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ECO2D/ECOA4D - Capitolo 1: Informazioni sulla Sicerza

1 INFORMAZIONI sulla SICUREZZA

Questo manuale contiene le informazioni necessgee una corretta installazione, utilizzo e
manutenzionedel prodotto.

Esso e indirizzato a personale tecnicamente quaatifi che abbia appropriate conoscenze riguardamti |
tecnologia applicata alla controllistica ed approgre conoscenze riguardanti la sicurezza in
automazione.

Per assicurare una sua facile e chiara comprensiesgo non copre ogni singolo dettaglio di tutte le
possibili programmazioni e non pud tenere in coasadione qualsiasi tipo di applicazione o modo di
operare sul prodotto, pertanto per eventuali specithiarimenti preghiamo di rivolgersi agli uffici
vendita oppure all'ufficid Servizio Clienti della Selema S.r.l. o ai Distributori Autorizzati.

GARANZIA

Il prodotto al momento dell'acquisto risponde atlendizioni generali di garanzia/vendita fornite @da
Selema S.r.l.Tale garanzia decade in caso di danneggiamento tdowu negligenza, eventuale
manomissione od errata installaziood applicazione del prodotto. A tal riguardo ocomsottolineare
che il Drive € un soltanto un componente di unegist cinematico complesso. E' responsabilita
dell'installatore/utilizzatore valutare I'idoneitadel prodotto nella propria specifica applicazione
verificando le caratteristiche tecniche esplicitatd seguente manuale.

Il produttore si riserva la facolta di modificareesza preavviso il contenuto di questo manuale /o |
specifiche del prodotto senza assumersi alcunaoresgbilita derivante dal suo NON corretto utilizzo.

Terminologie e simboli

Per analogia alla lingua inglese la parokzionamentache identifica il prodotto ECO2D-ECO4D é stata
sostituita all'interno del presente manuale compéaola drive, il significato deve ritenersi esattamente |l
medesimo.

Nel presente manuale sono utilizzati particolanim@i per evidenziare informazioni essenziali sulle
quali &€ opportuno riporre una particolare attenzerEssi servono per una maggior sicurezza sul avor
ed a prevenire danneggiamenti al sistema.

| termini ed i simboli utilizzati sono i seguenti:

PERICOLO Alta tensione
| paragrafi contrassegnati in questo modo sonodatiladdove si possano presentdre
serie condizioni di rischio per l'incolumita delrgenale in caso di inosservanza dejle
normative di sicurezza.

danneggiare il prodotto.

NOTA
Le note contengono informazioni e suggerimenti pér il corretto funzionamento dé¢

sistema.

Punto di allacciamento per il conduttore di mesdaraa.

ATTENZIONE Leggere attentamente.
Questo termine evidenzia importanti istruzioni degugre attentamente per ngn
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PERICOLO ALTA TENSIONE

@ Diverse parti del prodotto presentano tensioni atevche possonp
costituire un serio pericolo per l'incolumita delteersonaNon toccare le
connessioni esposte con l'alimentazione inseritaogliere sempre
tensione ed attendere 5 minuti prima di svolgereatiunque operaziong
PERICOLO sulle connessioni o di accedere alle parti interne.

ALTATENSIONE | @ L'installazione deve essere eseguita da persoeattidcamente qualificat
che abbia notevole familiarita con le sorgenti dirigolo coinvolte e |¢
relative norme di sicurezza e antinfortunisticheridpettare.

& E responsabilita dell'utente assicurarsi che l'aisizione sia conformeg
alle disposizioni di sicurezza vigenti in materia.

@ |'apparecchiatura deve essere collegata ad un gmpato punto di
messa a terra. La mancanza di questo collegamergsepta rischi di
shock elettrico.

o

ATTENZIONE: GRADI di PROTEZIONE
@ || prodotto € conforme al grado di protezione IP2®r un sicuro e affidabile
funzionamento occorre considerare le condizioni i@miali d'installazione.
@ Condizioni inusuali di servizio devono essere dpate dall'acquirente, in quantp
possono richiedere caratteristiche costruttive otpttive speciali.

ATTENZIONE: FILTRI

& | filtri sull'alimentazione c. a. devono avere umgssa a terra permanente, inoltre] i
funzionamento degli interruttori differenziali puessere compromesso dalle
dispersioni del filtro

ATTENZIONE: COMMERCIALIZZAZIONE

& Per Commercializzazione non ristretta: “Non adaéluso su rete pubblica a basga
tensione che alimenti insediamenti domestici. Puodvqrare interferenze in
radiofrequenza”.
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2.1 DESCRIZIONE GENERALE

ECO2D/ECO4D e un drive di nuova concezione in quarilizza nuovi DSP e microprocessori RISC
che oltre ad un'elevata capacita computazionaleces® elevata integrazione di periferiche. Cio ha
consentito di realizzare un drive estremamente ettmpsenza rinunciare a caratteristiche di elevata
dinamica ed elevata risoluzione sulla velocitalgossizionamento.

ECO2D/ECO4D é interamente digitale (full digitaix siell'anello di velocita che in quello di corrent
adatto per il pilotaggio di motori Brushless a canginusoidale e asincroni con feedback (denominati
Vettoriali o AC Brushless in altre parti del presemanuale). Entrambe le tipologie di motori preeml
I'utilizzo del feedback.

Il tipo di controllo implementato all’interno dekide (denominatdield Oriented Contrgl permette di
ottenere elevate precisioni di movimentazione eopostante da zero alla velocitd massima anche co
motori asincroni; il drive puo funzionare in codtoodi coppia, velocita, spazio. Integra svariataioni
meccatroniche quali Asse Elettrico, Posizionataem& Alone, CAM elettronica.

Puo funzionare con motori aventi Encoder con starigoluzioni di impulsi o Resolver.

Si consiglia di effettuare la programmazione e &ssa a punto tramite Personal Computer, la modifica
dei singoli parametri puo essere effettuata in megloplice ed interattivo anche tramite tastieralc
presente a bordo del drive.

Il display locale fornisce inoltre informazioni &ulstato di funzionamento e su eventuali allarmi
intervenuti.

Il setpoint puo essere analogico (0 +/-10V) o digitimpulsi + Direzione, da reti di campo o daZioni
meccatroniche integrate).

* PROGRAMMAZIONE
Grazie alla modellazione matematica, selezionahgarametro relativo al motore comandato, tutte le
grandezze vengono riparametrate in scala adeguaaldeEostanti del motore prescelto: costante di
tempo elettrica, costante di tempo meccanica, otestii coppia, resistenza ed induttanza.
Cio consente di ottenere una taratura ottimale sigema ritoccando principalmente i parametri
essenziali del drive quali il guadagno proporziered integrale, l'offset e la velocita massima.
Naturalmente e disponibile un ampio set di parana¢fine consentire I'ottimizzazione del sistema i
presenza di esigenze particolari.

Il drive ECO2D/ECO4D puo funzionare con riferimemtoalogico di velocita esterna (0V) oppure
con riferimento impostato internamente per un azarento ad impulsi o in asse elettrico.
Con riferimento esterno é possibile predisporreranapa di accelerazione e una di decelerazione.

* ALLARMI
La diagnostica a bordo permette di monitoraredtostiel drive e verificarne il corretto funzionarten
Il drive & protetto contro il corto circuito deinfili di potenza e/o verso terra, sovracorrente,
sovratensione, sottotensione, rottura cavo resaseeratemperatura motore e radiatore.
Questi allarmi vengono memorizzati e visualizzatidisplay locale. Allarmi multipli sono mantenuti
in memoria e visualizzati con apposito comandoadtera.

* ENCODER SIMULATO
Qualora si utilizzino motori con Resolver sono disipili segnali di uscita della posizione motore di
tipo Encoder a risoluzione programmabile. L'useitdisponibile come LINE DRIVER a %5
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* LINEA SERIALE
Di serie é disponibile la porta seri&& 422che consente di connettere il drive ECO2D/ECO4MDrad
PC per programmazione e debug tramite un’interfacstiandard USB/422 oppure linterfaccia
SELINT2. Con l'opzione NETSAP l'uscita seriale 422/485 soipa anche le reti di campo MODBUS
e S-NET.

* Programmazione parametri/Analisi asse/debug

Mediante PC, con l'ausilio del software applicatiiarive Watcherl', & possibile gestire le fasi di
programmazione e di test del drive in modo semggigantuitivo. Per le funzioni meccatroniche piu
complesse sono disponibili software dedicati sp&cif

Il programma consente inoltre di effettuare un'ishalpprofondita non solo delle grandezze del drive
ma anche di tutto il sistema dinamico, compresmneot carico.

Tramite l'utility del programma & possibile monéoe sotto forma grafica e memorizzare le grandezze
piu significative quali corrente, velocita, tensiecc. ..., consentendo una perfetta analisi delfgpia
richiesta dal sistema al fine di ottenere una atizavione del dimensionamento del motore.

| grafici ottenuti si possono stampare e/o salgaréle.

* OPZIONI
Posizionamento di spazio con segnale ad impulsi
Reti di campo: MODBUS, S-NET, S-CAN, CANopen
Funzioni meccatroniche: SAP (Stand Alone Positiprisse elettrico, CAM elettronica

PULSE Ceneratore Generatore fsp -
disetpgjrﬂ di traiettorie &
DIR_... Feedhacl O SEZILME
Lreipnalsi 7 - di spazin DRIVE
CONTICLE of oo, _/_\_ °
1 i
Encode Creneratore Generatore £ -
neer di setpoint di inseguimento [
Ilaster per busse " Fesobver
Elgttn]:g, ——
elttronica * #
Retidi Cereratore M I
caripo di setpoint | g T I::l USCITA ERZNI'EODER
[=]
gﬁfjm - | [Resober To Encodes)
SEZIONE | sAP
I/0
L51
Controllore
L3l ch roodalita
Horne Switeh | Homing
4 OUTPUT 8 INFUT

Figura 2.1 $zioni Posizionatore Impulsi, Reti di Campo, funzioMeccatroniche drive
del’lECO2D/ECOA4D.
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3 CARATTERISTICHE TECNICHE ECO2D/ECO4D

Fare riferimento alle seguenti tabelle per il cttorestoccaggio ed utilizzo del drive. Il drive DEVE
operare all'interno delle condizioni operative watte nelle tabelle. Il non rispetto dei dati softtdicati
puo portare a malfunzionamenti oppure a limitargtia operativa (M.T.B.F.) del drive.

Alimentazione di potenza ECO2D 230VadlRMS Trifaset10%, 50/60Hz
ECO4D 400VadlRMS Trifaset10%, 50/60Hz

Alimentazione sezione di Isolata +24Vdc+15%; _ _ o
controllo e Ingressi + Uscite 0,5 A + 250mA se accoppiato a motori vettoriali cdn
digitali ventola. + 10 mA ogni ingresso digitale utilizzato

I'assorbimento del carico collegato ad ogni uscita.

