utilizzati con le CPQ con le uscite a transi-
soktz | soz | Stor. Il comando utilizzato e F175 (SPSH)
"~ " come per le CPU con le uscite a transistor.

| Tavolo XY con testa di lavorazione | | Lama di estrazione wafer semiconduttore

FP-X con uscite a relé

Pl T .

Controllo a 4 assi con C30 e C60

Controllo a 3 assi con C14

Con le CPU a transistor € possibile avere due gruppi di interpolazione a due assi simultaneamente.

Linterpolazione lineare a 2 assi controlla due motori, permettendo - ad esempio — di muovere un braccio robot in diagonale.
E utilizzata per operazione di pallettizzazione, pick-and-place di componenti, controllo tavolo XY, rifinitura di schede, ecc.

Per la prima volta nel mondo industriale un PLC compatto gestisce, con le CPU FP-X a transistor, 2 coppie di assi interpolati
simultaneamente, allargando notevolmente le possibilita applicative di queste piccole CPU.

Linterpolazione lineare si programma semplicemente richiamando la funzione F175 (SPSH) come nel caso di CPU con uscite a
relé assieme a due cassetti AFPX-PLS che gestiscono due canali a treno d’impulsi.

(Controllo simultaneo di due meccanismi composti) ( Controlla due tavoli XY simultaneamente )

C30/C60

AsseY | Velocita itaesasy

(CH1) | massima AsseY , Velocita N
composita (CH3) massima

composita
20kHz

100kHz

ssessesd

Asse X (CHO) Asse X (CH2)

CPU
Modello P/N Alimentazione Uscite Ingressi L(Jggg)e Alimentazione Uscite Ingressi L(J:chtl)e
AFPX-C14TD | 24VDC ) AFPX-C60TD | 24vDC
P rriin Transistor NPN Transistor NPN
gt AFPX-C14T 100-240VAC AFPX-C60T 100 - 240VAC
8 (%@ AFPX-C60PD | 24VDC 218
Lﬂ_ AFPX-C14PD | 24VDC Transistor PNP - Transistor PNP
AFPX-C14P 100-240VAC AFPX-C60P 100 - 240VAC
AFPX-C30TD | 24VDC )
st | appxcaor | 100240vac | oo NN
" : - 16 (14 (4)
| AFPX-C30PD | 24VDC .
tnm Transistor PNP
AFPX-C30P 100-240VAC




osizionamento con sc ede assi

B Caratteristiche

osizionamento ad altissima precisione con l uscitaa  pps
Con lo start in soli 0 00 ms (tempo ¢ e intercorre dal comando di start della C
sull uscita di comando) possi ile avere sistemi ad alte per ormance

assi per sc eda si ni ica versatilita e risparmio di spazio
Accelerazione/decelerazione con pro ilo ad per start e stop dolci

unzione di conte io de liimpulsi di eed ack provenienti da
encoder

ramite la unzione di in resso ad impulsi possi ile e ettuare

e il rilascio de li impulsi

ad esempio operazioni manuali di a iustamento
0 spostamento asse

Modalita operative:

Controllo  point
Controllo point

unzione di Homin (zero)

o]

unzione di in resso impulsi ( ulser input)
nterpolazione
Accelerazione/decelerazione a sin ola velocita
Accelerazione/decelerazione multista e

tart veloce in 0 02 oppure 0 00 ms per riduzione tempi
di ciclo
Controllo di accelerazione/decelerazione lineare o tipi
dicurva seno uadratica cicloide e cu ica

CPU FP2 /FP2SH

. .. . Tipo Capacita P/N
B Fino a 4 assi in una singola scheda CPU P2 Standard 16K passi ———
CPU FP2SH 60k passi FP2C2
CPU FP2SH 120k passi FP2C3

Azionamer:\ | /f

Azionamento Azionamento

Schede assi FP2

zionamento Numero assi Uscite P/N
2 Transistor FP2PP21
,// \ 2 Line driver FP2PP22
wh ——— D: 4 Transistor FP2PP41
¢ eda assi otore 4 Line driver FP2PP42
2 2

Alimentatori FP2

Tensione di alimentazione Potenza P/N
200-240VAC 2.5A FP2PSA2
100-240VAC 5A FP2PSA3

Rack FP2

Descrizione P/N

Rack a 5 posti FP2BPO5
Rack a 7 posti FP2BPO7
Rack a 9 posti FP2BP0O9
Rack a 12 posti FP2BP12
Rack a 14 posti FP2BP14




®Nuovo sistema Servo Real-Time Ethernet

per azionamento Minas A4N
e nuove sc ede assi di posizionamento X per C
(imae 2 Csicolle ano ai servoazionamenti
inas A I us di colle amento si asa su standard
t ernet 100 Hz e arantisce prestazioni elevatissime e
consente una sempli icazione dell installazione

® Principali vantaggi
rimo al mondo a colle are una rete servo ad alte presta
zioniad un  C compatto
ermette un controllo preciso del posizionamento multias
se tramite | utilizzo della comunicazione a 100 ps
utilizzo di cavi t ernet standard riduce i costi di ca la
io
a amma comprende una unita da 2 assi unada e una
da assi
| sot are Coni urator permette il supporto totale
delle sc ede assi X dalla con i urazione alla messa in
servizio ed il monitora io
Comprendono un in resso manual pulser per operazio
nidi o eteac in (predisposizione manuale di uote)

m Configurazione del sistema RTEX
Numero di schede assi RTEX installabili:
3 2 unita
2 1 unita (limitate unicamente dal consumo di corrente)

Controllo da 2 a 8 azionamenti Minas A4N per ogni scheda assi

Ol FP2:C1 Y16T X64D2 [ xci2 |
O ¢ T

0000000

e}

i
a
)

EEEEERE)

Porta seriale Utilizzo di cavo standard
Tool CPU schermato Ethernet (tipo 5)

: Segnali I/O asse: proximity,

: finecorsa, ecc. cablati :

Software: : direttamente sull'azionamento:

Configurator PM - per programmare le schede :
assi RTEX

Control FPWIN Pro - per programmare il PLC

% Software:
) Panaterm - per predisporre gli azionamenti Minas
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X ete t ernet ervo  ultiasse

®m Scheda assi RTEX per FPX (Sigma): la prima per un PLC ultracompatto!

assimo numero di assi controllati 16  possi ile realizzare interpolazioni molto precise a 2 assi circolari a 3 assi
lineari e a 3 assi a spirale attraverso una rete t ernet 100 Hz
3 modelli disponi ili per2 e assi consentono una estrema lessi ilita anc e per sistemi con un asso numero

di assi
acC 2 (i ma) dona una ricca e potente ase con 32 istruzioni pro ramma 2 /2 /32 in ressi e uscite a ordo

e la possi ilita di comunicazione seriale su 3 porte

"

v N
H c eda assi Xper = | H sempio di con i urazione 16 assi 2 6 / |
= di  onitor
ispla stato
tato ink
¢ orsetto ispla  rrore :
fin resso S tato in resso impulsi
L impulsi i i

: ortarete i
i (trasmissione) F——————
5 1

I (ricezione) ————— i spansioni = dedicate iz c ede assi (3 spansioni 0 -
I i Iy | (totale  espansioni asinistra | { posizionatori |} = (massimo 3 unita) :
ek | dellaC ) il X i

< £ (massimo 2 unita) id

m Elevatissime capacita di elaborazione con FP2 / FP2SH

nstallazione inoal unitacon assi per un totale di 112 assi

tramite le sc ededa?2 e assi possi ileconi urare sistemidal pi piccolo al rande e complesso

| sistema ealtime t ernet 100 Hz X assieme alla potente C 2 H (per ese uire 20k istruzioni necessario
1 ms come misurato in diverse applicazioni reali) con la sua memoria di 120k passi pro ramma crea un supporto
ideale per sistemi di rosse dimensioni

e ¢ e ALaiaLiislsisiisiississiais 3
i c eda assi Xper 2 .-I " sempio di con i urazione assi 1 unita 112 assi :.
di  onitor =]
ispla stato -
tato ink
ispla rrore : .
tato in resso impulsi :
: -1
a
0|
¢ orsetto e 1 : 1
fin resso } o
- impulsi 1
e s Alimentatore c ede assi X
L ortarete i
trasmissione)




X ete t ernet ervo  ultiasse

mRiduzione dei costi di cablaggio

X eal ime Xpress utilizza cavi standard t ernetperilca la iodellarete unverovanta iointerminidie i
cienza dei costi reperi ilita e acilita d uso

ete servo industriale di anasonic lectric orks
Azionamento F J 5 ]
inas A o i .
_— = i ' -
" | I
\\\ l \“ =)

[ 1 Cavo Ethernet LAN standard
- - i (cate oria sc ermato)
o o

m Affidabilita dalla configurazione ad anello

dati in una comunicazione seriale di rete sono trasmessi e ricevuti ad intervalli re uenti all interno dello stesso cavo
causando una estrema sensi ilita della comunicazione alle condizioni am ientali come nel caso della presenza di distur

i onostante ci utilizzando la con i urazione ad anello come nella i ura uisotto eal ime Xpressdauna rande
a ida ilita creando condizioni ideali dovute al lusso dati attivo sempre nella stessa direzione n pi utilizzando | altis
sima velocita di comunicazione di 100 ps X le e doppiamente (aumentando ulteriormente | a ida ilita) le tra
smissioni dati 0 ni 0 ms e trasporta tutti i dati tras eriti nel tempo assissimo pari ad un solo millisecondo

Azionamento
inas A

E—
jpocoodg |
L™ o

Flusso della comunicazione dati

® Metodo di connessione avanzato

liin ressideisensori(pro imit inecorsa sensoridizero) sono colle ati direttamente al servoazionamento di 0 ni asse
e il se nale viene trasmesso attraverso la rete X all unita di posizionamento uesto permette all utente di controlla
re velocemente uale sensore sia connesso a uale asse e possi ilitadierrore dica la ioven ono cos drasticamen
te ridotte e il tempo ric iesto per la messa in servizio ed il controllo errori diminuisce specialmente uandosi alle prese
con un sistema con molti assi na iuntaanc e uando | unita di posizionamento e il servoazionamento sono lontani
non necessario ca lare il se nale c e vicino all azionamento al posizionatore diminuendo ulteriormente la uantita
dica la io necessario

= =
-
ml Azionamento
b inas A
= -
1 B -~
Ik
s |8
18 |
e | &

Ca la ionon *
necessario

Riduzione Riduzione errori e tempo di debug
cablaggi



X ete t ernet ervo  ultiasse

m 4 |Ingressi/Uscite aggiuntive disponibili nel driver

| servoazionamento dotato di 2 in ressi e 2 uscite a iuntive  ueste sono inviate via rete e interpretate nel C
come valori X eY rispettivamente  possi ile le ere 2 ulteriori in ressi tramite la lettura dell area di memoria della
sc eda assi

vari in ressi sensori e luci di se nalazione per | asse controllato possono essere controllati dal  C via rete/servoa
zionamento e consentono uindi di ridurre i costi relativi ad un sistema di / remoto

snase 2 scite (interpretate comeY nel  C)

“l == e 2 n ressi(interpretaticome X nel  C)
2 in ressi disponi ili con lettura indiretta

3
pooooo

|

x 1 ™ ervoazionamento
\H_ inas A

/ remotinon :
necessari -

B FUNZIONI
Patterns operativi Modalita operativa “Test a bassa velocita (set velocita)
 E-point trapezoidale (PTP control) « | tempi di accelerazione/decelerazione e la velocita per ogni
« P-point cambio velocita (CP control) punto indicato nella tabella possono essere predisposti ad

una bassa velocita da 1 a 100% senza cambiare i dati.
Le operazioni di test possono essere eseguite controllando
I'apparecchiatura a bassa velocita.

» C-point trapeizoidale ripetuto (PTP control)

Metodo di controllo

Interpolazione

» Assoluto e 2 assi lineare e 3 assilineare
* Incrementale e 2 assi circolare » 3 assi spirale
Uscite ausiliarie Unita di misura dei movimenti
» Possono essere posti in uscita codici (uscite) e Impulsi ¢ Angolo (gradi)
a seconda del dato nella tabella e Scala (um, pollici)
Metodo di accelerazione/decelerazione JOG (spostamento manuale)
e Lineare  Velocita e tempo di accelerazione possono essere variati
e Curva S durante il funzionamento.

Ritorno a zero Ingresso impulsi (Pulser)

* Ricerca dello zero DOG e A 2 fasi - max 1IMpps
» Rapporto di divisione inseribile tramite
numeratore/denominatore

i

2



ot are Con i urator

Isot are Coni urator ornisce un semplice e potente supporto a partire dalla con i urazione (setup de li assi
dei parametri creazione ta elle pro ili ritorno a zero monitora io dati ecc) ino alla messa in servizio ridu
cendo notevolmente i tempi necessari per predisporre il sistema

m Set degli assi

Ven ono spuntati li assi utilizzati Ven onora ruppati li assinei ruppo diinterpolazio
tramite il loro numero ne tramite un semplice trascinamento dra and drop
delle icone relative ad o ni asse
e —— |
Plas Flus Pims Fies [ @ ] e
Phex Foes FTEE Pows G0l | * :

Kk EEE

i
m Set dei parametri
detta li dei parametri di setup possono essere visua parametri possono essere copiati tra i vari assi
lizzati in una ta ella detta li sucome crearli per o ni n casi nei ualilama ior parte dei parametri sono
cate oria sono riportati nella inestra ui sotto simili uesto consente un notevole risparmio di tempo
oewe [ [ w ]
Desteatin o-u [T =] Ccs)
_wuﬁ:iﬁtmﬂ:ﬂn
e o
%-L—T-m—-u v | | | o o 1] :
........................................................... d T Wi i | b : : :
emplice inserimento stile  cel b i i H ‘ . A LA AN L B e %
] T T Ty [ (1 " W B H
e e [ . . H e ta elle dati sono esporta ili
s 3 e e : H x come testo in ile C V
. . . ] ¢j,’: T | e - — - uesto utile uando si devono H
i niasse oo ni ruppo di : - s [ oy o e v realizzare stampe dei documenti ]
i interpolazione aun o lio separato - C Hep e — — ' i
i eunata elladati pero niasse ™ i, r V o | [ T i
: ¢ e viene visualizzata in modo ¢ e sia  : - T s ) e 1 | | |
H acilmente comprensi ile T e et . . .
i H skl e — — F—
: - — —— possi ile copiare
- - - una parte dei ile
C V utilizzando la unzione
= copia incolla i

:-\- .......................... ]. ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,




X ete t ernet ervo ultiasse

gl

[Tool operation S|
mTool Operation | e
ni asse pu essere estito indipendentemente dai modi operativi ( e ) | TR I
£ B
della C C = :
e operazioni di (movimento manuale) e di teac in possono essere acilmente Haming... |
utilizzate Bositionine.. |
test possono essere realizzati senza dover necessariamente creare un pro ramma oo
ase Teachine..
: Exit
®Data Monitor T ———
. . . . [ - TEa = ™ 1 =
Ven ono visualizzati durante | esecuzione e L 7] i — 1 —
umero ta ella dati in esecuzione oy L= " d !
. e T — 1 R | iiﬁ| |
scite ausiliarie o S o i R ——————
osizione corrente velocita e vettore Twirammmid W 1 ]| | |
. - . St et | 31 1B = (| —
Codice d errore e di  arnin T
(errorie arnin possono essere cancellati) Lo == ] = 1 [ e
] emee | mews | e |
— ! — | |
Snciglhs || eesqles | Sesales | 1| —
- ] 1| ==
® Monitor stato s | o ||
E— "
Ven ono visualizzati durante | esecuzione - oS B TR !
R . o sarrtiiosm | sapetiicm | |
tato di o ni asse T TR e
odello di o ni servoazionamento e servomotore connessi e e :
t T T —— ] ] ]
ato  ervo ock . T R
n ressi di zero e inecorsa asse 4 e
= — e |
o e
o - —
] )
- i
.- . .. . . o | b |
m Specifiche dei posizionatori multiasse RTEX
P/N FPGPN2AN | FP2PN2AN | FPGPN4AN | FP2PN4AN | FPGPN8AN | FP2PN8SAN
Metodo di controllo PTP Control, Cursor Path (CP) Control
Interpolazione Lineare 2/3 assi * circolare 2 assi * spirale 3 assi
< Unita di misura Impusi / um / pollici / gradi
c Funzioni S : :
Posizioni 600 punti per ogni asse
= di posizionamento — p perog -
% Backup | parametri e i file dati possono essere salvati nel FlashROM
g Accelerazione/decelerazione Lineare / S-curve
g Tempi di Acceleraz./decelerazione da 0 a 10,000ms (unita 1ms) impostabili separatamente
= Range di posizionamento (da-1,073,741,823 a 1,073,741,823 impulsi) incrementale o assoluto
§_ Funzioni di controllo velocita Supportata tramite funzione JOB
n . Metodo di ricerca Ricerca di 0 DOG
Ritorno a zero - —
Velocita Settaggio libero
Ingresso impulsi (Pulser)
Altre funzioni Uscita codice ausiliario, uscita contatto ausiliario
Dwell time
_ Velocita di comunicazione 100Mbps
E _g Cavo Cavo standard LAN (schermato categoria 5e)
=8I Connessione Ad anello
21;1_ = Ciclo di comunicazione / numero partecipanti 0.5ms: Max. 8 assi/sistema (ciclo di comando: 1ms)
o
ZEEEN Distanza di trasmissione Tra i partecipanti: 60m; lunghezza totale: 200m




®m Serie VFO

Itra compatto (dal

Nn ormazioni enerali

rispetto ai modelli prec)

acile da utilizzare con il tastierino inte rato

ttimo rapporto ualita/prezzo

Controllo di re uenza acile e preciso tramite | utilizzo dell in resso ad impulsi proveniente da una uscita del
i erenti modelli senza e con reno incluso

Controllo ad velocita

unzione di ripartenza

ncremento/decremento della re uenza e unzioni di memoria tramite | utilizzo di s
renata ri enerativa con resistenza di renatura esterna per

Monofase 230V AC

C

itc esterni
ono ase 220V ed inte rata con ri ase 00V

Trifase 400V AC

0.75kwW
1.5kw
2.2kW
3.7kW

1 WARNING
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@ Inverter VFO

Nn ormazioni enerali

Monofase 230V AC Trifase 400V AC
Potenza motore Py Codice Potenza motore Py Codice
[kw] Con freno Senza freno [kwW]
0.2 BFV00022DK 0.75 BFV00074
0.4 BFV00042GK  BFV00042DK 15 BFV00154
0.75 BFV00072GK  BFV00072DK 2.2 BFV00224
15 BFV00152GK  BFV00152DK 3.7 BFV00374

| [ ) \

== )

m Facilita di utilizzo

| displa mostra la re uenza in uscita la
corrente la velocita lineare i detta li de li
errori dati per | impostazione unzione e nr
parametri

asto di selezione re uenza in uscita
visualizzazione corrente  monitor impo
stazione re uenza impostazione verso di
rotazione e unzioni

asto di avvio dell inverter

asto per visualizzare il nr parametro e sal asto di arresto dell inverter

vare il dato locco displa per la visualiz
zazione di re uenza e corrente in modo
appropriato

asti reccia per modi icare i dati e la re
uenza in uscita e per cam iare la direzio
ne di marcia

; A INVERTER
otenziometro per variare la re uenza in uscita Y MAX VvVED

m Controllo di frequenza facile e preciso da PLC

| controllo di velocita di un motore pu avvenire tramite un se nale di itale tipo in uscita daun C senza
| uso di unita di /0 analo ic e
PLC/FPO VF-O Motore

|

Segnale PWM |-—5; _'.-.
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VFO

Tensione ingresso

Monofase alimentazione 200V Trifase alimentazione 400V

Uscita motore applicato

Da 0.2 a 1.5 kW Da 0.75 a 3.7 kW

= TE % Tershms memiels Trifase da 200 a 230 VAC ) Trifase da 380 a 460 VAC )

S2E2 (proporzionale alla tensione di alimentazione) (proporzionale alla tensione di alimentazione)

= € =|corrente di sovraccarico 150% della corrente nominale di uscita per 1 minuto

.S |Numero di fasi, tensione, frequenzal Monofase 200~230 VAC 50/60Hz ‘ Trifase 380~460 VAC 50/60Hz

_é 9 | Variazioni di tensione consentite +10%, -15% della tensione nominale di ingresso in AC

g 9| Variazioni di frequenza +5% della frequenza nominale di ingresso

S 2| consentite

E 7 | Resistenza alle cadute L'operazione continua se la tensione & superiore a L'operazione continua se la tensione & superiore a 323V;
< | momentanee di tensione | 165V; diversamente si interrompe dopo 15ms diversamente si interrompe dopo i 15 ms

@ | Campo di frequenza in uscita 0.5 - 250Hz

§'§ Display Digitale

g 2 Precisione +0.5% della frequenza massima programmata (impostazione analogica) (25+10°C)

LL '~ | Risoluzione Impostazione digitale: 0.1 Hz (1Hz oltre 100Hz); Impostazione analogica: 0.1 Hz (50/60Hz a seconda del parametro)

Controllo convertitore

Controllo sinusoidale in PWM della frequenza portante elevata (modo controllo V/F)

Frequenza portante

Selezione tra 9 frequenze Selezione tra 7 frequenze

(0.8,1.1, 1.6, 2.5, 5.0, 7.5, 10, 12.5, 15kHz) (0.8,1.1, 1.6, 2.5, 5.0, 7.5, 10kHz