Dissimetria di tensione,
Impedenza dellarete di
alimentazione, Armoniche di | Conformi alla CEI EN 61800-2: 1999-09.
tensione,

Buchi di commutazione

Corrente nominale di 4A RMS/1kW per ECO2D0410, 4A RMS/1,4kW per ECO4D04 1
uscita/Potenza nominale di
uscita 5A RMS/1,5kW per ECO4D0515, 6A RMS/1,5kW per ECOBDS

10A RMS/3kW per EC0O4D1020, 20A RMS/6kW per ECO4D204
25A RMS/7,2kW per ECO4D2550

30A RMS/9KW per ECO4D3090

Caratteristiche nominali del ECO2D0410 =25 A -- EC0O4D0410= 30 A
cortocircuito sulle uscite di
potenza ECO4D0515 = 30 A -- ECO2D0615 = 35 A

ECO4D1020 = 60 A -- ECO4D2040 =85 A

ECO4D2550 = 110 A -- ECO4D3090 = 170 A

Frequenza di uscita Da 0 a 300 Hz.
Frequenza di switching 8 kHzPWM
Corrente di dispersione del Max 3 mA
Drive

Tabella 3.1 Alimentazione - Condizioni Elettriche di Servizio.
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Ingressianalogici

N° 2, Risoluzione 1:5000
- REF, REF\ differenziale10V Impedenza 47 Q.
- EXTREF 0+ 10V Impedenza 15 KQ.

Ingressi digitali Isolati

N° 12 isolati (dipendenti dalle opzioni): Impedenza = XD k

Input AA
ov24
S % 1l I l{:

Circuito di riferimento ingressi digitali,

protetti contro l'inversione.

Segnale input a +24ic = ingresso a livello logico 1.
Segnale input a\Doppure sconnesse ingresso a livello logico O.

Tabella 3.2  Caratteristiche Ingressi Analogici e Digital

Uscite digitali

N° 4 isolate(dipendenti dalle opzioni): tipo PNP  0,5A/ ogni

uscita
La somma di tutte le uscite non puo superare 1A

c>+24V | |
f—

|_0 Output

E——)

Circuito di riferimento uscite digitali.

N° 1, Drive OK con contatto a rele 100mA, gia connesso a +2§V.

Tabella 3.3 Caratteristiche Uscite Digitali
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Ingressi encoder motore Gli ingressi sono di tipo line receiver differerziV da collegare afi
encoder di tipo line driver 5V (gli ingressi hanmoa impedenza di|l
kQ)

Ingresso seno/coseno resolver |1 resolver utilizzabili devono avere le seguentiratiristiche

_ L frequenza 10KHz, impedenza d'ingresso mif2 110+J140

Uscita eccitazione resolver impedenza d'uscita typQ 130+J240, rapporto tra seno/cosend ed
eccitazione = 0,5

Uscite Encoder Uscite Line Driver CMOS differenziali O - 5V.

(presente solo con motori coplmpedenza =100 (Max = 1KQ);

Encoder) Risoluzione: la stessa dell'Encoder presente stibrao

Uscite Encoder Simulato Uscite Line Driver CMOS differenziali O - 5V.

(presente  solo con opziondmpedenza = 220 (Max = 1K2); con 22@ di impedenza di cariqo

Resolver To Encoder) sulle fasi A e B il segnale di uscita si porta 2V.

Risoluzione: 128, 256, 512, 1024 impulsi/giro elett per calcolarg
gli impulsi/giro meccanicanoltiplicare per 3 quando si utilizza pn
Resolver a 6 poli, moltiplicare per 2 con Resolaerdt poli, norn
moltiplicare quando si utilizza con Resolver a #.po

Porta Seriale N°1 R$A22 full duplex/RS485

Ingresso Posizionatore ad Segnale Pulse: attivo alto da 12 a 24 Vdc, impealérz K2,

Impulsi
E’ consigliato I'utilizzo con comandi open drain PMppure push-
pull

Tabella 3.4  Caratteristiche Ingressi/Uscite speciali.

Protezioni - Sovratemperatura motore: dipendente dalla termical| d

motore
- Sovratemperatura radiatore: °Tat 5°C.
- Sovratemperatura IGBT: TJ= 105°C+ 5°C.
- Cortocircuito tra le fasi.
- Cortocircuito verso terra.
- Sovracorrente motore: dipendente dal modello.
- Sovratensione alimentazione: ECO2D 400 Vdc, ECO4md|7

Vdc sul BUS DC interno (+/- 3%).

- Alimentazione insufficiente: ECO2D 180 Vdc, ECO4P5Vdc
su BUS DC interno (+/- 3%).

Circuito di frenatura

Dissipativo su resistenza esterna. Soglie di ietetoy ECO2D = 390
Vdc (+/- 3%) ECO4D = 680 Vdc (+/- 3%) su BUS Dfferno.

La dissipazione sulla resistenza di frenatura dipete
esclusivamente dall'applicazione, la resistenza foita in
dotazione é prevista per applicazioni tipiche.

Per applicazioni con cicli particolarmente gravosi fare
riferimento ai calcoli del paragrafo 5.2.

Tabella 3.5 Protezioni e Circu

ito di Frenatura.

10
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Temperatura, in funzionamento Da 0°C a +40C, max 0 + 55 °C; da 40 a 55°C declassafe.
A 55 °C considerare un dectmnenty
della Il,,m del drive del 50%
conseguentemente settare il paramdf
a 50.

[

Umidita Relativa, in funzionamento Dal 5% al 85% senza condensa.

Altitudine, in servizio Fino a 1000 metri s.l.m.

Temperatura, in immagazzinamento [Da -25°C a +85C.

Umidita Relativa, in immagazzinamentgDal 5% al 95% senza condensa.

Tabella 3.6  Condizioni climatiche di Servizio e di Immagazzieato.

Condizioni climatiche, in trasporto Conformi al paragrafo 4.3 della CEIl EN 61800-2: 9-99.

Condizioni Meccaniche Conformi alla CEI EN 61800-2: 1999-09.

Grado di protezione IP 20.

Tabella 3.7 Condizioni di trasporto e meccaniche

Compatibilita elettromagnetica Il prodotto risulta conforme alla Norma tecnicaeimiazionale:

- CEl EN 61800-3 2005-04 “Azionamenti elettrici a aata
variabile”. Parte 3: “Requisiti di compatibilitaetiromagneticg
e metodi di prova specifici”;

pertanto € conforme alla Direttiva Europea sullg
compatibilitd Elettromagnetica [89/336/ CEE €
successive modifiche 92/31/CEE e 93/68/CEE].

La conformita del prodotto e assicurata solo se imallato
seguendo rigorosamente tutti gli accorgimenti indiati nel

capitolo “Installazione Elettrica” del presente maruale.

Bassa Tensione e Sicurezza Il prodotto ottempera in termini di sicurezza e Ziomalita ai

requisiti delle seguenti Normative Internazionali:

- CEl EN 61800-2 1999-09 “Azionamenti elettrici a aata
variabile. Parte 2: Prescrizioni generali e speldi nominali
per azionamenti a bassa tensione con motori ineoct#|
alternata™;

- CEl EN 61800-5-1 del 2005-03 “Azionamenti elettriei
velocita variabile - parte 5-1: Prescrizioni di wsigzza —
sicurezza elettrica, termica ed energetica”;

pertanto e conforme alla Direttiva Europea Bassa
Tensione 73/23/CEE e successiva modifica
93/68/CEE

Tabella 3.8  Riferimenti Normativi.

11
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Marcatura CE

Il prodotto illustrato in questo manuale essendofamne alle
direttive europee di Bassa Tensione e Compatik
Elettromagnetica illustrate nella presente tabel@empera a
tutte le prescrizioni previste dalla Marcatura CE.

Tabella 3.9 Riferimenti Normativi e marcatura CE

ilita

ATTENZIONE: EMC

prodotto stesso.

@ Se un sistema azionamento elettrico (PDSwer Drive System”) costituisce un
componente di un'‘apparecchiatura, soggetta adiuaessd norma di prodotto EMC
si applica la norma EMC relativa all'apparecchiattompleta.

@ || drive viene utilizzato insieme ad altri compotiequali motore, trasformatore
filtro, circuiti di assistenza alla commutazionécuiti di controllo, di protezione
elettrica ed ausiliari; formando con essi un pramofinale completo. E
responsabilita dell'assemblatore garantire che il istema o prodotto sia
conforme a tutte le normative in vigore nel paeseiditilizzo del sistema o del

12
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4 MODELLI e OPZIONI

La linea Drive ECO2D ¢ utilizzabile con tensioni280 Vac e correnti fino a 6A mentre la linea ECO4D
e utilizzabile con tensioni di 400 Vac (vedi tabe8.1.a) e correnti fino a 25A. Per ciascun modello
possibile scegliere tra vere e proprie board ogiao distinti gruppi di funzioni software. Il rdello di
base é riferito ad un drive che ha 'ingressogepoint “analogico”, perla “limitazione di coppia”, il
protocollo seriale per il settaggio veloce dei paraetri ed il tracciamento delle variabili in modalita
oscilloscopio tramite specifico programma su PQuetato “Drive Watcher”.

Per la corretta scelta del Drive si devono utilizzisseguenti criteri:

1. Identificare il range di tensione e di correnbe si desidera identificando il modello con laetéb
4.1.h

2. Identificare che tipo di feedback si desideransotore (encoder o resolver) e scegliere tra Ewp
HARDWARE (paragrafat.l) la piu appropriata all'applicazione.

3. Identificare se la configurazione di base d#ésciin tabella4.2.a & adatta oppure se & necessario
utilizzare una configurazione piu complessa. Inctdo riferirsi al paragrafé.2 Opzioni SOFTWARE e
loro configurazioni hardware per identificare gagliu appropriata.

Modelli ECO2D (230 Vac)

MODELLO BASE: codice “09ECO2D xxxx y” (con Encode)
Modello 4 Amp. RMS, 10 Amp. Picco RMS, codice: 09EO2D0410y
Modello 6 Amp. RMS, 15 Amp. Picco RMS, codice: 09E02D0615y
In funzione dell'applicazione su alcuni modelli @lve si puo scegliere di avere un radiatore maggo.

Quando nel codice l'ultima lettera e “P” (y=P) sigifica con radiatore piccolo, con la lettera “G”
(y=G) significa con radiatore grande.

Modelli ECO4D (400 Vac)

MODELLO BASE: codice “09ECO4D xxxx y” (con Encode)
Modello 4 Amp. RMS, 10 Amp. Picco RMS, codice: 09E04D0410
Modello 5 Amp. RMS, 12 Amp. Picco RMS, codice: 09E04D0615

Modello 10Amp. RMS, 20 Amp. Picco RMS, codice: 09E04D01020
Modello 20 Amp. RMS, 40 Amp. Picco RMS, codice: ®-04D2040
Modello 25 Amp. RMS, 50 Amp. Picco RMS, codice: BEC04D2550
Modello 30 Amp. RMS, 90 Amp. Picco RMS, codice: BE04D3090

Feedback Motore = RESOLVER Feedback Motore = ENCODER

Risoluzione programmabile Fissa: dipendente dall'Encoder utilizzato.
Vedere descrizione paramet®

Tabella 4.1 Modelli in funzione delle correnti diaita
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Modelli e Opzioni

Le funzioni descritte in tabella 4.2 sono comutiith i modelli e sono caratteristiche di un Driclee ha
come riferimento del set-point un ingresso analmdicset-point analogico € utilizzato come rifegnto

di velocita o di coppia.

Funzioni di BASE comuni a tutti i modelli ECO2D/ECO4D

Tastierino e display

Inclusi

Con il tastierino € possibile modificare i singedirametri
del drive; il display visualizza gli stati del deved
eventuali segnalazioni di allarmi, vedere capitd
“Diagnostica”.

Riferimento Velocita/Coppia

Con segnale analogico esternb10V eC9=0

Con i segnali analogici esterni di riferimento REREF\
si puo comandare il drive in velocita o coppiaunZione
del parametra3.

Con il segnale analogico EXTREF e possibile linatar
valore della coppia fornita al motore.

Uscita ripetizione encoder

Presente

Porta Seriale

Modalita RS 422

Tramite interfaccia seriale ed il pacchetto sofew.

“Drive Watcher” dedicato e possibile comunicare ﬂ
drive e PC; e possibile inoltre effettuare

parametrizzazione e la verifica delle grandezze
controllo del drive.

Porta CAN

S-CAN
CANopen DS402

Tabella 4.2 Funzioni di Base comuni a tutti i mdidel
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Caratteristiche del sistema di POSIZIONAMENTO

Il drive ECO2D/ECOA4D in alcune sue modalita di fiomamento ha un vero e proprio sistema di
posizionamento “punto a punto” o a “punti intergidlancentrato su alcune funzioni meccatroniche e
sulle Reti di Campo. Qui di seguito trattiamo saitala modalita punto a punto che € comune a latte
Reti di Campo ed alla maggior parte delle funzimeiccatroniche implementate. Per cid che concerne la
modalita a punti interpolati & implementata soltlesketi S-CAN, CANopen, CAM elettronica. Fare
riferimento alle specifiche documentazioni perttagli di quel particolare funzionamento.

La figura a fianco ne illustra

Profilo Trapezoidale sinteticamente le potenzialita.
A Modo Posizionatore Per tutti i dettagli consultare le
_/—\_ documentazioni relative alle specifiche
funzioni meccatroniche o alle reti di
campo .
Profilo tipo S Il sistema di posizionamento ha tre tipi
> Modo Posizionatore di profili con caratteristiche comuni.
m Utilizza come feedback lo stesso
N feedback del motore comandato
. (Resolver o Encoder) oppure un
R Profilo SIN Encoder esterno.
Modo_Posizionatort L'anello di spazio effettua la
— regolazione ogni ms e cio consente un
> Modo Velocita buon inseguimento delle traiettorie di

spazio.
Figura 4.1 Sistema di posizionamento.

Il posizionatore in modalita punto a punto si mudafla quota attuale alla quota di arrivo (quiatiaget).
Per ottenere cido occorre inviare al posizionatarguota “target” registro target_positio)) fornire un
segnale di START ed il sistema si portera alla guatrget con i vincoli imposti dai parametri scelti
(accelerazione decelerazione velocita massima.eberk Il posizionatore puo funzionare con setypdi
spazio Assoluto o Incrementale. E possibile scegimodalita di acquisizione della nuova posiziohe a
termine del movimento o con metodo “ON-THE-FLY” €imvio ed esecuzione del movimento mentre il
precedente & ancora in corso.

E possibile attivare una funzione di cattura dptlaizione corrente a seguito di un evento est@omoun
tempo di risposta estremamente rapidqué@ttraverso il segnale di “Position Latch”.

In modalita S-NET, MODBUS RTU, S-CAN, lo start dabvimento puo essere effettuato o tramite la
Rete di Campo specifica oppure tramite un ingrésSTART (pin 1 della morsettieaN2).

Il fine movimento € segnalato attraverso un segdialg0J. Il nucleo software che gestisce il movitnen
risponde a diverse modalita di accelerazione derdntovimento. Queste modalita sono chiamate
“profili”. Nel Drive ECO2D/ECO4D sono implementati i seguentifili: trapezoidale, adS’ e “SIN'.

| parametri comuni ai diversi profili sono il setipt di spazio, la velocita massima, I'acceleragiena
decelerazione.

La modalita di profilo ad “S” utilizza inoltre unapametro di Jerk per l'accelerazione ed un paranagtr
Jerk per la decelerazione. Il Jerk nel profilo “SE8\unico sia per I'accelerazione che la decelerazi

15
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| tre profili seguono le seguenti leggi:

Profilo TRAPEZOIDALE

Jerk in accelerazione Profilo in RAMPA ad "S"

\ Jerk in decelerazione
Vi =

NOTA: RAMPA ad "S"
E possibile specificare Jerk diversi per
accelerazione e per la decelerazione.

Profilo "SIN"

Figura 4.2 Caratteristichmofili.

Il modo “controllo di velocita” si discosta totalmie dai profili di spazio sopracitati, in quant@nkllo di
spazio e totalmente escluso.

Attraverso i bus di campo e possibile fornire ut-m®Ent di velocita in digitale con una elevata
risoluzione ed esente ovviamente da offset e dafarenze elettromagnetiche.

Il raggiungimento del set-point di velocita puo arss effettuato con rampe di accelerazione,
decelerazione. Con la rete S-NET (basata su RS4BEggiungimento delle velocita di set-point wen
fornito un segnale di OUTEOJ (Out End Of Job). Gomltre reti, caratterizzate da elevate velocita d
comunicazione, tale informazione e disponibile ssultte stessa. Qualora la velocita scenda ad un
determinato valore (impostato su di un parametes)ym tempo "t" (anch'esso impostabile) la velocita
viene considerata zero.

4.1 Opzioni HARDWARE

Le opzioni Hardware sono composte da schede ogiioha sono alloggiate all’interno del DRIVE
direttamente in fabbrica e pertanto devono esseliaaide insieme al drive. Queste schede sono z4ikz

in funzione di specifiche esigenze applicative gomtori con resolver, rete CANopen ecc. e si irdag
con le opzioni software descritte piu avanti in sfoemanuale. Di seguito sono descritte le opzioni
Hardware piu semplici o di maggiore utilizzo. Satieponibili ulteriori schede che integrano funzioni
complesse e sono descritte nel manuale “COMPLEX BDAor ECO2D-ECO4D”.

16



ECO2D/ECO4D - Capitolo 4: Modelli e Opzioni

Scheda Resolver to Encoder

Utilizzata nelle applicazioni con motori che harswne feedback resolver e schede assi che utilizzano
I'ingresso encoder come posizione motore e quictiedono dal drive una simulazione dell’encoder co
rapporto seno-coseno/eccitazione automaticameatéahbde tra 0,5 e 0,3.

OPZIONE RESOLVER con emulazione ENCODER Codice 09FRTE
Funzioni Descrizione

Feedback Motore RESOLVER

Risoluzioni disponibili Motori Brushless con resolver a 3 coppie polari (foli)
1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare &3), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Motori Vettoriali con resolver a 2 coppie polari (4poli)
1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare §&2), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Motori Brushless con resolver ad 1 coppia polare (goli)
1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare §&1), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Selezione rapporto 0,5/0,3 Fissa, settata in fabbrica tramite Jumpers

Selezionabile tramite Dip Switches

Selezione impulsi per giro elettrico

Tabella 4.3

Scheda Resolver to Encoder serie N

Utilizzata come la scheda precedente ma piu flésgiterché ha risoluzione degli impulsi seleziohabi
digitalmente e il rapporto seno-coseno/eccitazemtematicamente adattabile tra 0,5 e 0,3.

OPZIONE RESOLVER con emulazione ENCODER Codice 09FRTEN

Funzioni Descrizione
Feedback Motore RESOLVER
Risoluzioni disponibili Motori Brushless con resolver a 3 coppie polari (foli)

1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare §&3), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Motori Vettoriali con resolver a 2 coppie polari (4poli)
1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare &2), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Motori Brushless con resolver ad 1 coppia polare (goli)
1024/512/256/128 impulsi per giro elettrico
moltiplicare §&1), per trovare gli impulsi per giro meccanico

Selezione rapporto 0,5/0,3 Selezione automatica

Selezione impulsi per giro elettrico Selezionabili tramite tastierino locale o PC

Tabella 4.4
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Scheda Resolver

Utilizzata nelle applicazioni con motori che usacmme feedback un resolver con rapporto seno-
coseno/eccitazione automaticamente adattabile %ra 0,3. Non & disponibile I'uscita della simutam
dell’encoder.

OPZIONE RESOLVER senzaemulazione ENCODER Codice 09RESCAN?2
Funzioni Descrizione

Feedback Motore RESOLVER

. Lo — Niente simulazione encodemessun cambio di risoluzione
Risoluzioni disponibili €

Selezione automatica

Selezione rapporto 0,5/0,3

Tabella 4.5

Scheda CAbbentresolver

Utilizzata nelle applicazioni con Drive in reteaimpo CANopen e motori che hanno come feedback un
resolver con rapporto seno-coseno/eccitazione aitoamente adattabile tra 0,5 e 0,3. Non é disjdenib
I'uscita della simulazione dell’encoder.

OPZIONE CANopen Codice 09RESCAN3
Funzioni Descrizione

Feedback Motore RESOLVER

8192 per giro meccanico rapportate all'unita ut¢nte

Risoluzioni disponibili programmata negli oggetti previsti dal DS402

Selezione rapporto 0,5/0,3 Selezione automatica

Tabella 4.6

Scheda CAbben

Utilizzata nelle applicazioni con Drive in rete chmpo CANopen e motori che hanno come feedback
'encoder.

OPZIONE CANopen Codice 09RESCANL1
Funzioni Descrizione

Feedback Motore ENCODER

Dipendente dalla tipologia dell’encoder montato p@pata

Risoluzioni disponibili all'unita utente programmata negli oggetti previsti DS402

Selezione rapporto 0,5/0,3 Selezione automatica

Tabella 4.7

18



ECO2D/ECO4D - Capitolo 4: Modelli e Opzioni

4.2 Opzioni SOFTWARE e loro configurazioni Hardware

Il drive ECO2D/ECO4D parte da una configuraziondase che raccoglie le funzioni precedentemente
illustrate nella tabell&.2 “FUNZIONI COMUNI a TUTTI i MODELLI". Il drive supporta perd molte
piu configurazioni con ampie possibilita di scaladidi funzioni e performance.

OPZIONE “Posizionamento di Spazio ad Impulsi” Codi@: 09PSSI

L'opzione “Posizionamento di Spazio ad Impulsi” mantiene senigrpossibilitd del funzionamento
standard da ingresso analogico.
Nella seguente figura viene illustrato come sceglie diverse modalita.