(la corrente in uscita deve essere ridotta selezionando | (la corrente in uscita 3.7kW deve essere
le frequenze 12.5 o 15.0kHz) ridotta selezionando la frequenza 10kHz)

Start/stop

Selezione tramite pannello di controllo o segnale esterno a relé contatti 1a (€ possibile impostare il tempo di attesa)

Avanti/Indietro

Selezione tramite pannello di controllo o segnale esterno a relé contatti 1a (€ possibile inibire la rotazione inversa)

Funzione JOG

Frequenza operativa programmabile da 0.5 a 250Hz; Tempi di accelerazione/decelerazione programmabili da 0.04 a 999 secondi

é Stop Selezionabili rampa di frenatura e corsa di frenatura
S| Reset Selezionabili reset tramite pulsante di stop, reset remoto, reset da pannello (impostabile) e reset da alimentazione
& Frequenza di arresto Ulteriore impostazione da 0.5 a 60Hz
Riavvio dopo cadute di corrente | Se la funzione & OFF, l'inverter si riavvia a frequenza OHz; & possibile selezionare il riavvio alla frequenza impostata
Funzione tentativo ripartenza | E possibile inibire questa funzione e visualizzare i dettagli di errori di riprova; Numero di riprova: selezionabili da 1 a 10 volte
- Locale: tramite potenziometro oppure digitale (da pannello di controllo)
Impostazione di - Impostazione analogica in remoto: - Potenziometro (10 KQ, min. 1/4W) da 0 a 5V, da 0 a 10V, da 4 a 20mA
frequenza (collegare un resistore esterno min. 2002, 1/4W)
- Impostazione digitale in remoto: - Segnale PWM (cicli da 0.9 a 1100ms) Frequenza di JOG
° Caratteristica V/Hz Frequenza base: 50/60Hz fissa, programmabile da 45 a 250 Hz Curva V/F: coppia costante oppure quadratica
S | I* caratteristica V/Hz La frequenza di base & programmabile da 45 a 250 Hz
‘g I* e |I* sovralimentazione di coppia Impostabile da 0 a 40%
© | I’ eI’ tempo di accelerazione/decelerazione | Da 0.04 a 999 sec. (accelerazione e decelerazione impostabili separatamente), Caratteristica accelerazione/decelerazione: lineare
.-g_ Impostazione frequenza multipla Fino a 8 impostazioni di frequenza programmabili
= | Impostazione salto di frequenza Si possono impostare fino a 3 salti di frequenza con intervallo da 1 a 10Hz
Impostazione frequenza superiore o inferiore Impostabile da 0.5 a 250Hz
Impostazione frequenza partenza Frequenza di partenza impostabile da -99 a 250Hz
(bias) o guadagno in frequenza Guadagno in frequenza impostabile da 0 a 250Hz
Arresto remoto Stop ausiliario o corsa di frenatura selezionabili
< Coppia di Con freni 0.4kW, 0.75kW, 1.5KW: 100% o maggiore (Brevi periodi) 20% o maggiqre ) )
5 frenatura Senza freni | 0-2KW: 100% o maggiore 0.4kW: 80% o maggiore 100% o maggiore collegando il resistore del freno (su
5 rigenerativa 0.75kW: 20% o maggiore 1.5kW: 20% o maggiore | fichiesta) (circuito di frenatura integrato)
E EraraiE in BE Attiva quando la frequenza e inferiore a quella di stop. Livello coppia di frenatura: da 0 a 100 (scelta fra 20 livelli)

Tempo di frenatura: impostabile da 0.1 a 120 secondi

Segnale uscita analogica

Caratteristiche: da 0 a 5V (max. 1mA) Funzioni supportate: frequenza in uscita, proporzionale alla corrente in uscita

Uscita con collettore aperto

Caratteristiche: max. 50VDC nominali, 50mA
Funzioni supportate: segnale di avvio, segnale arrivo, preallarme di sovraccarico, riconoscimento frequenza, segnale
marcia in senso contrario, allarme errore, segnale PWM proporzionale alla frequenza/corrente in uscita (cicli di 1ms)

Uscita a rele

Caratteristiche: contatto 1c con capacita di 250 VAC e carico resistivo di 0.5A
Funzioni supportate: segnale avvio, segnale arrivo, preallarme di sovraccarico, riconoscimento frequenza,
segnale marcia in senso contrario, allarme errore

Condizioni operative

Frequenza in uscita o velocita lineare, corrente in uscita, direzione di rotazione

Dettagli errore

Simbolo visualizzato quando si attiva la funzione di protezione (vengono memorizzati gli ultimi 4 errori)

Limite di corrente

Impostabile da 1 a 200% della corrente nominale in uscita

Spegnimento (stop)

Sovracorrente momentanea, temperatura eccessiva (SC da 1 a 3), sovracorrente (OC da 1 a 3), sovraccarico /sovraccarico
elettronico termico (OL), bassa tensione (LU), sovratensione (OU da 1 a 3), stop ausiliario (AU), errore di funzionamento (OP)

Protezioni | Display| Segnale in uscita

Condizione di stallo

Prevenzione di condizioni di stallo per sovracorrente o sovratensione rigenerativa

Temperatura/Umidita di esercizio

Da -10°C a +50°C (senza formazione di ghiaccio) / max. 90% RH (senza formazione di condensa)

Temperatura/Umidita di
trasporto e magazzinaggio

Da -25°C a +65°C / max. 95% RH

Altitudine di utilizzo e
resistenza alle vibrazioni

Resistenza
ambientale

Max. 1000m / max. 5.9m/s2 (0.6G)

Condizioni di utilizzo

Ambiente interno libero da gas corrosivi o esplosivi, da olio nebulizzato e da polveri

Protezione involucro

IPOO

Metodo di raffreddamento

Automatico: da 0.2 a 0.75kW; Ad aria forzata: 1.5kW \ Automatico: 0.75kW; Ad aria forzata: da 1.5 a 3.7kW
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® Dimensioni

Monofase 230V AC

$5 mm
Vi 5mm ul Codice Potenza| W | Wi | H H1 D
e Motore | [mm] |[mm] |[mm] | [mm] | [mm]
L] k!
et -
H
BFV00022DK 2
5 o H1 o 000! 0
ARAAA BFV00042DK 0.4 78 68 110 102 100
_e5mm _ ki v HHHHH BFV00042GK 0.4
‘ W .\‘ ‘ BFV00072DK 0.75
[e——W——— 8 mm—r= D |
BFV00072GK 0.75 100 | 90 130 121 115
BFV00152DK 15
Trifase 400V AC 65 mm BFV00152GK 15
é: 7 Nota: ilmodello da 1.5KW dispone di ventola di raffreddamento
14 ‘ Al
/ Codice  |Potenza| W | wi | w2 | H H1 D
L] Motore | [mm] | [mm] | [mm]| [mm]| [mm]| [mm]
0 H K
25 mm 00 H1 [kw]
¥ e U EHHEY BFV00074 | 0.75 130 121 110 130 90 148
v 1 BFV00154 15 130 121 110 130 90 161
% " I BFV00224 2.2
<7W? 8 mm— D 7mm BFV00374 3.7 160 151 140 130 90 161
w

Nota: i modelli da 1.5KW fa 3,7KW dispongono di ventola di raffredamento

B Resistenza di frenatura

Codice Potenza Codice resistenza Dimensione
InverterVFO Motore (kW) di frenatura (mm)
BFV00074 0.75kW 3-phase 400V BFVC9164U 110 x 80 x 15
BFV00154 1.5kW 3-phase 400V BFVC9164U 110 x 80 x 15
BFV00224 2.2kW 3-phase 400V BFVC9165U 110 x 80 x 15
BFV00374 3.7kW 3-phase 400V BFVC9166U 216 x 80 x 15

Per i modelli monofase 230V AC BFV00042GK, BFV00072GK o BFV00152GK. La resistenza di frenatura € inclusa.

m Filtri
Inverter VF-0 Codici Filtri Corrente Max tensione Corrente di fuga Dim. esterne Montaggio
nominale nominale nom./max. LXWxH (mm) X xY (mm)
BFV00022DK
BFV00042DK BFVORF-1006 6A 3.5mA - 140 x 87 x 35 130 x 68
BFV00042GK 1 ph,
BFV00072DK 250Vac
BFV00072GK BFVORF-120 20A 3.5mA - 172 x 109 x 40 162 x 90
BFV00152DK
BFV00152GK
BFV00074
BFV00154 BFVORF-3009 9A 3 ph, 1.3mA 90mA 150 x 140 x 45 140 x 121
BFV00224 460Vac
BFV00374 BFVORF-3015 15A 1.3mA 90mA 150 x 170 x 45 140 x 151




Caratteristiche principali

mTecnologia e prestazioni

| servoazionemanti Minas sono da sempre riconosciuti
dal mercato come riferimento tecnologico in termini di
qualita, prestazioni e prezzo.

Lultima generazione di azionamenti Minas (E, A4, A4N,
A4P) e caratterizzata da dimensioni estremamente conte-
nute, da prestazioni elevate e da funzionalita all’avanguar-
dia come ad esempio la riduzione delle risonanze automa-
tico durante il funzionamento della macchina.

« MINAS E: il servo disponibile in piccole taglie fino a
400W, 1,3Nm é pilotabile a treno d’impulsi e consente
un notevole risparmio, mantenendo ottime prestazioni.

+ MINAS A4: fino a 5kW, 15,8Nm, ¢ la scelta che consente
di avere a disposizione elevatissime prestazioni e fun-
zionalita. Le motorizzazioni comuni anche a Minas A4N
e A4P sono ulteriormente ridotte in dimensioni, consen-
tono di ottimizzare gli spazi nei macchinari. Pilotabile
con treno d’impulsi, analogico e impostabile via seriale
anche attraverso il PLC. Controllo di velocita, posizione,
coppia e full-closed.

+ MINAS A4P: é I'azionamento che include un posiziona-

tore (60 posizioni). Puod venire comandato tramite sem-
plici I/O (ingressi/uscite) del PLC oppure in “multidrop”
(fino a 31 azionamenti) attraverso la seriale RS485.

+ MINAS A4N: é l'azionamento che viene utilizzato con

comando in rete real time Ethernet RTEX.
Consente, attraverso la scheda assi PLC di eseguire
anche compiti di interpolazione multiasse.