Riferimento Analogico

Coppia / Velocita
c9 =0 . PP

*

MODO = 24Vdc

v

c9

1 o~ * Posizionatore ad Impulsi

MODO
*)  NOTA \c >
L'ingresso MODO ¢ il pin 4 I |
del conrettore CN2. (Y

Figura 4.3 Selezione di funzionamere€O2D/ECO4Dcon opzione Posizionatore ad Impuls

1
o

Modalita di funzionamento

'

_ Movimento Completo
E la somma di tutti gli impulsi
Spazio meccanicg

Figura 4.4 Modalita di funzionamento Posizionamento di Spadiémpulsi.

Questa opzione consente di far funzionare il ddeme posizionatore. Ad ogni impulso corrisponde un
definito spostamento angolare dell’albero motore.
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| parametri P1" (parte piu significativa) e P2’ (parte meno significativa) definiscono il numero di
impulsi necessari a far compiere un giro all’albéebmotore.

Ad esempio sd’1 vale 10 eP2 vale 24, significa che per far compiere un giralidero del motore,
occorrono 1024 impulsi.

La direzione del movimento é specificata dall'irg@DIR e dal parametra2’.

La frequenza massima degli impulsi € di 100 kHz.

E possibile impostare direttamente sul drive le pandi accelerazione, decelerazione e la velocita
massima desiderata durante il movimento (nfeiju

Per I'ottimizzazione del movimento sono disponilnitiltre i parametri della sezione drive (matEd,
FU, cn) e quelli della sezione relativa al loop di pasie (menuP).

Al termine del movimento viene fornito un segnaléagvenuto posizionamento” (OUTEQJ).

Per attivare l'opzione posizionatore ad impulsi eridispensabile porre il parametroc9 = 1.

OPZIONE *“Reti di Campo (MODBUS RTU, S-CAN, S-CAN & PROFIBUS, S-NET) e
POSIZIONATORE stand alone SAP + funzionamento analgico Codice: 09NETSAP

Questa configurazione comprende tutte le reti dip@descritte sopra con le loro funzioni assoqaig
il posizionatore stand alone SAP.

Per attivare le singole funzioni & indispensabileqrre il parametro c9 ai seguenti valori:

Modbus RTU c9=3

Snetc9 = 3 (il drive riconosce automaticamente il protocollNET o Modbus RTU)

S-CANc9=4

SAPc9=7

Funzionamento analogica9= 0

Tabella 4.8

Reti di Campo

Le reti di campo (field-buses) permettono di gestir funzioni dell'azionamento attraverso uno séamb
di informazioni in modalita seriale. La rete di gaorconsente di avere maggiore flessibilita ed umonei
numero di connessioni. La flessibilita & ottenwuladpossibilita di modificare i parametri, inviaue set-
point di velocita o di spazio o di agganciare fomkimeccatroniche specifiche. La ridotta necegdiita
cablaggio si realizza collegando piu drive allssséeconnessione seriale. La differenza tra unadiete
campo ed un’altra & data dalla velocita di comunaree, dal numero di funzioni gestibili e dallorsdard

di riferimento.

numero di drive installati occorre valutare se ulare la rete di campce
conseguentemente richiedere o meno I'opzione isiéon 0INETISOL Vedere |
documentazione Selema “Isolated field buses witlWEQ/ECO4D"e richiedere quin
in sede di ordine la corretta predisposizione.

f Quando si utilizza una rete di campo, in funzioabadunghezza dei cavi dei dewe dg
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MODBUS RTU & S-NET

Queste reti hanno la caratteristica di essere eswhe flessibili ma non veloci e pertanto si prastad
essere Uutilizzate per cambio parametri cambio tmeégi posizionamento e lancio di funzioni
meccatroniche integrate.

Modbus RTU ha un “physical layer” secondo lo stadd&IA RS485 ed un “application layer”
proprietario ma ormai talmente diffuso da essersiderato uno standard di fatto.

Per I'utilizzo di Modbus RTU occorre consultare dacumentazione edita da SELEMA con il nome
“Modbus RTU communication protocol”.

S-NET si basa su un “physical layer” secondo lnddad EIA RS422 oppure EIA RS485 ed un
“application layer” proprietario Selema ma con gbhal specifica caratteristica diversa da Modbus RTU.

Per I'utilizzo di S-NET occorre consultare la do@ntazione “S-NET, S-CAN & Control Register”.

Per attivare la modalita MODBUS RTU e S-NET ¢ indipensabile porre il parametroc9 = 3.

Attivazione e controlloDrive
Lettura‘azzeramento Allarmid

—¥ Modalith Homing _/_\_

da MODBUS RTU
&
da 5-NET
&

b

L ettara /scrittura Parametl

Modalita posizionatore di
spazio punto a punto

_}
SAP
—¥ Fegisters
[

Figura 4.5 Descrizione delle funzioni gestibili da Modbus R da S-NET

A Se si usa come feedback unn€oder esternsettare appropriatamente il parametrol6
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S-CAN

Questa rete di campo ha la caratteristica di essssaomica, flessibile e veloce pertanto si presta
essere utilizzata oltre che alle funzioni soprateiper Modbus RTU e S-NET anche per interpolazéione
punti.

S-CAN si basa su di un “physical layer” e “dat&llayer” secondo lo standard CAN (ISO 11898) ed un
“application layer” proprietario ma semplice da iepentare ed efficace.

Per I'utilizzo di S-CAN occorre consultare la doemtazione edita da SELEMA con il nome “S-NET, S-
CAN & Control register”

Attivazione e controlloDrive
Lethma/azzeramento Allarmad

— Modalith Homing _/_\_

Lethmra /scrittura Parametri

&
.

position
Modalita posizionatore di
Il_‘;‘?l'lmht:‘”! . . spazio punte a punto
position setpoin ¥

/\ /.

FS

. SAP
T T T T 1 L —H Ee g'.‘;tl?l‘s
Syne Timing |

Figura 4.6 Descrizione delle funzioni gestibili da S-CAN
Per attivare la modalitd S-CAN é indispensabile pae il parametro c9 = 4.

S-CAN & PROFIBUS

Il drive ECO2D/ECO4D ¢ collegabile alla rete di gamProfibus attraverso un dispositivo esterno che
effettua una traslazione di protocollo tra il paitio PROFIBUS-DP e S-CAN. Questo dispositivo € un
vero e proprio gateway e va interposto tra un maBROFIBUS-DP ed il drive attivato in S-CAN
(parametro c9 = 4). Il gateway di Selema e in gidgestire fino a 4 drive in contemporanea. llicedli
guesto dispositivo € 09GTWPROFI. Occorre ricorddme PROFIBUS-DP e un bus di campo con device
profile I/O e quindi il drive e visto come una sedi word di lettura e di scrittura mappate alkirto del
vettore 1/0O del PLC. Per I'utilizzo di PROFIBUS-Dé&to drive occorre consultare le documentaziortieedi
da SELEMA con il nome “GTWPROFI - hardware manu&BTWPROFI - software manual’.
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Modalita Stand Alone Positioner SAP

La modalita SAP consente di avere all'interno dev® 10 posizioni di spazio, di selezionarle tramit
degli ingressi e lanciare quindi il movimento relatal registro selezionato. Il posizionamento pssere
assoluto o incrementale. | registri possono vepiegmpostati tramite il software su PC “Drive Wagch
oppure tramite il software specifico per PC chiam@AP configurator”. Naturalmente i registri sono
settabili anche dalle reti di campo S-NET, MODBUSCAN. La posizione pud essere acquisita
direttamente dal trasduttore nel motore (da encadeesolver) oppure da un encoder esterno. Sono
previste modalita per lo ZERO ASSI, ed il JOG pardvimenti manuali. Per I'utilizzo del SAP occorre
consultare la documentazione edita da SELEMA capnhe “SAP Stand Alone Positioner”.

Registro
posizione 1

Digital ————
1/0 5 _/_\_

Fegistro
posizione 10

Figura 4.7 Schema funzionale SAP

OPZIONI Asse Elettrico + CAM elettronica + Reti di Campo (MODBUS RTU, CAN, S-NET) +
POSIZIONATORE stand alone SAP + Posizionatore ad imulsi (PSSI) + funzionamento
analogico Codice: 09AENETSAP

Questa configurazione comprende tutte le reti dipradescritte sopra con le loro funzioni assogiale
il posizionatore stand alone SAP, I'asse eletteda CAM elettrica.

Per attivare le singole funzioni & indispensabileqre il parametro c9 ai seguenti valori:
Ingresso Analogico c9=0

PSSI c9=1

Asse Elettrico c9=2

Modbus RTU c9=3

S-NET c9 = 3(il drive riconosce automaticamente il protocolliNET o Modbus RTU)
S-CAN c9=4

CANopen c9=5

CAM Elettronica ¢c9=6

SAP c9=7

Tabella 4.9

La seguente configurazione €& la piu completa edc#ssalle opzioni gia illustrate le funzioni
meccatroniche di “asse elettrico” e “CAM elettraaiic
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Funzione Meccatronica ASSE ELETTRICO

Questa funzione consente di vincolare il movimed& motore comandato da ECO2D/ECO4D al
movimento di un motore master con possibilita digliere un determinato rapporto tra i due movimenti
I menu “AP’ (da Al ad Abidentifica i parametri dell'asse elettrico (vedpc6).

| parametri dinamici del guadagno, dell'errorendieiguimento, feed, ecc. sono settabili nel ment “IP

Per selezionare 'opzione asse elettrico il panaied’ va posto uguale a 2 (c9 = 2).

Con l'opzione asse elettrico € disponibile anctaraione di Homing (zero assi).

L'asse elettrico viene inserito quando il seghals&START” € attivo (+24Vdc). Il segnale “START” é
presente al pin 1 della morsettiera CN2.

All'accensione il drive, in assenza del segnal&BRART, e qualora si attivino i segnali TEN e IEN,
abilita I'asse e lo mantiene in posizione. E pdssin questo caso attivare la procedura di “zessi"a
(Homing) attivando il segnale “HOMING” (pin 5 deltaorsettiera CN2).

Le modalita con cui viene eseguito lo zero assogoogrammabili nel menu “Ho”(vedi cap. 6).

Portando successivamente il segnale “START” a +24idhttiva l'asse elettrico. La presenza o memho de
segnale START attiva o disattiva l'asse elettrico.

Modalita di funzionamento “Asse Elettrico”

Slave

Q{}ﬂuuuuul
]

Figura 4.8 Esempio di modalita di funzionamento Master/Slaerapporto 1/2.

Questa funzione hana peculiaritd importante rispetto ad un classico asse elettrico: E’ polesibi
commutare tra la funzione “Asse Elettrico” e motdaliAnalogica” tramite I'ingresso MODO (pin 4 di
CN2). Con l'ingresso MODO disattivato € attiva ladhalita Asse Elettrico.

Funzione Meccatronica CAM Elettronica

La camma elettronicaa seguito della configurazione dell’azionamentmsente di avere un’asse slave la
cui posizione € legata a quella del’asse mastorg® una funzione predefinita dall'utente: I'asgne
quindi controllato in maniera estremamente semgltt@verso poche linee di I/0.