+ Risposta in frequenza/Banda passante : 400 e 1000Hz
+ Real-Time Auto-Tuning completamente automatico

+ Controllo e soppressione delle vibrazioni

+ Dimensioni contenutissime

+ Controllo di Posizione, Velocita, Coppia e Full-Closed

per un ampio utilizzo applicativo

+ “Hit & Stop” homing: ritorno a zero “sensorless”

(senza necessita di sensori di zero e finecorsa)
(A4/AAN/AALP)

il

-

Gamma di potenza 100W-200W-400W

da 50W a 5000W

Risposta di frequenza 400Hz

1000Hz

Velocita nominale/massima

3000/5000 rpm

Coppia nominale da 0,16 a 1,3 Nm

da 0,16 a 15,8 Nm

Coppia di picco da 0,48 a 3,8 Nm

da 0,48 a 476 Nm

Momento di inerzia da 0,021 a 0,2 x 10“kg x m?

da 0,025 a 19,7 x 10“kg x m?

Impulsi 2500 imp/giro
Incrementale
Risoluzione 10.000
Encoder
Impulsi —_ 17 bit*
Assoluto
Risoluzione — 131.072

Ingressi di comando Treno d’impulsi

Treno d’impulsi, Analogico

1/0 digitale (seriale) Ethernet 100kHz RTEX

Controllo Posizione, velocita (interne)

Posizione, velocita, Coppia,

Posizionatore integrato,

Full-Closed Posizione Full-Closed

Full-Closed

* non gestite a stock, su richiesta
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mReal-time Autotuning ad alte prestazioni

Consente di ricalcolare i parametri durante il funzionamento.
Utilizzabile nelle applicazioni con velocita elevata e bassa rigid

m Operativita senza I'ausilio
di regolazioni manuali

Alta funzionalita del Real-Time Auto-Tuning.
Vengono ricalcolati automaticamente i guadagni
al variare dell’inerzia del carico.

Adatto a macchinari caratterizzati da bassa

(es. con trasmissione a cinghia) e alta rigidezza
(es. con trasmissione con vite a ricircolo di sfere).
Supporta I'asse verticale dove la coppia dipende
dalla direzione di rotazione.

La funzione “Over-Travel Detection” previene
problematiche durante I'autotuning.

Consente di settare e controllare le condizioni di
Real-Time Auto-Tuning sul display frontale.

Corrisponde ad un ampio range di fequenza
1500Hz) Soppressione veloce delle vibrazioni)

® Notch Filter Adattivo E EII EEB EEE

+ Consente alla frequenza di filtro Notch di seguire automa-
ticamente la risonanza della macchina.

« Sopprime i disturbi e le risonanze dovuti ai cambiamenti
nella frequenza di risonanza (dovuti alle mutate condizio-
ni operative come ad esempio al mutamento dei giochi
dovuti all’utilizzo della macchina).

B

Senza Notch Filter

N o Y
Velocita
I (1000
giri/min/div)
o : .
Coppia
' (33%/div)
La i ] U — Ty L LU L i e
S0maidiv

ita (es. con trasmissione a cinghia) o ad alta rigidita.
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4000 190
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mFiltri Notch E Eﬂ EIEJ m

+ lazionamento e provvisto di filtri notch a 1 canale (E) o 2
canali (A4, A4AN, A4P) che possono operare indipendente-
mente dal filtro adattivo.

* Frequenza e I'ampiezza di ognuno dei filtri possono esse-
re settati in unita di 1 Hz.

* Sopprime i disturbi delle macchine con piu punti di riso-
nanza.

Con Notch Filter

_——/_\_'
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S0ms/div
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Riduzione delle vibrazioni

mDamping Control

« Lazionamento & dotato di filtro Damping a 2 canali. E possibile sopprimere la vibrazione che si verifica sia in partenza
sia in fermata per quei macchinari a bassa rigidezza predisponendo manualmente il valore in unita di 0,1Hz.

« E possibile commutare tra i canali assieme al comando di direzione oppure con un ingresso esterno.

« Facile setup tramite inserimento della sola frequenza e dei valori del filtro. Eventuali valori non corretti non rendono

Senza Filtro
Damping

instabile il funzionamento dell’asse.

Movimento del motore

Movimento della macchina
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Con Filtro
Damping

® Messa in servizio

m Scarica Rigenerativa

Nessuna vibrazione
sull’albero motore

Camanar e | VR

Comunicazione seriale RS232C/RS485 piu veloce (fino a
57600 bps) con PC dotato di software Panaterm®.

Il software Panaterm® visualizza informazioni utili di stato e
aiuta I'utente a verificare eventuali problemi sul motore.

E possibile disabilitare I'operativita del pannello frontale
per impedire la modifica dei parametri (A4).

Scarica I'energia rigenerativa, che ritorna dal motore
all’'azionamento, ad esempio quando si ferma un carico
con un’elevata inerzia.

Gli azionamenti E e A4, A4N, A4P “frame A” e “frame B”
non hanno un resistore di scarica rigenerativa all’inter-
no. Per questi si raccomanda I’'uso di un resistore rigene-
rativo opzionale.

Gli azionamenti da A4, A4N, A4P “frame C” a “frame F”
hanno un resistore di scarica rigenerativa incluso. Ad
ogni modo la connessione di un resistore opzionale
aggiunge piu capacita rigenerative.
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« Lazionamento € provvisto di un resistore per la soppres-
sione di corrente di inrush che previene I'intervento del-
I'interruttore di alimentazione causato all’accensione.

+ Previene dallo spegnimento non intenzionale da parte

dell’interruttore sull’alimentazione nelle applicazioni
multiasse e non aumenta il carico sulla linea.

m Modalita di Comando 12 9 111 [

+ Sono disponibili le seguenti modalita di comando:

“Posizione” “Velocita” (comprese 8 velocita interne) e
“Coppia”

E possibile selezionare una delle modalita di cui sopra
oppure selezionarne due definendo i parametri.

E possibile combinare le modalita in modo “ibrido” e
commutare tra queste.



Altre caratteristiche

® Monitoraggio
a pannello

+ Il display a LED e punti di connessione analogici sono
disponibili nella parte frontale.

+ Tramite le connessioni analogiche vengono riportati:
“Velocita’; “Coppia’; “Deviazione di Posizione’, “Fattore di
carico motore” e “Fattore di carico rigenerativo”

mJOG Emmm

+ Attraverso il pannello frontale o la console € possibile
effettuare operazioni di JOG utili per provare il movi-
mento del motore.
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+ Utilizzando i segnali di feedback provenienti da una scala
lineare e I'utilizzo dell’encoder ad alta risoluzione & pos-
sibile abilitare il controllo Full-Closed di posizione e di
velocita.

+ Perfetto per macchinari ad altissima precisione.

m Controllo Full-Closed
(posizionamento ad alta precisione)

Frame
Potenza : Frame . f f A4/AAN i i
oG Minas E Minas A4 Minas A4P Minas A4N Alimentazione
oy

bl AsJasn] m m Freno dinamico incluso |3 [ 1 X3

L'azionamento € dotato di un freno dinamico per le fer-
mate di emergenza.

« 1l freno dinamico puo essere utilizzato nei seguenti casi:
- Alimentazione principale OFF
- Servo OFF
- Funzione protettiva.
- Inibizione over-travel attivata.

® Impulsi di
posizionamento

+ l'azionamento riceve treni di impulsi con frequenza fino
a 2Mpps.

m Doppio limite di coppia 3 [ BN 3

+ E possibile predisporre 2 limiti di coppia ed utilizzarli per
il controllo di tensione oppure per controlli “Press &
Hold”

B [ [ B3
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B Approvazioni
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50W
MKDET1505P K MADDT1205 MADDT1205P MADDT1205N
100W A
Monofase 200V
200W MLDET2210P MADDT1207 MADDT1207P MADDT1207N
L
400W MLDET2510P MBDDT2210 MBDDT2210P MBDDT2210N B
750W — - MCDDT3520 MCDDT3520P MCDDT3520N c
Monofase /
KW _ _ .
MDDDT5540 MDDDT5540P MDDDT5540N D Trifase 200V
1.5kW — -
2kW — - MEDDT7364 MEDDT7364P MEDDT7364N E
3kW - - MFDDTA390 MFDDTA390P MFDDTA390N Tifase 200V
4w - - F
; MFDDTB3A2 MFDDTB3A2P MFDDTB3A2N
5KW - -

22




Q
7}
©

el
Q

=
o

E
(5]
(]
Q
2]

A, B, K, L Monofase, 200-240V, +10%-15%, 50/60Hz
Circuito C.D _ Monofase/Trifase, 200-240V, +10%-15%, 50/60Hz
Alimen- principale | o
i g E, F — Trifase, 200-240V, +10%-15%, 50/60Hz
taaione Circuito | AB.C,D — Monofase, 200-240V, +10%-15%, 50/60Hz
dicontrollo| g ¢ — Monofase, 200-240V, +10%-15%, 50/60Hz
Temperatura Da 0 a 55°C, Magazzino: da -20 a +80°C
Alimen- Umidita 90%RH o meno (libera da condensa)
tazione Altitudine <=1000m
Vibrazioni 5.88%m/s? 0 meno, da 10 a 60Hz (senza uso continuo alla frequenza di risonanza)
Metodo di controllo IGBT PWM sinoidali ware drive
Encoder Standard incrementale Standard encoder incrementale 2500imp/giro (risoluzione 10,000imp/giro)
Assoluto — Su richiesta encoder assoluto 17-bit (risoluzione 132,072)

Feedback da scala esterna

Compatibile con serie AT500, ST771 di Mitsutoyo

7 ingressi:
1) Servo ON;
2) Alarm clear e altri in

10 ingressi:
1) Servo ON; 2) Control
mode switching;

14 ingressi:
1) CCW over-travel;
2) CW over-travel,

8 ingressi:
1) CCW over-travel;
2) CW over-travel,

Ingressi funzione della modalita di | 3) Gain/torque limit svit- 3) Home; 4) Emercency 3) Home; 4) Emercency
controllo scelta ching; 4) Alarm clear, altri | stop 5; 10) Point spec.; stop; 5) Ext Servo-ON /
secondo la modalita di 11) Servo ON; 12) Strobe; | Ext input4; 6) Ext inputl;
o controllo scelta 13-14) Multifunction 7) Ext input2; 8) Ext input3
Segnali di controllo
4 uscite: 6 uscite: 10 uscite: 4 uscite:
1) Servo alarm; 1) Servo alarm; 2) Servo | 1) Servo alarm; 2) Brake | 1) Servo alarm;
2) Alarm; 3) Release signal | ready; 3) Release signal of | release; 3-8) Present posi- | 2) Release signal of
Uscite of ex ternal brake ex ternal brake; 4) Zero tion output; 9) Position external;
4) Varia a seconda della speed defection; 5) Torque | Completion/Output during | 3) Ext outputl;
modalita di controllo in-limit, altre secondo la deceleration; 10) Motor 4) Ext output 2
modalita di controllo operation condition
3 ingressi:
Ingressi — (16bit A/D: 1 ing., — —
10bit A/D: 2 ing.)
Segnali analogici —
2 uscite di controllo
Uscite — (1) Velocita — —
(2) Coppia
2 ingressi: supporta live 2 ingressi: selezionare I'in-
Ingressi driver oppure open collec- | gresso gsclusivo line driver N _
tror tramite I'ingresso oppure ingresso foto-accop-
Segnali ad impulsi foto-accoppiato piato tramite parametro
- 4 uscite: uscita encoder (A, B e fase Z) oppure scala esterna (solo A4); 8 uscite: uscita differenziale
Uscite Fase Z possibilita di output anche in open collector encoder (A, B e fase 7) o
scala esterna
RS232C Abilitata comunicazione 1:1 con host
Comunicazione RS485 B Comunicazione 1:n fino a | Comunicazione 1:n fino a _

15 assi con host (PLC FP)

31 assi con host (PLC FP)

Pannello frontale

Led display: (1) Stato
(2) Alarm Code

(1) 5 tasti (MODE, SET,
UP, DOWN, SHIFT),
(2) LED (6-digit)

(1) 7-segment LED
(2-digit);
2) Analog monitor pin

(1) Rotary switch address 2) 7
segment LED (2-digit); 3) Network
status LED; 4) Analog monitor pin

Rigenerazione

Frame A, B, K, L: resistore rigenerativo non incluso (solo resistore esterno);
Frame da C a F: resistore rigenerativo incluso (resistore

esterno opzionale)

Freno dinamico

Incluso

Incluso, Setup in caso di
spegnimento OFF

Incluso

Incluso

Modalita di controllo

3 modalita: (1) Posizione
alta velocita; (2) Velocita
preselezionata; (3) posi-
zione ad alta funzionalita
selezionabile con para-
metro

7 modalita: (1) Posizione;
(2) Velocita; (3) Coppia;
(4) Posizione/Velocita;

(5) Posizione/Coppia;

(6) Velocita/Coppia;

(7) Controllo Full-closed

1 modalita: (1) Posizione
(60 posizioni)

2 modalita: (1) Posizione
(2) Controllo Full-closed




® Servo Minas E, Ad. A4N, A4P

Specifiche funzionali degli azionamenti Minas E e A4

Minas E

Minas A4

N 1)CW over-travel inhibition, (2)CCW over-travel inhibition, (3)Deviation | (1)Deviation counter clear, (2)Command pulse inhibition, (3)Elec-
Ingresso di controllo
9 counter clear, (4)Gain switching, (5)Electronic gear switching tronic gear switching, (4)Damping control switch
Uscite di controllo Posizionamento completo (In-position)
& . . Interfaccia esclusiva line driver: 2Mpps, Line driver: 500kpps,
T K%} . .
,:g ] Frequenza Max. Line driver: 500kpps, Open collector: 200kpps Open collector: 200kpps
= =
2 5 Tipologia Ingresso differenziale. [(1) CW/CCW, (2) fase A e B, (3) Comando e Direzione]
'-E 172]
o § Asse elettrico Esegue la frequenza di comando impulsi x [(da 1 a 10000) x 2(0-17)] / [da 1 a 10000] come posizione
° (=2
“g = Smoothing filter Filtro primario di ritardo o tipo FIR selezionabile da ingresso di comando
o
© g g Linieriem o ot ; Limite di coppia singolo per entrambe le direzioni CW e CCW
= pp abilitato (3V/coppia nominale)
Osservatori di velocita istantaneo Utilizzabile Utilizzabile
Damping control - Utilizzabile
Velocita Interna: (1)CW over-travel inhibition, (2)CCW over-travel . :
Ingresso di controllo inhibition, (3)Sel 1 of internal command speed, (4)Sel 2 of internal g;éearlt; ;‘:ﬁ;ﬂiﬁla':‘%Oﬁz)l?ee:x;:(;uﬁi;]?;er?:l j(p eed setup,
command speed, (5)Speed zero clamp 9 q 9 1np
Uscite di controllo In velocita (at-speed)
. - Setup scala e direzione di rotazione motore rispetto alla tensione
g | g g | Comando divelocita : (10V 0 6V / vel.nominale)
= L o
3 g5 Liniterdani ¢ caasia . Limite di coppia singolo per entrambe le direzioni CW e CCW abi-
S pp litato (3V/coppia nominale)
o
S | Range di velocita 1 : 3000 (5000) 1:5000
s
8§ | Comando di velocita interno 4 velocita con predisposizione da parametri 8 velocita con predisposizione da parametri
Funzione Soft-start/down Predisposizione accelerazione e decelerazione, da 0 a 10s/1000 giri/min (sinusoidale abilitata)
Zero speed clamp Zero speed clamp per il comando di velocita interno
Osservatore di velocita istantaneo - Utilizzabile
o Filtro di comando velocita - Utilizzabile
=
) . (1)CW over-travel inhibition, (2)CCW over-travel inhibition,
= Ingresso di controllo
E k= (3)Speed zero clamp
w
|_3|_ 8 Uscite di controllo In velocita (at-speed)
E oo - Setup della scala e della direzione di rotazione del motore rispetto
o 2.2 | Comando di coppia alla tensione da abilitare con parametro con massimo permesso di
° g% tensione in ingresso = 10V e 3V / velocita nominale (default)
| £g
38 © | Limitazione di velocita Limite di velocita abilitato. Scalabile con parametro.
Limitazione di velocita Abilitazione tramite parametro o ingr. analogico.
IR N Interfaccia esclusiva per line driver: 2Mpps, Line driver: 500kpps,
5 q Open collector: 200kpps
é— Formato segnale Supporto (1) segnale RS422 line driver e (2) segnale Open collector
‘© ) Esegue la frequenza di comando impulsi x [(da 1 a 20000) x 2**"]
172]
) (sl R /[da 1 a 10000] come ingresso di posizione
j=2
S| Smoothing filter Filtro primario di ritardo & adattabile al comando
S
=8 N o - .
23 R . . Limite di coppia singolo per entrambe le direzioni CW e CCW abi-
E’Tg itz 6l eemst litato (3V/coppia nominale)
. . rapporto tra impulsi encoder (denominatore) e impulsi scala esterna
SeiEEpo (3 (e ¢ SeER et (numeratore) con range da (da 1 a 10000) x 2°*” / (da 1 a 10000)
= eal-time i adatta alla fluttuazione del carico di inerzia in real time, ricalcolando i guadagni corrispondenti al grado di rigidita predisposto
CORI' Siad lla fl ione del carico di inerzia i Ril icalcolando i guadagni i denti al grado di rigidita predi:
=c
E 2 | Modo normale Stima I'inerzia del carico e setta il guadagno appropriato
o T
= ©
22 Funzione Filt-gain ) Ricerca automaticamente e setta il valore che realizza il migliore
9 tempo di regolazione con l'ingresso esterno
‘= | Mascheramento ingressi non necessari (1) Over-travel inhibition, (2) Speed zero clamp (3) Torque limit switching (1) Over-travel inhibition, (2) Torque limit, (3) Command pulse inhibiti-
S on, (4) Speed-zero clamp
=
8 | Divisione impulsi encoder Il settaggio di qualsiasi valore & possibile (il massimo € il conteggio impulsi)
2 Hard error Sovra/sotto-tensione, sovra-velocita, sovra-carico, sovra-riscaldamento, sovra-corrente e errore encoder
g Soft error Deviazione di eccesso posizione, errore divisione impulsi di comando, errore EPROM ecc.
Tracciabilita degli errori Tracciabili gli ultimi 14 allarmi inclusi il presente

Damping controllo

Settaggio manuale con parametro

Settaggio manuale con parametro

Nota: Le funzionalita di Minas A4N dipendono dalla scheda Assi RTEX. Per le funzioni “comuni” di Minas A4N tenere valide quelle di Minas A4
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B FRAME A
Minas A4N, A4P Minas A4 7] % Staffa di montaggio
& S2 ; (opzionale) oY
> 9
il — Selezione indirizzo rete %
— LED di connessione rete (A4P) f
[}
—RX) & (A Alimentazione Main X1 ——— i X3 RS485 £g| 1€ oo
(AN)  pjmentaz. Controllo X1 - Xx3Rs232C/ 23] @
_ 1x [Rs485 (A4P) RS485 T gds - B4 2
) 2|R|Q (N | 3
Regenerative | X5 Conness. - !
) resistor XZ—L = 1/0 (50 pol) Dé SR D
— Connessione 1/0 Motore X2 5 50 S 1 [
(36 poli) —L E Il ry ) i
Ml X6 Encoder I T T
©, [ R
X7 Extscale &, | I = [T =
i ' \ Q‘J;O 0|
, [ 52 (75) | Staffa di montaggio s
L ! B opzionale)
©p ) 28 | 6
B FRAME B 55
Minas A4N, A4P . -
nas , Minas A4 SLT ‘—-‘22 Staffa di montaggio
) -2 = (opzionale) o
@E&?@ — Selezione indirizzo rete =
=0}l — LED di connessione rete (A4P) 5OS
= @
= &S e
i —RX) gy aqy  Almentazione Main X1 [~ X3RS485 5o |€ oo
28 Rts4(85 (/34P) Alimentaz. Controllo X1 | | x3rs232c| 23] [@ i
o —TX RS485 slslels N 1 7‘ g
— i niale -
Regenerative | X5 Conness. - e }
) resistor X2 —— 1/0 (50 poli) =20 7 - o 1‘ | EE
29 | — Connes_smne 110 Motore X2 eg , o : oo
0Q (36 poli) ool |le L A
89 H X6 Encoder b -—r
< ® [ e —
S L X7 Extscale | |2 ’y = [T ned
)] . [ | Qﬂ'b ol
N & ; 52 (75) J Staffa di montaggio 52
' B (opzionale)
43 |8
o 65 170
Minas A4N, A4P Minas A4 20 ,2.‘ Staffa di montaggio
—5 50 _| (opzionale) oL
g — Selezione indirizzo rete == (L[]
— LED di connessione rete (A4P) =
el (=) (A4N)  Alimentazione Main X1 - X3RS485 U]
_ 1x [Rs485 (A4P) Alimentaz. Controllo X1 | x3Rrs232c/ | |28
RS485 23 2
Regenerative
— Connessione /0 egesistor X2 - X5 Conness. =
(36 poli) /O (50 poli) 3
Motore X2 —[ =25
{_ X6 Encoder i
- X7Extscale | [@ LT A
= ]
LN J ' ) <
08 [52 Staffa di montaggio
@ il (opzionale) S2QlL
20
L=t 50 7.5
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® Servo Minas
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B FRAME D
Minas A4N, A4P