La tabella che esprime la relazione tra la poseidello slave rispetto a quella del master & merrata

in fase di configurazione attraverso un ridotto ruondi coppie di punti: si specifica la posiziorfesc
I'asse slave deve raggiungere per alcune partiqoteizioni dell’asse master. Per le rimanenti piosii
viene effettuata un’interpolazione lineare, comestrado in figura4.9.

Posizione Asse Slave

Posizione Asse Master

Figura 4.9
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La posizione del master & acquisita attraversogiéaso &ncoder mastér (connettore CN3). La
configurazione del drive si esegue attraverso kapdi comunicazione RS 485 secondo il protocoailo d
comunicazione S-Net. Una volta effettuata la camfigione, la linea di comunicazione puo essere
rimossa. Un applicativo per PC (CAM Builder), atgeso una procedura guidata, aiuta a configurare
I'asse in maniera semplice. Oltre alla tabellgpagsono definire i principali registri e paramelel drive.
Terminata questa fase di impostazione, I'asse @t@rper I'uso. Per comodita dell'utente, sempre
attraverso le linee di I/O, e inoltre possibile tgesil jog (movimento avanti - indietro) eHoming
(ricerca di zero). Ad ogni modo di funzionamentas@ssociati alcuni registri in cui vengono speaiii

i parametri per effettuare le operazioni richieste.

Per maggiori dettagli consultare la documentazititiectronic CAM’ edita da SELEMA. La modalita
camma elettronica si attiva attraverso il tastedel drive ponendo il parametcé a 6.

9 =0 modalita analogica , Atl:iwz:ipne e mlm‘u]lu[h‘ive.
Velocita/Coppia Lethara/azzeramento Allarmoi
I
M Lethara /‘scrithorn Parametri
c9=1
Posizionatore ad impulsi
I o/ S—Y

Mgﬂ 4" Modalith Homing _/_\_

=7 CAp

e » Fegisters
& Modalita posizionatore di
B spazio punto a punto

MhModalith Asse Elettrico

é

position

Interpolated
position setpoint

=4 ]
_ MModalith ° /
2=6 C'AM Flettronica

—c""";—}

Sync Timing

Figura 4.10 Schema funzionale completo dell’opzione 0SAENETSAP

A La configurazione 09AENETSAP ha gia incorporatopfione isolamento sui bus di campo.
Vedere la documentazione Selema “Isolated fieldebusith ECO2D/ECO4D” per una appropriata
configurazione di cablaggio.
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OPZIONE “CANopen” Codice: 09SNETSAP

oppure09AENETSAP

Per implementare il CANopen occorre sceglieredrdLie configurazioni sopraindicate e richiedere

I'opzione hardwar®9RESCAN1per i motori con encoder oppWORESCAN3per i motori con
resolver

L'opzione CANopen é funzionalmente simile allope&-CAN, ha il vantaggio di implementare un
protocollo standard in tutti i suoi layer previdgl modello ISO/OSI, ed oltre alle funzioni relatialla

comunicazione sopracitate, implementa le modaiitaipte dal Device Profile DS 402.

La modalita rete CANopen si attiva impostara®o= 5. Questa opzione mantiene disponibili anchie tut
le funzioni relative alla configurazione scelta NESTSAP o 09AENETSAP) su cui é stata innestata la

board del CANopen.
Le caratteristiche principali sono di seguito ripte:

NMT: Slave.

Error Control: Node Guarding.

Node Id: Parameter in drive EEPROM.

Bit rate: Parameter in drive EEPROM.

Number of PDOs: 4 in ricezione (RPDO), 4 in trasiase (TPDO).

PDO Modes: Synchronous (cyclic, acyclic); Asyncloas:
Remotely requested (sync or async).

PDO Linking: Yes.

PDO Mapping: Variable, max 8 entries per PDO.

Numbers of SDOs: 1 Server, 0 Client.

Emergency messageYes.

CANopen version: DS-301 v4.01.

Device profile: DSP-402 V1.1.

Certification: In progress.

Operational modes:  Profile position mode; Hominglalo
Interpolated position mode (linear interpolation);
Profile velocity mode.

Per i dettagli fare riferimento ai manuali DS-304.%1 e DSP-402 V1.1 della CiA (CAN in Automation)

ed al manuale Selem&ANopen Additional Information ™.
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OPZIONE “SET di VENTILAZIONE” Codice: 09VF1ECO

I modelli ECO2D0410 e ECO2D0615 hanno dimensiotreezamente contenute. Per impieghi del drive
particolarmente gravosi o qualora gli spazi intednjjluadro siano ridotti puo essere necessariaagie
l'opzione Set di Ventilazione.

L'opzione Set di Ventilazione va richiesta in fds@dine, non puo essere addizionata successivament
Per le caratteristiche meccaniche e di installazfane riferimento al paragrafo 5.3. tabella 5.1.

MOTORI PILOTABILI

Il drive ECO2D/ECO4D, essendo completamente dgitatilizza algoritmi interni che predefiniscono
l'esatta parametrizzazione con cui viene contmlilainotore cio al fine di ottimizzare le prestazialel
motore senza la necessita di settare innumerewaianpetri. Questa caratteristica facilita molto
l'installazione del Drive riducendo notevolmenteiinpi di messa a punto della dinamica dell’asse.

E indispensabile quindi accoppiartmlo con il motore per il quale ne & stato previsttlitizo. Ogni
modello e stato parametrizzato per I'impiego caerdi motori aventi tutti una potenza adeguatasalke
capacita di pilotaggio, attenersi percio scrupatomate alla tabella Motori.

Il motore effettivamente utilizzato e selezionalitemite il parametrdd8’ del file di configurazione o
tramite tastiera locale.

NOTA: TABELLA MOTORI
/ A \ |« La tabella motori completa é riportata nell'allegaio B.
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5.1 INSTALLAZIONE MECCANICA & DIMENSIONI

A Controllare chdimballo risulti integro nella scatolariginale, che ilDrive, il suoKit connettori
e lI'eventualeresistenza di recupermon abbiano riportatdanni visibili durante il trasporto altrimenti
NON collegare assolutamente il Drive e NON utilizzaliealjri componenti.

A Il Drive ECO2D/ECOA4D ¢ previsto per essere utdizzin impianti fissi e su superfici NON in
movimento. Qualora fosse necessario montarlo swerSap con forti vibrazioni occorre prendere
provvedimenti adeguati ad esempio supporti antiribr

A Il Drive ECO2/ECO4D e predisposto meccanicamestelpnontaggio al piano di ancoraggio di
un quadro elettrico mediante appositi fori di fggg@ presenti sul contenitore esterno.

Le dimensioni meccaniche sono riportate nella ighid e nelle tabelle 5.1.1 0 5.1.2 0 5.1.3.

Per consentire una corretta ventilazione occorrgizpmarlo verticalmente in modo da facilitare la
naturale circolazione dell'aria tra le alette dstighatore.

Qualora per ragioni di spazio si rendesse necesgastallarlo in posizione orizzontale (pannello di
montaggio orizzontale), bisognera prevedere untilaeione forzata oppure declassarne le prestazioni

SICUREZZA ELETTRICA

Al fine di evitare malfunzionamenti del drive, lstallazionedeve seguire attentamente i seguenti
accorgimenti relativi al suo posizionamento meaoaail'interno del quadro elettrico:

1. Installarlo in ambienti puliti, privi di polveri agenti corrosivi e con limitata umidita.

2. Non installarlo vicino a fonti di calore quali tfasmatori ecc. ..., € comunque non porlo sopratgues
fonti onde evitare surriscaldamenti.

3. Accertarsi che le asole dventilazione (sotto il Drive) e aerazione (sopra iDrive) non siano in
alcun modo ostruite

4. Mantenere uno spazio di almeno 20 mm libero da com@pti tutto intorno.

5. Installarlo su piano di montaggio composto da unaipiastra metallica.
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L3

’,#. L4 e L4
k-

N

[«

Figura 5.1 Dimensioni Meccaniche ECO2D/ECOA4D.

DIMENSIONI MECCANICHEECO2D

Modello Drive L1 | L2 | L3 | L4 | H1 | H2 H3 P PeXg
09ECO2D0410P | 37,5| 62 68 -- | 186 | 168 | 179 | 150| 1,3
09EC0O2D0410G | 37,5| 62 82 -- | 186 | 168 | 179 | 150| 15
09ECO2D0615 375| 62 82 -- | 186 | 168 | 179 | 150| 15

Tabella 5.1

DIMENSIONI MECCANICHEECO4D

ModelloDrive | |1 12 13 L4 H1 | H2 | H3| P "k
09ECO4D0410 | 42,5 67 | 87 | - | 227 210| 220| 190 2.2
09ECO4D0512 | 42,5| 67 | 87 | -~ | 227| 210 220 190 2,5
09EC0O4D1020 70 | 104 -~ | 52 | 270| 242 260 224 4.2
09ECO4D2040 | 70 | 130 | - | 65 | 345| 315| 335 224 75
09ECO4D2550 | 105|140 | - | 70 | 390 | 360 380 | 250 85
09ECO4D3090 | 105| 140 | - | 70 | 390 | 360| 380 250 9,7
Tabella 5.2

DIMENSIONI MECCANICHE ECO2D con ventilazione esterna

In particolari condizioni di lavoro puo essere resagio ventilare il drive. Su specifica richiedtdrive

ECO2D puo essere richiesto, in fase di ordinaziooe,un set di ventilazione gia predisposto. Laaan
viene fissata meccanicamente sulla parte infedetadrive. Il set di ventilazione deve essere atitat

con la +24Vdc che puo essere prelevata dal comaéitel del drive.

Modello Drive L1 | L2 | L3 L4 H1l H2  H3 P %,
09ECO2D0410GN 37,5 62 | 82| 31| 216 168 208 150 16
Tabella 5.3
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5.2 RESISTENZA di FRENATURA

Tutti i modelli del drive ECO2D/ECO4D sono fornili un resistenza di frenatura da collegare alla
morsettieraVi2 nei modelli ECO2xx, EC0O4410 e ECO4512. | modelli@ 1020 ed EC0O42040 hanno
una resistenza interna con possibilitd di conoessdi una resistenza esterna alla morsettieraNéB.
modelli EC042040, EC0O42550 e EC0O43090 le resisteome esterne e vanno connesse alla morsettiera
M3.

Le resistenze di frenatura fornite in dotaziondraie variano ovviamente da modello a modello enlban
le seguenti caratteristiche: ECO2D(B800W ECO4D410 150 100W ECO04D1020 ed ECO42040
1500 150W.

La resistenza di frenatura (o clamp) ha lo scopdistiipare I'energia generata dal motore duranfasie

di frenatura. Vi possono essere applicazioni cah particolarmente gravosi che, associati ad urcea
fortemente inerziale, non consentono alla resistefioznita in dotazione di dissipare tutta I'energia
necessaria. Quando ci0 avviene occorre prevedese resistenza esterna di potenza adeguata da
connettere alla morsettiera M3. La potenza che @égsario dissipare in frenatura sulla eventuale
resistenza esterna puo essere calcolata ricorrgfaldormula di seguito riportata. Il valore di potza

cosi ottenuto consente di scegliere la resistendanmdulo di frenatura adeguata alle applicazioni.
Consultare a tal proposito la documentazione Set&RAKE RESISTORS & BRAKE MODULE

A La resistenza di frenatura puo raggiungere tenmymeralevate dipendenti dal carico inerziale e
dal ciclo macchina. Pertanto € indispensabile gggeecla resistenza di frenatura in una parte datigu
elettrico che non risulti pericolosa per le appehngtture vicine o per il cablaggio stesso. In aiaasi
guando si associa un carico inerziale elevato edciglo macchina estremamente breve diventa
indispensabile una segregazione meccanica corgjpoeetermica di allarme.

P= (0,5 x Jt x@® x f) — P1

dove:
P = potenza dissipata [in Watt],
Jt = inerzia totale [in Kg A,
o = velocita angolare max [in rad/sec],
f = frequenza diripetizione del ciclo di lavoro [inmaro di cicli al secondo].
Pl1= potenza necessaria per vincere gli attriti.
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6 INSTALLAZIONE ELETTRICA

Il drive ECO2D/ECOA4D, essendo a controllo digitaleye essere necessariamente accoppiato col motore
per il quale e stato configurato; pertanto e ingliabile accertare che cio avvenga in manierao$gof
tale riguardo controllare il corretto abbinamengéb ghrametral8 nella tabella motori.

Se si accoppia con un motore di modello diverspossono manifestare inconvenienti quali instabilita
surriscaldamenti e decadimenti delle prestazioni.

ATTENZIONE
@ Non aprire il contenitore del drive se non autorizati da Selema; in ogni caso,

attendere sempre tre minuti dopo lo spegnimento pma di accedere al prodotto.

6.1 DESCRIZIONE CONNESSIONI ELETTRICHE

Il drive ECO2D/ECO4D dispone di morsettiere e cdtoresituati sul frontale e sul lato superiore del
contenitore. Nella figura sono evidenziate questenessioni. Occorre precisare che la morsettierad1
ECO2D comprende l'alimentazione ed il motore meatr&CO4D le due morsettiere sono separate.

~ cns \ CN4 : )
Encoder Master Motor Feedback
Electronic Cam ‘-- . Encoder / Resolver
Gearbox, Etc.... e }/ - -
~~ CN5: )
CN2: Encoder Out
Input Output i _ or
_ Simulated Encoder
-
CN1:
Digital Drive Command
Analog Reference
Input Pulse
CN6:
Serial Interface
/ Modbus
CANopen
M1 su ECO2D S-Can
LINE 230 Vac & S- Nedt
Motor Phases
M1 su ECO4D
LINE 400 Vac

M2: suECO4D
Motor Phases

Figura 6.1 Connessioni del driv&aCO2D/ECO4D (Attenzione la foto mostra un ECOA4[@l drive
ECO2D vi &€ una unica morsettiera per i segnali LI&lElotor Phases)
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6.2 SCHEMI di COLLEGAMENTO

In questo paragrafo vengono fornite le indicazioetessarie per effettuare le connessioni elettriehe
drive ECO2D/ECO4D; in particolare nelle tabellengefatta una descrizione di tutte le morsettiere e
connettori presenti sul drive e nelle figure vermaportati i rispettivi collegamenti.

morsettieravil per ECO2Dxxxx
Collegamenti delalimentazione di potenzae delMotore
Tipo di connettoréMorsettiera ad innesto a 7 poli.
N° pin Segnale Descrizione segnale
1 L1 Fase L1, alimentazione di potenza del drive.
2 L2 Fase L2, alimentazione di potenza del drive.
3 L3 Fase L3, alimentazione di potenza del drive.
4 SH Riferimento di Terra motore.
5 ) Fase motore. Per un corretto collegamentortatiore fare riferimento al
6 \% Fase motore. |tabella
7 W Fase motore.

Tabella 6.2.1 Descrizione segnali morsettiera MEGO2Dxxxx (230Vac)

RETE QUADRO ELETTRICO BORDO MACCHINA
e % Pannello Metallico Telaio Macchina |
l " - > Alle alt 3
L2 ; _Alle altre :
L3 :1// ” utenze NOTA
, g collegamentd

= l allinterno del quadrp

fa”a di ter:( 2 . || elettrico  con i
@ \ \ ® | = simbolo di terra‘(!__—
! ||sta ad indicare u

collegamento direttp
al pannello metallicq
del retro quadro.

[IE
=

> ~—

TSI T E T TS
! Connessione a terra!
i sul pannello metallic

'

NN —
Y PE L |INnOTA
NI} q H . . .
ECO2D = FC";;SVF;E;'; { || Per informazioni sul
Terra . { || trasformatore, farp

N LOAD
[%_ l__l___l_?E‘ Lrizly || riferimento al
- | —>\ . || paragrafo 6.3.

Cavo Motore Schermato A
)
Y

M2 .
Resistenza
| Esterna di
Frenatura
/\/\

ATTENZIONE

Qualora non vengano realizzate le connessi
di terra con le modalita indicate, l'immunit
ai disturbi del sistema potrebbe diminuire.

i+
s<c?

~ NOTA

Pannello Metalico Posteriore™~— Per informazioni su
Terra; ! .
( ) \e cavl, messa a terra,| e

a terra tramite un pressacavo metallico Componentl EMC!
(connessione a 360°), il pannello deve ||| fare riferimento al
essere sverniciato nella zona sottostanteJ .

paragrafi 6.4 e 6.5.

Cio deve essere realizzato il piu vicino  /
possibile alle due estremita del cavo.
Qualora non sia possibile connetter

il pressacavo vicino al drive si puo
portare il filo della calza al -
morsetto diterra. _—

Figura 6.2.1 Schemi di collegamento dei segnali di Potenza.
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morsettierdM2 perECO2Dxxxx: Resistore di Frenatura

Tipo di connettoréMorsettiera a 2 poli, sul lato inferiore del drive.

Tabella 6.2.2

Descrizione segnali morsettiera MEGO2Dxxxx (230Vac)

morsettieravi1: Collegamenti dell@limentazione di potenza

morsettieraVl1 per ECO4Dxxxx

Tipo di connettoréVlorsettiera ad innesto a 3 poli.

N° pin Segnale Descrizione segnale
1 L1 Fase L1, alimentazione di potenza del drive.
2 L2 Fase L2, alimentazione di potenza del drive
3 L3 Fase L3, alimentazione di potenza del drive
Tabella 6.2.3 Descrizione segnali morsettiera MELCO4Dxxxx (400Vac)
RETE QUADRO ELETTRICO BORDO MACCHINA
y L1 ' Pannello Metallico | Telaio Macchina |
_,—/ > H ' !
_’LZ—:/ =AIIe altre ! ; '

L3 , utenze | ! NOTA
———— e P b collegamentd
-\ / : l\ i |allinterno del quadrp

- Barra di terr H l ! ; ;
. b | elettrico con il
ge‘w"_ﬂ‘: [ ] d]e] "B:+/" Do = { | simbolo di terra—(J: )
E “x - . i |sta ad indicare up
R s [{I[[][] Fusioii P i |collegamento direttp
;1 Connessione a terra; P i |al panello metallic
i1 sul pannello metalllco: ro : del retro quadro
SR - 5 q :
RN o |
\\ A PE L1 L2 L3 E E E
< LINE - i
il [ '
S ool I NE= L . |NOTA
\ll__|—?E~LE’{."Ez " { | Per informazioni s
M1 — -|- P i |trasformatore,  farg
L[ P i | riferimento al
L2[o] Pl i | paragrafo 6.3.
i | s

|||—
Lc<s=
-] E s [o]e]

D

, NOTA
| Resistenza Per informazioni sy
Esterna di (Terra) ' )
B Frenatura = cavl, messa a terra,
Lo schermo del cavo deve essere collegato .
L / a terra tramite un pressacavo metallico '\ Componentl EMC,
''''''''''''''''''''''''' ‘ (connessione a 360°), il pannello deve ‘ fare riferimento al
\ essere sverniciato nella zona sottostante/ f 6 4 6 5
\ Cio deve essere realizzato il piu vicino araqgraf 0.4 e 0.9o.
ATTENZIONE - chermo del ca possibile alle due estremita del cavo. P 9
Qualora non vengano realizzate le connessipni Guaina del cav Qualora non sia possibile connettere
di terra con le modalita indicate, l'immunita il pressacavo vicino al drive si puo
ai disturbi del sistema potrebbe diminuire. S~ portare ilfilo della calza al -
~ — morsetto di Ee ma. __— -~
Figura 6.2.2 Schemi di collegamento dei segnali di Potenza [@D4D.
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Morsettiera a 2 poli, sul lato sinistro inferiorel drive su ECO4D0410, ECO4D0512.

morsettieravi3 perECO4D: Resistore di Frenatura

Morsettiera ad innesto a 2 poli, sul pannello fatmtlel drive ECO4D1020, ECO4D2040, ECO4D25

Tabella 6.2.4

Descrizione segnali morsettiera MESD4Dxxxx

morsettieraVi2 perECO4D: MOTOR PHASES
Tipo di connettoréMorsettiera ad innesto a 4 poli.

N° pin Segnale Descrizione segnale
1 W Fase W motore.
2 V Fase V motore.
3 U Fase U motore.
4 SH Riferimento di Terra motore.

Tabella 6.2.5 Descrizione segnali morsettiera MEGO4DXXXX

Collegamenti su morsettiera/connettore lato MOTORE

Le connessioni sulle morsettiere del motore haramamclature differenti in funzione delle tipologiei
motori utilizzati. La tabella 6.6.6 riporta le difenti nomenclature ed assodimome del segnale del
Drive al morsetto del motore.

connessionFASI MOTORE

ECO2D/ECO4D TipologieMOTORI
MorsettieraM?2 ST SC SC DSMcon | DSMcon| smsT&
Resolver | Encoder smsN
N° pin  Segnale Connettore/ | Connettore Connettore Connettore Connettore
Morsettiera | MIL 4 poli | Volante 4| MIL 4 poli | MIL 4 poli | Morsettiera|
Morsett. Connett. poli
1 W 3 C B 3 C B W
2 V 2 B C 2 B C V
3 U 1 A A 1 A A U
4 SH 6 D D 4 D D TERRA
Tabella 6.2.6 Descrizione segnali morsettiere Mio®¥F, DSM, SC, smsT, smsN

A\

MOTOR and FEEDBACK connections.

& ATTENZIONE: Per i collegamenti a motori non previsti nella tabella 5.5 (esempio
Motori Coppia, Motori Lineari ecc.) fare riferiment o alla documentazione Selema:
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Tipo di connettoréMorsettiera ad innesto a 12 poli.