%) [ i
mﬁg — E&)eéione indirizzo ret?MP) 22, % [l ﬂm
=6=0)f i connessione rete Flé
: (14
__RX Alimentazione | ———{ L X3RS485 | ousolto i
Eth (AdN) _ MainTecbzeeis | xaRs232¢/ |s2ae2eE8
_Tx RS485 (A4P) Alimentazione —-==£v2°|3 RS485 EEREEN ]
Controllo
! Regenerative = &
|| — Connessione 1/0 g resistor | epodE X5 Connes. | c2ze i
(36 poli) sE=i 1/0 (50 poli) | 3225232
Motore —Leckese2 i B
r X6 Encoder
® X7 Ext scale O [
S
5
Q@?’ "f 5.2 F . . < 5.2
10 40 (75) Staffa di montaggio -
(opzionale) 70
lMovimento dell’aria
T Movimento dell’aria
B FRAME E —
Staffa di montaggio
Minas A4N, A4P (opzionale)
' Minas A4 . Installazione standard
& a pannello —
©
B @@ — Selezione indirizzo rete i )
=004 — | ED di connessione rete (AAP)A'menmh'j’% & o
RX - X3 RS485 o
o A e gEElel
_1x J Rs485 (A4P) =] e ‘
Regenerative | | ——
resistor f;g((:soonniﬁj T
/. \
— Connessione /O P o r ST
(36 poli) hll X6 Encoder b e T
Motore — | X7 Ext scale e T
[
2
8 Morsetti di
terra
® ) f 75)
17.5
200
. FRA M E F -323 4 Staffa di montaggio
Minas A4 i—‘* (opzionale)
Minas A4N, A4P =
v o
= [ = =
Selezione indirizzo ) 277 Movimento dell’aria
@ rete Alimentazione
. HE B - LED dicomessione rete (wp)  Main X3 RS485
S Filel- 7RX Alimentazione X4 RS232C/
=1 [
E8 f Eth (A4N) Controllo RS485 ~ |
£ 17 RS485 (A4P) Regenerative = X5 Connes. LG ]
=28 resistor = 1/0 (50 poli) o L !
S3 = I Lo |
EE — Connessione 110 = X6 Encoder DT hao
== (36 poli) Motore = X7 Ext scale Y
E % = Morsetti di %
=R=gC> —_— terra =
- 5)

Minas A4

170
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S
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Motori

m Alta dinamica, piccoli motori

| servomotori Minas si caratterizzano per la loro estrema compattezza.
Sono infatti tra i piu piccoli motori ad alte performance disponibili sul
mercato.

Per i motori Minas A4/A4N studi e nuove tecnologie applicate hanno
permesso una riduzione media di circa il 25% rispetto alle dimensioni
della serie precedente Minas A.

Questa caratteristica permette al costruttore di macchinari di utilizzare
il motore in spazi ristretti e ottimizzare - risparmiando - le dimensioni
delle parti relazionate al motore stesso.

I motori presenti nella gamma standard prevedono la chiavetta, I'en-
coder incrementale a 2500 imp/giro (diventano 10000 impulsi se si uti-
lizzano i fronti e gli sfasamenti) e sono a bassa inerzia.

Altre tipologie di motore, senza chiavetta, con encoder assoluto a 17
bit oppure a media ed alta inerzia, sono disponibili su richiesta.

I motori fino a 750W sono provvisti di connettori esterni bianchi (tipo
“automotive”) per la connessione di potenza e per la connessione
encoder ai quali connettere i cavi della lunghezza desiderata.

E possibile richiedere motori e relativi cavi speciali con connettori IP67
di alta qualita.

Motori Minas E, A4, A4N, A4P - Bassa inerzia -_Classe 200V

© —
Potenza Coppia Giri/min. Servo Motore o % 5 3 Servo Driver
Nominale (W) | Nominale Nominale 5 & & S -
(max) (max) Minas E Minas A4, AdN, A4P | = & 5 IS Minas E Minas A4 Minas A4N Minas A4P

50 0,16 3000 - MSMD5AZP1S X Incr

MADDT1205 MADDT1205N MADDT1205P
(0,48) (5000) - MSMD5AZP1T X X Incr
0,32 3000 MUMAO012P1S MSMDO012P1S X Incr

100 MKDET1505P MADDT1205 MADDT1205N MADDT1205P
(0,95) (5000) MUMAOQ12P1T MSMDO012P1T X % Incr
0,64 3000 MUMAO022P1S MSMDO022P1S X Incr

200 MLDET2210P MADDT1207 MADDT1207N MADDT1207P
(1,91) (5000) MUMAO022P1T MSMDO022P1T X X Incr
1,3 3000 MUMAO042P1S MSMDO042P1S X Incr

400 MLDET2510P MBDDT2210 MBDDT2210N MBDDT2210P
(3.8) (5000) MUMAOQ42P1T | MSMDO42P1T X X Incr
2,4 3000 - MSMDO082P1S X Incr

750 MCDDT3520 MCDDT3520N MCDDT3520P
(71) (4500) - MSMD082P1T X X Incr
3,18 3000 - MSMA102P1G X X Incr

1000 MDDDT5540 MDDDT5540N MDDDT5540P
(9,5) (5000) - MSMA102P1H X X X Incr
4,77 3000 - MSMA152P1G X X Incr

1500 MDDDT5540 | MDDDT5540N | MDDDT5540P
(14,3) (5000) - MSMA152P1H X X X Incr
2000 6,36 3000 - MSMA202P1G X X Incr

MEDDT7364 MEDDT7364N MEDDT7364P
(19,1) (5000) - MSMA202P1H X X X Incr
9,54 3000 - MSMA302P1G X X Incr

3000 MFDDTA390 MFDDTA390N MFDDTA390P
(28,6) (5000) - MSMA302P1H X X X Incr
12,6 3000 - MSMA402P1G X X Incr

4000 MFDDTB3A2 MFDDTB3A2N MFDDTB3A2P
(379) (4500) - MSMA402P1H X X X Incr
15,8 3000 - MSMA502P1G X X Incr

5000 MFDDTB3A2 MFDDTB3A2N MFDDTB3A2P
(476) (4500) - MSMAS502P1H X X X Incr




i
!

® Servo Minas E, A4, A4N, A4P

Specifiche - Motori Minas E da 100W a 400W

"

AC200V

Rlotore aEiltee MUMAO12P10] MUMA022P10] MUMAOQ42P1[]

Minas E codice MKDET1505P MLDET2210P MLDET2510P
Azionamento

Frame tipo K L
Alimentazione kVA 0.3 0.5 0.9
Potenza nominale W 100 200 400
Coppia nominale Nem 0.32 0.64 13
Coppia di picco max. momentanea Nem 0.95 1.91 3.8
Corrente nominale Arms* 10 16 25
Corrente max. Ao-p 4.3 75 n7
Frequenza freno Senza opzione volte/min nessun limite?
rigenerativa’ Con resistore freno esterno volte/min nessun limite?
Velocita Nominale rpm 3000
di rotazione Max. rpm 5000
Momento di Senza freno x10-4kge m? 0.032 0.10 0.17
inerzia del rotore Con freno x10-4Kkge m? 0.036 0.13 0.20

Specifiche del freno (Questo freno viene rilasciato quando att

Momento di inerzia raccomandato del carico e rotore *  volte Meno di 30 volte
Impulsi per giro implgiro 2500impl/giro incrementale
Encoder 5 . o
Risoluzione div/giro 10000 divisioni/giro
Grado di protezione esterna grado IP65 (eccetto I'albero attraverso il foro e cavi/connettori)
Temperatura ambiente Y da 0°C a 40°C, magazzinaggio: da -20°C a + 80°C
Umidita RH max. 85%RH (libero da condensa)
Ambiente Installazione locazione al chiuso (no luce solare diretta), libera da gas corrosivi o infiammabili, olii e polvere
Altitudine m max. 1000m
Vibrazioni m/s? max. 49m/s?
Massa, () rappresenta la versione con freno kg 0.5 (0.7) 0.96 (1.36) 15 (1.9)

ivato. Non utilizzare questo freno per frenare il motore mentre gira).

Coppia di frizione statica Nem 0.29 127
Tempo di aggancio ms 25 50
Tempo di rilascio * ms 20 (30) 15 (100)
Corrente operativa (DC) A 0.26 0.36
Tensione di rilascio \ min. DC 1V

Tensione operativa \ DC 24V +-10%

Carico permesso

Carico radiale dir. P N 147 392
Purante i Carico assiale dir. A N 88 147
il montaggio

Carico assiale dir. B N 17 196

Carico radiale dir. P N 68 245
Puranfe Carico assiale dir. A N 58 98
il funzionamento

Carico assiale dir. B N 58 98




Specifiche - Motori Minas A4, A4N, A4P da 50W a 750W

AC200V
Motore codice MSMD5AZP10] ‘ MSMDO012P10] MSMD022P10] MSMD042P1[] MSMD082P1[]
Azionamento Minas A4 codice MADDT1205 MADDT1207 MBDDT2210 MCDDT3520
Minas A4N codice MADDT1205N MADDT1207N MBDDT2210N MCDDT3520N
Minas A4P codice MADDT1205P MADDT1207P MBDDT2210P MCDDT3520P
Frame tipo A B C
Alimentazione kVA 0.3 0.5 0.9 13
Potenza nominale W 50 100 200 400 750
Coppia nominale Ne+m 0.16 0.32 0.64 13 2.4
Coppia di picco max. momentanea Ne+m 0.48 0.95 191 3.8 71
Corrente nominale Arms* 11 16 2.6 4
Corrente max. Ao-p 4.7 6.9 1 17
Frequenza freno Senza opzione volte/min nessun limite?
rigenerativa’ Con resistore freno esterno volte/min nessun limite?
Velocita Nominale rpm 3000
di rotazione Max. rpm 5000 4500
Momento di inerzia| Senza freno x10-4kgem?* 0.025 0.051 0.14 0.26 0.87
del rotore Con freno Xx10-4kgem? 0.027 0.054 0.16 0.28 0.97
Momento di inerzia raccomandato del carico e rotore *  volte Meno di 30 volte Meno di 20 volte
Encoder Impulsi per giro imp/giro 2500imp/giro incrementale
Risoluzione div/giro 10000 divisioni/giro
Grado di protezione esterna grado IP65 (eccetto I'albero attraverso il foro e cavi/connettori)
Ambiente Temperatura ambiente ‘e da 0°C a 40°C, magazzinaggio: da -20°C a + 80°C
Umidita RH max. 85%RH (libero da condensa)
Installazione locazione al chiuso (no luce solare diretta), libera da gas corrosivi o inflammabili, olii e polvere
Altitudine m max. 1000m
Vibrazioni m/s* max. 49m/s?
Massa, () rappresenta la versione con freno kg 0.32 (0.53) 0.47 (0.68) 0.82 (1.3) 12 (17) 2.3 (3.1)15 (19)
Specifiche del freno (Questo freno viene rilasciato quando attivato. Non utilizzare questo freno per frenare il motore mentre gira).
Coppia di frizione statica Ne+m 0.29 127 2.45
Tempo di aggancio ms 35 50 70
Tempo di rilascio * ms 20 (-) 15 (9) 20 (-)
Corrente operativa (DC) A 0.3 0.36 0.42
Tensione di rilascio \ min. DC 1V
Tensione operativa \ DC 24V 5%
ooy
Carico radiale dir. P N 147 392 686
Durante
il montaggio Carico assiale dir. A N 88 147 294
Carico assiale dir. B N 17 196 392
Carico radiale dir. P N 68 245 392
Durante
il funzionamento | Carico assiale dir. A N 58 98 147
Carico assiale dir. B N 58 98 147
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Servo Minas E, A4, A4AN, A4P