Morsettiera CN1
segnali di controllo principali e ingressi analagic

N° pin Segnale Descrizione segnale
1 +V24 Alimentazione +24Vdc.
2 ovz24 Riferimento OV della +24Vdc e OV di riferim® per gli ingressi isolati TE]
IEN.
3 OK DRIVE OK  (100MmAnay-
Uscita a relé indicante lo stato del drive.
- Contatto chiuso a +24Vdc in condizioni normali uinzionamento.
— Contatto aperto in condizioni di allarme.
4 TEN TORQUE_EMBLE, segnale di abilitazione di coppia.
Ingresso digitale isolato, attivo a +24Vdc.
Con il segnale attivo il drive € abilitato a fomizoppia al motore.
In mancanza di questo segnale il motore si libmraediatamente.
5 IEN INPUT ENABLE, segnale di abilitazione del riferimento dioEita.
Ingresso digitale isolato, attivo a +24Vdc.
Con il segnale attivo il drive abilita la letturalgetpoint di velocita/coppia.
In mancanza del segnale viene disabilitata larkttie] tpoint ed attribuito §
medesimo il valore OV. Con il motore in movimer&omancanza del segn
IEN provoca la fermata del motore in funzione dedlmpa impostataerminata
la rampa il motore viene mantenuto fermo in cogpila posizione.
6 REF Segnale esterno di riferimento analogico +ii@Va velocitad/coppia.
Ingresso non invertente.
7 REF/ Segnale esterno di riferimento analogicovtdella velocitd/coppia.
Ingresso invertente.
8 ov Massa di riferimento dei segnali REF\, REF XTIREF.
9 EXTREF | EXTERNAL TORQUE REERENCE.
Ingresso analogico (0+10 di limitazione della coppia di piccerogabile &
motore: Ingresso a\0 = coppia nulla.
Ingresso non connesso oppure +10V= coppia massima.
10 PULSE |Disponibile solo con opzione Posizionamento ad Imfsi.
Ingresso optoisolato attivo a +24V, impedenza QK2
Ingresso impulsi, ogni volta che si attiva quesignale, il posizionatore avar
di un certo spazio pari a quanto programmato neirpetriP1 e P2 del mend
PL.
11 DIR Disponibile solo con opzione Posizionamento ad Imisi.
Ingresso optoisolato attivo a +24V, impedenza QK2
Ingresso direzione del moto, la direzione del midoante il posizionamen
viene definita dallo stato di questo segnale.
Ingresso DIR a OV = Senso orario (lato vista albero motore).
Ingresso DIR a +24Vde>  Senso antiorario (lato vista albero motore).
12 CONCLR |Disponibile solo con opzione Posizionamento ad Imfsi.

Ingresso optoisolato attivo a +24V, impedenza @0K
Segnale Combl Clear, effettua un azzeramento del cahore interno contener

il numero di impulsi acquisiti.

Tabella 6.2.7 Descrizione dei segnali del CNL1.
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QUADRO ELETTRICO

ALIMENTATORE 10V24 Pannello Metallico NOTA
Barra di terra Il segnale EXTREF di
+24V +24V L .
limitazione della coppia, e
= Connessione a terra non utilizzato, deve essere
ECOZD/4D def pannello metallico lasciato libero da qualsigsi
CN1
. v2av CNC collegamento.
N ov24
ov24 0 ; P -
] OK Per informazioni su ca,
ok [+ PLC ;
TEN TEN e componenti EMC, fane
N [ o riferimento  ai paragra
A [ XX [[_REF \\J 6.4 e 6.5.
L] |7
ov = 1 <
EXTREF | ®
PULSE |® |
DIR le|
CONCLR

Figura 6.2.35chemi di collegamento del CN1 dei segnali di &tzione e controllo nella versione
standardsenza opzioni.

| QUADRO ELETTRICO '

: ov2a Pannello Metallico | [NOTA

1 ALIMENTATORE i !

: woay |y _ panaditena . |= 1l segnale EXTREF d
i %Iln ! limitazione della coppia
i —  Connessione a terra : se non utilizzato, deve
i | Eco2p/aD del pannello metallico | essere lasciato libero da
i CN1 - qualsiasi collegamento.
i w2av  [e] 8\2/2\2 : . .

: ovea  [e CNC i | = Per informazioni su cayj
i OK re OK ! .

: TN La TEN 0 e componenti EMC, fare
; IEN i IEN PLC riferimento ai paragrafi
; REF o] ] 5 6.4 e 6.5.

: REF/  [#] :

i ov o] i

i EXTREF [e] |

: PULSE [o] ;URLSE -

i DIR C ;

: CONCLR [@ CONCLR '

5 CN2 ]

5 \/12\;’ OUTEOJ ;

| 13 o] |

| 14 o]

| 15 [e] :

' 16 |[e]

i | — !

Figura 6.2.4Schemi di collegamento del CN1 dei segnali di tzione e controllo nella versione con
posizionatore ad impulsi

Gli ingressi PULSE, DIR e CONCLR accettano ingresipo PNP o PUSH-PULL a 1224 Vdc.
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| QUADRO ELETTRICO |
; V24 Pannello Metallico ! NOTA
| ALIMENTATORE i !
: 124V vony Barra di terra i |= 1l segnale EXTREF d
5 i limitazione della coppia
: —  Connessione a terra ; se non utilizzato, dev
: ECO2D/4D del pannello metallico : essere lasciato libero d
: CN1 : qualsiasi collegamento.
5 w247 [@ +24v i
: ov24 [ ov24 i | = Per informazioni su cayj
1 o OK CNC ! R
: o TEN o : e componenti EMC, far
IEN c N PLC riferimento ai paragraf
I A= i1 o i — | eess
! REF/ &1 |
| ov o i
|| B iz e
i DIR E gIC?NCLR i
: CONCLR |#] :
E CN2 ;
: \/3\j |
5 4 |a MODO ;
| 5 [e] |
| 1 o] OUTEOL__ |
! 12 '
| s L] |

Figura 6.2.55chemi di collegamento dei segnali di abilitaziome controllo nella versione

POSIZIONATORE ad IMPULSI e possibilita di COMMUTAZDNE esterna tra POSIZIONATORE

ad IMPULSI e funzionamento cdNGRESSO ANALOGICO (REF e REF/).

PLC

CNC

) I 1
|
| +24\
[ ALIMENTATORE
E ECOD 124V ov
. T2V
| > P ov
] (-]
: C 3 [o] ITEE,\IN
: N 4[] OK
' 1 5 [9] -
| 6 |9 | REF
! 7 [ REF.
! T o START
| > B S1
: = S2
: 3 1o S3
| 6 |o] - Y
1
' 7 (9] = SPEED SELECTIO|
' 10 [e
! — HOMING MODE
5 o
i C 14 [l HOME SWITCF o
1Y B T
| 2 9 19
1
i 11 [e] FEEDBACK SELECTION
| 13 [o] FEEDBACK_A —
! 16 [o] EEEDBACK_E =
. 15 [o] NEAR TARGET POSITIOL
! ol OUTEO.
! 12 |e| =
1
P N—
1

Figura 6.2.6Schemi di collegamento dei segnali di abilitaziermontrollonella configurazion&SAP
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| QUADRO ELETTRICO §

i i |NOTA

: 0v24 .

i ALIMENTATORE :

i 124V 120y ¢ |= Il segnale EXTREF d
i limitazione della coppia
—  Connessione a terra ; se non utilizzato, deve
: ECO2D/4D del pannello metallico : essere lasciato libero da
i CN1 E qualsiasi collegamento.
+24v [ +24V E

: V2T QV24 CNC i | = Per informazioni su cay
' oK o] OK : .

' La ' e componenti EMC, fare
! TEN ° TEN o ! - e .

: IEN o] IEN PLC | riferimento ai paragraf
E REF C ‘r‘DDDD( ‘n) EEE\ i 6.4 e 6.5.

' REF/ o] -/ ;

: ov (ol ¥ :

i EXTREF _0_ E

E CN2 §

i 1 el START :

| 2 |[o] ;

: i 2 MODO

5 5 % HOMING ;

5 N LS1 /|/ Fotocellula o

i A L22 : proximity

: 1(1) o1l | Position LATCH o~ +2av i =

E 12 % QUTEOJ E

5 ii il HOME SW/TCH

E /\/\é_ 1

i >

: o .

: %] | LA |

| CN3 H <

H o H

: o :

: © :

i pLCc | |

: < | CNC i

i N i

| PC ;

Figura 6.2.7Schemi di collegamento dei segnali di abilitazieneontrollo nella configurazionASSE
ELETTRICO, CAM comprensivo della modalita doming (zero assi) e possibilith dommutaziondra
Asse Elettricoe funzionamento iAnalogico.
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Segnali di controllo secondari ad utilizzo genersdte funzioni meccatroniche

Tipo di connettore

MORSETTIERA CN2

Morsettiera ad innesto a 16 poli.

N° pin Segnale Descrizione segnale
1 START Disponibile con leopzioni SAP e le diverseopzioni meccatroniche(Asse Elettrico,
CAM ecc.). Le sue funzioni cambiano al variare datametro c9 che seleziona
I'opzione da utilizzare.
S1 Ingresso di codifica selezione registri nella mad&AP
S2 Ingresso di codifica selezione registri nella mad8AP
4 MODO Segnale selezione modo.
Disponibile solo con OPZIONE ASSE ELETTRICO o conPZDONE
POSIZIONATORE ad IMPULSI.
MODO = 24 Vdc, funzionamento dall'ingresso analodiREF e REF/).
5 HOMING Segnale per far partire la procedura di Homing ¢Z&ssi) in modalita asse elettricp
(c9=2.
Il segnale deve rimanere presente per tutta laadedla procedura.
L'interruzione del segnale provoca l'interruzioedlalprocedura.
Al termine della procedura si attiva il bit di OUDA.
6 S3 Ingresso di codifica selezione registri nella mad&AP
7 S4 Ingresso di codifica selezione registri nella mad&AP
8 LS1 Negative Limit Switch.
9 LS2 Positive Limit Switch.
10 EMER N. C. - Non Gonnesso.
11 POSITION | Position Latch.
LATCH/ Segnale che serve a catturare istantaneamentsiagoe dell’asse.
Sul fronte di salita del segnale, entro un temp aia5Qus, viene memorizzata 13
EEII_EED(I?'IAI((:)E posizionesolo con le opzioni MODBUS/ S-NET/ S-CAN/CANopen.
Feedback Selection: usato esclusivamente nella cigufrazione SAP
Serve a commutare le uscite FEEDBACK-A e FEEDBACKRBFEEDBACK-C e
FEEDBACK-D (vedi documentazione SAP Stand Aloneitroter)
12 OUTEQJ Segnale di uscita il o job, uscita NON disponibile con la configuraziofe
Analogica.
Questo segnale é significativo (attivo a +24V) ql@il sistema di posizionamentp
ha terminato il comando.
13 FEEDBACK-| usato esclusivamente nella configurazione SARelle uscite di FEEDBACK (A o
A B) viene ripetuto il codice acquisito negli ingneSg, S2, S3, S4. Su FEEDBACK-/
viene ripetuto S1 oppure S3
14 HOME SWw | Home Switch, € il segnale che identifica il micicero. Le funzioni che esegue sorjo
scelte in base alle modalita di programmazione wegi. Parametri e Messaggi le
paragrafo PARAMETRI A — Metodi di Homing
15 Near Target | Segnale che diventa attivo quando la differenzéatcguota finale e la quota attuale|e
POSITION allinterno di una finestra specificata in un regps
16 FEEDBACK-| Come per FEEDBACK-A viene pero ripetuto S2 oppute S
B

Tabella 6.2.8 Descrizione dei segnali del CN2.
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connettore CN3

ingresso peencoder esternalisponibile suAsse Elettrico, CAM, SAP e posizionatore utilizzat nelle
Reti di Campo

Tipo di connettoréConnettore 9 poli, maschio tip®” (a vaschetta).
N° pin  Segnale Descrizione segnale

1 +5ENC | Alimentazione +5Vdc per encoder esterno
2 N. C. | Non Gonnesso.
3 INA\ Fase A\ Encoder Master
4 INA Fase A Encoder Master
5 O5ENC | Riferimento alimentazione +5Vdc
6 INB Fase B Encoder Master
7 INB\ Fase B\ Encoder Master
8 - Pin Riservato
9 -- Pin Riservato
Tabella 6.2.9 Descrizione dei segnali del CN3

QUADRO ELETTRICO

ECO2D/agd Pannello Metallico ! Encoder Master
: : per
CN3 i Cavo Encoder Master Asse Elettrico
(+senc o /1 [\ +sENC

1

2 : AL ENCODER
INAV :

3 |e- i MASTER

4 INA X X X INA

5 05ENC : 05ENC B

6 INB : INB

. INB\ P X X X INB\ 1

8 |

9

.........................................