Specifiche - Motori Minas A4, A4N, A4P da 1kW a 5kW

Motore codice MSMA102P10 MSMA152P1 MSMA202P1] MSMA302P1] MSMA402P1] MSMA502P10
Azionamento Minas A4 codice MDDDT5540 MEDDT7364 MFDDTA390 MFDDTB3A2
Minas A4N codice MDDDT5540N MEDDT7364N MFDDTA390N MFDDTB3A2N
Minas A4P codice MCDDT5540P MEDDT7364P MFDDTA390P MFDDTB3A2P
Frame tipo D E F
Alimentazione kVA 18 2.3 3.3 4.5 6.0 75
Potenza nominale w 1000 1500 2000 3000 4000 5000
Coppia nominale Nem 3.18 4.77 6.36 9.54 12.6 15.8
Coppia di picco max. momentanea Ne+m 9.5 14.3 19.1 28.6 379 476
Corrente nominale Arms* 72 9.4 13 18.6 24.7 28.5
Corrente max. Ao-p 30 40 56 80 105 120
Frequenza freno Senza opzione volte/min nessun limite? 326
rigenerativa®
Con resistore freno esterno volte/min nessun limite?
Velocita Nominale rpm 3000
di rotazione
Max. rpm 5000 4500
Momento di inerzia| Senza freno x10-4kgem? 1.69 2.59 3.46 6.77 12.7 178
del rotore
Con freno x10-4kgem?* 1.88 2.84 3.81 745 14.1 19.7
Momento di inerzia raccomandato del carico e rotore *  volte Meno di 15 volte
Encoder Impulsi per giro imp/giro 2500imp/giro incrementale
Risoluzione div/giro 10000 divisioni/giro
Grado di protezione esterna grado IP65 (eccetto I'albero attraverso il foro e cavi/connettori)
Ambiente Temperatura ambiente °C da 0°C a 40°C, magazzinaggio: da -20°C a + 80°C
Umidita RH max. 85%RH (libero da condensa)
Installazione locazione al chiuso (no luce solare diretta), libera da gas corrosivi o inflammabili, olii e polvere
Altitudine m max. 1000m
Vibrazioni m/s? max. 49m/s’
Massa, () rappresenta la versione con freno kg 4.5 (5.1) 5.1 (6.5) 6.5 (7.9) 9.3 (11.0) 12.9 (14.8) 17.3 (19.2)
Specifiche del freno (Questo freno viene rilasciato quando attivato. Non utilizzare questo freno per frenare il motore mentre gira).
Coppia di frizione statica Nem 4.9 78 1.8 16.1
Tempo di aggancio ms 50 80 110
Tempo di rilascio * ms 15 (100) 50 (130)
Corrente operativa (DC) A 0.74 ‘ 0.81 0.9
Tensione di rilascio \ min. DC 2V
Tensione operativa Y DC 24V 10%
Lo
Durante Carico radiale dir. P N 686 980
il montaggio
Carico assiale dir. A N 392 588
Carico assiale dir. B N 490 686
Durante Carico radiale dir. P N 392 490 784
il funzionamento
Carico assiale dir. A N 147 196 343
Carico assiale dir. B N 147 196 343
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- Quando si abbassa il limite di coppia (Pr 5E e 5F), il
range di lavoro ad alte velocita & piu basso
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Range di lavoro con limite coppia=100%

di picco

Velocita di rotazione (giri/min)

Carico radiale (P)

Carico assiale (A e B)

1. La frequenza di scarica rigenerativa di frenatura indica la frequenza permessa per fer-
mare un motore senza carico, dai giri/min nominali in decelerazione fino alla fermata.
se un carico & connesso al motore, la frequenza di frenatura e definita come 1/(m+1) a
partire dal valore riportato nella tabella (dove m= momento di inerzia del
carico/momento di inerzia del rotore)
se la velocita del motore supera il valore nominale, la frequenza di scarica rigenerativa
e inversamente proporzionale al quadrato di [(giri/min) / (giri/min nominali)]
L'alimentazione e 230VAC (quando I'alimentazione del driver & 200VAC). Se I'alimenta-
zione fluttua, la frequenza di scarica rigenerativa di frenatura e inversamente propor-
zionale al quadrato di [tensione / 230] relativo al valore riportato in tabella.
Se la rigenerazione si verifica di frequente, ad esempio a seguito di frequenti cambi
nella velocita o in caso di movimento verticale consultateci

2. Se la coppia effettiva ¢ all'interno del valore di coppia nominale, non c’e limite alla fre-
natura generativa.

3. Consultateci nel caso il momento di inerzia eccedesse il valore specificato.

4. 1l tempo di rilascio viene ottenuto con I'utilizzo di un filtro di rete.

() Rappresenta il valore attuale misurato utilizzando un diodo (200V, 1A o equivalente).




®MUMA (Bassa Inerzia)

Connettore
Encoder C.onnettore Motore
\ | LR
LE

=
ol

Connettore Freno
—

oLc

Dimensione chiavetta

LW
LK a KW
Vi TP
E ]
|
(le dimensioni potrebbero variare senza notifica, contattateci per avere le informazioni aggiornate)
Motori Minas E MUMA (Bassa Inerzia)
Potenza nominale W 100w 200W 400W
Motore codice MUMAO012P1[] MUMAO022P1[ MUMA042P1]
Encoder imp/giro 2500imp/giro incrementale
LL Senza freno mm 92,5 96 123,5
Con freno mm 124 129 156,5
LR mm 24 30 30
S mm 8 1 14
LA mm 48 70 70
LB mm 22 50 50
LC mm 42 60 60
LE mm 2 3 3
LF mm 7 7 7
LH mm 34 43 43
Lz mm 3,4 45 4,5
Chiavetta | LW mm 14 20 25
LK mm 12,5 18 22,5
KW mm 3h9 4h9 5h9
KH mm 3 4 5
RH mm 6,2 8,5 n
TP M x mm M3 x 6 (profondita) M4 x 8 (profondita) M5 x 10 (profondita)
Massa Senza freno kg 0,50 0,96 15
Con freno kg 0,70 1,36 19




Dimensioni - Motori Minas A4, A4N, A4P da 50W a 750W

®MSMD (Bassa Inerzia)

Connettore Freno

Connettore Connettore Motore
Encoder
=) LR,
<LE
ﬁ Dimensione chiavetta
LW
e LK
k .. KW
] It W i
1
-
1 ) - i — [
L
LN 1 = TP
| i | L
(le dimensioni potrebbero variare senza notifica, contattateci per avere le informazioni aggiornate)
Motori Minas A4 MSMD (Bassa Inerzia)
Potenza nominale w 50W 100W 200W 400W 750W
Motore codice MSMD5AZP1[] MSMDO012P1] MSMD022P1[] MSMDO042P1[] MSMDO082P1[]
Encoder imp/giro 2500imp/giro incrementale
LL Senza freno mm 72 92 79 98,5 12
Con freno mm 102 122 15,5 135 149
LR mm 25 30 35
S mm 8 1 14 19
LA mm 45 70 90
LB mm 30 50 70
LC mm 38 60 80
LD mm -
LE mm 3
LF mm 6 6,5 ‘ 8
LG mm -
LH mm 32 43 ‘ 53
LN mm 26,5 46,5 -
LZ mm 3,4 45 ‘ 6
Chiavetta | LW mm 14 20 25
LK mm 12,5 18 22,5 22
KW mm 3h9 4h9 5h9 6h9
KH mm 3 4 5 6
RH mm 6,2 8,5 n 15,5
TP M x mm M3 x 6 (profondita) M4 x 8 (prof.)) M5 x 10 (profondita)
Massa Senza freno kg 0,32 0,47 0,82 1.2 2,3
Con freno kg 0,53 0,68 1,3 1,7 31




Dimensioni - Motori Minas A4, A4N, A4P da 1kW a 5kW

®MSMA (Bassa Inerzia)

Connessione

Cannon Motore LR oLc
Connessione i Dimensione chiavetta
Cannon Encoder LF | LE H 4ol7
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(le dimensioni potrebbero variare senza notifica, contattateci per avere le informazioni aggiornate)

Motori Minas A4 MSMA (Bassa Inerzia)

Potenza nominale kw 1.0kW 1.5kW 2.0kW 3.0kw 4.0kW 5.0kW
Motore Codice MSMA102P1[] MSMA152P1[] MSMA202P1[] MSMA302P1[] MSMA402P1[] MSMA502P1[]
Encoder imp/giro 2500imp/giro incrementale
Senza freno mm 175 180 205 217 240 280

t- Con freno mm 200 205 230 242 265 305
LR mm 55 55 65
S mm 19 22 24
LA mm 100 115 130/145 (slot) 145
LB mm 80 95 110
LC mm 90 100 120 130
LD mm 120 135 162 165
LE mm 3 6
LF mm 7 10 \ 12
LG mm 84
LH mm 98 103 \ 111 118
Lz mm 6.6 9

LW mm 45 55

LK mm 42 41 51
Chiavetta KW mm 6h9 8h9

KH mm 6 7

RH mm 15.5 18 20

Senza freno kg 4.5 5.1 6.5 9.3 12.9 17.3
Mass (kg)

Con freno kg 5.1 6.5 7.9 11.0 14.8 19.2
Specifiche del connettore Vedere il manuale A4
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® Servo Minas E, A4, A

Cavi, connettori e console

Note /Cavo da utilizzare x

Cavi alimentazione

DVOP2871 I oow Alimentazione (lung. 1,5m)

Cavi encoder
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Alimentazione
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Motore + Encoder
50-750W Motore + Encoder
1-2kwW Motore + Encoder
DVOP4320
DVOP4390

DVOP4330

3-5kW Motore + Encoder

50-750W Motore + Encoder
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Console esterna (1,5 metri)
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FN2090-3-06 50-200W Filtro EMI multistadio
FN2090-6-06 400-750W Filtro EMI multistadio
FN2090-10-06 1-1,5kW Filtro EMI multistadio
FN2090-32-33 2-5kW A4N Filtro EMI multistadio
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Accessori

100-400W 4P Staffa di montaggio
50-750W Res Frenatura 1000 100W
1-5kwW H Res Frenatura 27Q 250W
v f

AN, A4P

Sono disponibili

su richiesta:

Cavi motore/encoder
di metrature particola-
ri

Legenda codice cavi

Lunghezza cavo:

(| L
03 — 3 metri - Per le taglie fino a
05 — 5 metri 750W: modifica dei
10 — 10 metri connettori motore /
15 — 15 metri encoder in versione
IP65/IP67
Guaina cavo
o NOTA: | cavi con guaina
PVC sono di elevata
IT - PVC speciale qualita e possono essere
posa fissa installati in posa mobile con
mobile velocita di traslazione come
vel. 160m/min. da tabella.
ITh — PUR ESEMPIO:
MFMCAO0102ECDITH

Cavo motore 1-1,5kW,
10 metri con guaina in PUR
(posa mobile 240m/min.)

vel. 240m/min.

Nota: i cavi ridotti hanno previsto 25 connessio-
ni sul totale di 50 pin del connettore in funzione
dell’utilizzo “in posizione” (segnali a treno d’im-
pulsi) e “in velocita” (segnali analogici). Prima
di acquistare, verificare che le connessioni
disponibili siano effettivamente quelle necessa-
rie per la propria applicazione.

La console esterna, oltre a permettere la para-
metrizzazione e il comando dell’azionamento,
consente di salvare i parametri nell’unita stessa
e successivamente scaricarli in un altro aziona-
mento. E particolarmente indicata per operare
con Minas E e A4N in quanto questi ultimi non
sono provvisti di pannello per I'accesso ai para-
metri dell’azionamento.

Si consiglia I'installazione del filtro per ogni
servo azionamento (filtri Schaffner).

Si consiglia I'installazione delle ferriti per ogni
cavo collegato al servo azionamento: cavo di ali-
mentazione, cavo segnali, cavo motore, cavo
encoder.
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® Software

Librerie Motion Control per FPWIN PRO (PLC) :

mNCL-MC-LIB: Libreria per schede assi
La Libreria NCL-MC-LIB € stata progettata per utilizzare piu facilmente le schede assi a treno d’'impulsi
per FP2 e FPZ (Sigma). Comprende blocchi funzione per il software di programmazione PLC FPWIN-
PRO, programmati seguendo le specifiche PLC-Open in ambiente a norma IEC1131-3. Comprendono
istruzioni per il posizionamento assoluto e relativo, di comando velocita e di gestione asse.

La libreria Motion Control € composta dai seguenti moduli funzione:

MC_MOVEABSOLUTE MC_MOVERELATIVE MC_MOVEADDITIVE1
Movimento ad una posizione Movimento ad una posizione Aggiunge un movimento
assoluta. relativa. relativo alla posizione
MC_MOVESUPERIMPOSED1 MC_MOVEVELOCITY di arrivo precedente. 2
Impone un movimento Porta il singolo asse alla MC-HOME —
relativo rispetto a un velocita specificata. Esegue il ritorno a zero e T
movimento in esecuzione. MC_READSTATUS (Home). _“________:__
MC_STOP Fornisce lo stato di un singolo  MC_READACTUALPOSITION st €t Ulkirs
Ferma il movimento a asse. Posizione corrente dell’asse. HCL-MCLH Vo 00
seconda del modo prescelto  MC_POSITIONPROFILE MC_VELOCITYPROFILE oy s o
(rampa, emergenza). Movimento su un profilo di Movimento su un profilo di — Enmmms K i el Ammre i =
MC_RESET posizione. velocita. e L | £ e
Reset di tutti gli errori dopo MC_CAMIN MC_CAMOUT
uno stop dovuto ad errore. Attiva la Camma. Disattiva la Camma
MC_CAMTABLESELECT MC_GEARIN (lo slave dall’asse master)
Seleziona la tabella di Camma  Attiva un rapporto di velocita immediatamente.
attraverso un puntatore. tra I'asse master rispetto agli MC_GEAROUT

assi slave. Disattiva lo slave dall’asse

master.

Vantaggi nella programmazione del PLC con I'utilizzo

della libreria Motion Control standard PLCopen: PLCopen, organizzazione

Semplice - Facile programmazione e installazione. internazionale indipendente,
Efficiente — nel numero di blocchi funzione e nella loro semplicita. intende armonizzare I'accesso
Consistente - A norma IEC 61131-3. a differenti piattaforme di
Universale — Indipendente dall’hardware. sviluppo, installazione e manu-
Flessibile — Aggiungete sempre hardware o tipo di applicazione. tenzione basate su ambiente a
Completa - Risoluzione delle tipiche applicazioni di posizionamento. norma IEC61131-3.

® Esempio di programma di foratura
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m Librerie FPWINPRO per la comunicazione seriale PLC-Minas

Sono disponibili librerie per la comunicazione tra PLC della serie FP e gli azionamenti Minas E (RS232C), Minas A4
(RS232C e RS485) e Minas A4P (RS485).

Le librerie contengono gia il protocollo di comunicazione del drive Minas e consentono quindi un facile interfacciamento
dei parametri dei servo Minas con il programma PLC sviluppato con FPWINPRO.

L'utente, tramite un PLC della serie FP munito di apposita porta seriale di comunicazione RS232C o RS485, puo leggere e
scrivere i parametri dell’azionamento.

Utilizzando Minas A4P in RS485 é possibile inviare o leggere i parametri di posizione e velocita. Il collegamento tra i vari
azionamenti Minas A4P avviene tramite un semplice cavo Ethernet (LAN) cat.5 diritto. Il collegamento al PLC avviene tra-
mite i Pin 3 e 6 (RS485 + e -). Gli stessi pin 3 e 6 dovranno essere cortocircuitati con una resistenza da 1000hm sull’ulti-
ma stazione della rete RS485.

PLC Serie FP
| Libreria RC |~ Minas A4
- per seriale |-
- RS232C |- e
Minas A4 - . *‘E
i LT
\3 ““uuuu
- Libreria RC |~ :l. T RS232C
- per seriale |-
- RS485 =
1 Minas A4 [~

PLC Serie FP ﬁ

Minas A4 n. 1 Minas A4 n. 2 Minas A4 n. 15

g

™
uu;:.:' Adse

1--

Cavo DVOP1972

Libreria RC
per seriale
RS485
Minas A4

i1 1 |

rT T T

Minas A4P n. 2 Minas A4P n. 31

b LT T T
“ilu::




B Software Panaterm®

PANATERM® aiuta I'utente nella predisposizione dei
parametri, nel controllo delle condizioni di lavoro e
nell’analisi dei relativi dati, utilizzando un Personal
Computer collegato all’azionamento attraverso la
seriale RS232C.

B Funzioni Base

Set dei parametri

Non appena il parametro viene inserito all’interno della schermata,
viene subito trasferito all’azionamento.

| parametri piu utilizzati possono essere registrati per un uso frequen-
te, facillitando le operazioni.

Inserimento dei parametri di posizione per Minas A4P

Controllo

Monitor

Condizioni di controllo: modo di controllo, velocita, coppia, errori e
warning.

Segnali di ingresso al driver

Condizioni di carico: conteggio totale degli impulsi di comando/
retroazione, rapporto di carico, carico del resistore rigenerativo.

Allarmi
Mostra e tacita i valori e il contenuto dell’allarme attivo e uno storico
degli ultimi 14 eventi (errori).

Setup
Auto tuning
Modifica del guadagno e misura delle inerzie

Visualizzazione grafica delle forme d’onda
Mostra i grafici dei segnali: il comando di velocita, la velocita attuale,
la coppia e gli errori.

Analisi dei dati meccanici

Analisi della frequenza

Misura le frequenze che caratterizzano il macchinario; visualizza il dia-
gramma di Bode.
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m Software MSELECT

MSELECT e il software per PC che consente il dimensiona-
mento dei motori e degli azionamenti Panasonic MINAS a
partire dalla configurazione meccanica, dinamica e di movi-
mento.

E un valido strumento di verifica per i progettisti che si
apprestano ad utilizzare i servoazionamenti Minas.

Il software fornisce un analisi completa e particolareggiata
dell’utilizzo dei pacchetti servo delle diverse taglie.

Per ottenere il dimensionamento del servo si opera in quat-
tro passi:

1. Selezione delle parti meccaniche e inserimento dei dati
rilevanti (fig. 1).

Lutente ha a disposizione un database di parti meccaniche
standard dal riduttore, la vite a ricircolo di sfere e molte
altre.

2. Inserimento del profilo di movimento (velocita, posizio-
ne, rampe ecc. (fig. 2).

Lutente predispone in una tabella i dati relativi al profilo di
movimento, con tempi e posizioni, dati essenziali per il cal-
colo dei carichi del motore.

3. Selezione e calcolo dei modelli piu adatti (fig.3)

L'utente seleziona la famiglia su cui effettuare il test e avvia

la procedura di calcolo.

Il software indica i modelli utilizzabili tramite una semplice

segnalazione:

- OK: la taglia & utilizzabile

- RMK (remark): viene sconsigliato I'utilizzo della taglia a
cui e riferito. Viene superato di poco il limite su alcuni
parametri elettrici.

- NG (Not Good): la taglia a cui € riferito non é utilizzabile.

4. Consultazione e stampa dei risultati ottenuti (fig.4).
Lutente verifica i parametri calcolati e li stampa.

Fig. 1

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4

il
|

w

M
|
1.

|
|

|
|

il
a1

s -

|i[|||ll|il

iifi

iihiiiiii
il

PREERLD

MO

et S
S ——— .
[r—— -
P — | == T
TIae = =T
= - |

T i ] i .
e ey ] Tl T e T s [
i i —— v T v ;

[l === === mme wme e e
o e e e |
[ = ms mms sms AmE e i
[ = e mme mme mme me me —




T

W e

e W

® HMI - Interfabma Uomo / Macchln

Touch screen grafici Serie GT

®m Pannelli operatore serie GT

Trend Grafici.

Ricette.

Multilingua (fino a 16 lingue).

Lista/storico allarmi.

Multi protocollo (collegabile a diversi PLC).
Fonts True Type.

Passthrough (programmazione PLC Panasonic
attraverso la porta del GT).

Protezione frontale IP65.

Certificazioni CE/UL/cUL.

| pannelli operatore Touch Screen Serie GT si distinguono per
I’estrema compattezza, qualita e design uniti ad una estrema
semplicita di programmazione.

Sono disponibili in versioni da 3” fino a 5,7°) con display mono-
cromatico, colore STN eTFT.

Si prestano a completare il pacchetto motion, dando all’utente
la possibilita di programmare il PLC Panasonic utilizzando il
medesimo collegamento (seriale o USB/Ethernet) del pannello
GT.

GT32M GT32T
5.7" display monocromatico 5.5" display a colori

GT11 GT21
4" display monocromatico (3 colori di sfondo) 4.7" display a colori
|
GT01/GTOIR _ o GT05
3" display monocromatico (3 colori di sfondo) 3.5” display monocromatico (3 colori di sfondo)

3.5" display a colori
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Rete di assistenza globale:

Global Network
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