ATTENZIONE
fff Per una maggiore protezione si consiglia l'impiedjo cavi

schermati e twistati.
La schermatura deve essere collegata solameniztaalontrollo

Figura 6.2.8 Schemi di collegamenténcoder esterno
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Collegamenti da effettuare quando si utilizzamatori BRUSHLESS standard con RESOLVER

Connettore CN4

Connettore CN4: Segnali Resolver per motori Brushigs
Tipo di connettor&Connettore 26 poli, femmina tipo “HD-3file” (a vamatta).

N° pin Segnale Descrizione segnale

8 COS2 Ingresso coseno per il segnale COS del tonmResolver

9 COS1 Ingresso coseno per il seghale COS\ deketiomeResolvel.

17 SEN2 Ingresso seno per il segnale SEN del ctura®&esolve..

18 SEN1 Ingresso seno per il segnale SEN\ del ¢tmma®esolve..

22 OVECC | Uscite di eccitazione per I'avvolgimentionario delResolve..

23 ECC 8&Hzonda sinusoidale.

25 +24V Alimentazione +24Vdc.

26 TMOT |Ingresso isolai TERMICA MOTORE

Segnale proveniente dalla termica PTC posta altiat del motore.
1,2,3,4,56 Questi pin NON devono essere assolutamenten@nessi.
7,10,11,12, N. C. Il pin n. 21 e necessario a volte connetterlo allschermo interno de
13,14,15, 16, cavo Resolver quando la clamp metallica lato Drivé posta ad oltrg
19,20, 24 50 cm dal Drive.

QUADRO ELETTRICO

BORDO MACCHINA

Pannello Metallico

Connessione a terras
del pannello metallico

Cavo Resolver

Schermato

Telaio Macchina

— Connessione a terra
del pannello metallico
RESOLVER
Motore SMST/N

OVECC

OVECC O
ECC
+24V J/
26 TMOT : N
L~
CN4 Descrizion Conn. Resolve
N° Pir Segnal 19 Pol | 10 Pol /
8 |cos2 - com| C J Max 10 cm
9 COS1 - COSp\ E C l‘ Schermo del cavg
17 SEN2 ~ SEN® G G \\\ Guaina del cavc
18 SEN1 - SEN®\ H K X
22 |ovECC - 0V B B
23 ECC - V-Ref D A
25 | +24v o PTC A E
26 | TMOT - PTC N F
Schermo doppini~ Schermq S --

PTC
Motore

Pannello Metallico posterioré\\
(Terra) IS

NOTA

Per informazioni su cavi
e componenti EMC, fare
riferimento ai paragrafi
6.4 e 6.5.

ATTENZIONE
Qualora non vengar
realizzate le connessio
di terra con le modalit
indicate, limmunita 4
disturbi del sistemsd
potrebbe diminuire.

) e =Y

Lo schermo del cavo deve essere colledq (0
a terra tramite un pressacavo metallico

(connessione a 360°), il pannello deve essere

sverniciato nella zona sottostante. !
Cio deve essere realizzato il pit vicino ~ /
possibile alle due estremita del cavo. /!
Qualora non sia possibile connettere il ,*
pressacavo vicino al Drive si puo ‘
portare il filo della calza

al pin 22. -

Figura 6.2.9 Schemi di collegamento dei segriaéisolvemper motoriBrushless
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Connettore CN4
Collegamenti da effettuare quando si utilizzamatori AC BRUSHLESS con RESOLVER e Ventola

QUADRO ELETTRICC BORDO MACCHINA

Pannello Metallico ; Telaio Macchma
Barra di Terra NOTA

Barra di Terra ' ; i . —
' Per informazioni su
%nnnn Splelolo] ; | _
Connessione a terra | cavi e componenti

— Connessione a terra
del pannello metallico EMC, fare riferimenta

del pannello metallico
RESOLVER Motore Vettoriale ! ai paragrafi 6.4 e 6.

Cavo Resolver Schermato

T

! ATTENZIONE
Qualora non vengarqg
: i h
— reallzzatfe o [:
Motore | connessioni di terrg
w24V _ A Vettoriale, con le modalita
indicate, l'immunita qi
4V ' . . .
w24 m Ventola | | disturbi del sistemp
_____ ova4 j potrebbe diminuire.
Descrizione Connettore | Cavo Resolver
K Segnali Resolver Tipo doppino
Pannello Metallico Posteriore "+ 8 COS2 - COsp C Doppino Twistato
J (Terra) N 9 COS1 - COSb\ E e schermato
B Lo schermo del cavo deve essere collegatp 17 SEN2 -~ SENP G Doppino Twistato
a terra tramite un pressacavo metallico | 18 SEN1 - SEND\ H e schermato
(connessione a 360°), il pannello deve | 22 OVECC - ov B Doppino Twistato
essere sverniciato nella zona sottostante. 23 ECC - V-Ref D e schermato
X Cio deve essere realizzato il piu vicino/r’
" possibile alle due estremita del cavo.,’ 24 ov24 - (i/\gidt'(\)/la Mot M Doppino Twistats
Qualora non sia possibile connettere’ oppino Twistato
il pressacavo vicino al Drive si pud 25 +24V — PTC Ter. Mot. A
portare il filo della calza +24V Vent. Mot . .
N al pin 22. g 26 TMOT - PTC Motore N Doppino Twistato
Tl NP usato parzialmente

Figura 6.2.10 Schemi di collegamento dei segraksolverper motori AC Brushless/éttoriali) o
per i motori Brushless standard servo ventilati

ATTENZIONE: La differenza tra lo schema in fig. 6.2.9 e in #32.10 consta soltanto de
collegamento alla servoventilazione in quanto tutibtori AC Brushless sono servo ventilat

@ Si puo utilizzare lo schema di fig. 6.2.10 nei eghmenti ai Brushless standard
servoventilati
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Connettore CN4
Collegamenti da effettuare quando si utilizzamatori
BRUSHLESS con ENCODER

Connettore CN4: Segnali Encoder

Tipo di connettore  Connettore 26 poli, femmina tipo “HD-3file” (a vamaita).

N° pin Segnale Descrizione segnale

1 A Fase A Encodel.

2 A\ Fase A\  Encodel.

3 B Fase B Encoder.

4 B\ Fase B\ Encoder.

5 EU Fase EU Encodel.

6 M Marker Encoder.

11 EW Fase EW Encoder.

12 EV Fase EV Encodel.

15 M\ Marker\  Encoder.

19 +5ENC | Alimentazione +5Vd&ncoder.

20 O5ENC | Riferimento dell'alimentazione +5Vémrcoder.

25 +24V | Alimentazione +24Vdc.

26 T™OT Ingresso isolai TERMICA MOTORE

Segnale proveniente dalla termica PTC posta altiat del motore.
7,8,9, 101314, N.C Questi pin NON devono essere assolutamenten@nessi
16,17,18, 21, 23, 24 T - = '
Tabella6.2.10 Descrizione dei segnali del CN4

oo QUADRO ELETTRICO | BORDO MACCHINA
T~ Pannello Metallico Telaio Macchina
- ECO2D/4D
CN4 Cavo Encode
; A A
; (> Al Al ®
g 5 B B
4 B\ B\
5 o o ENCODER
<75 ’ = 20 I
8 |o EV EV I
| EW Ew o
5 91° +5ENC +5ENC_
| 10 05ENC | | " | 05ENC
; 11 . 4
§ 12 1 ] \ ]
; 13| 0 \ / \
1 \Z \V +24V
| 14l 1| w -
i 15 -
16| © PTC
| 17| © Motore
| TMOT
12 ° || +sENC ¢
20 : 05ENC NOTA NOTA
;; OVECC | motori Vettoriali non Per informazioni su cavi
23| utilizzano i segnali |componenti EMC, far
241° 1| Loav denominati “EU”, “EV”, riferimento ai paragrafi
L\/< EW" 6465

Figura6.2.11

Schemi di collegamento dei segnali Encoder.
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Il Drive ECO2D/ECO4D pu0 essere connesso a ditgrslogie di motori aventi differenti prestazioni
elettriche e differenti dimensioni meccaniche. Gguentemente la tipologia di connettore e morsattie
differisce per ogni tipologia di motore.

Descrizione delle connessidincodertra CN4 lato Drive edéonnettori ENCODER lato MOTORE
ECO2D/EC0O4D TipologieMOTORI
ConnettoreCN5 ST SC SC DSM conEncoder | smsT& smsh
Connettore Connettore Connettore Connettore MIL 14 | Connettore
N° pin  Segnale | MIL 19 MIL 14 | Volante 15 poli poli MIL 19 poli
poli poli
1 A G E 1 E G
2 A\ H D 2 D H
3 B P F 3 F P
4 B\ N L 4 L N
6 M J H 5 H J
15 M\ K M 6 M K
20 OVENC B A 14 A B
19 +5VENC A B 13 B A
5 EU M N 7 N M
12 EV E P 9 P E
11 EW C R 11 R C
26 +24V R J -- J R
25 TMOT \% K -- K \%
SCHERMO

Tabella 6.2.11 Descrizione segnali connettore eactato Drive e connettori lato motore tipologie
ST, DSM, SC smsT, smsN

Motori Coppia, Motori Lineari) oppure collegamenti a sensori diversi da quelli

& ATTENZIONE: Per i collegamenti a motori non previsti nella tabella 6.2.11 (esempig
A illustrati nel presente manuale, fare riferimento dla documentazione Selema:

MOTOR and FEEDBACK connections.
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CONNETTORE CN5

Il drive ECO2D/ECO4D mediante il connettofeN5, € in grado di fornire un’informazione d
posizione dal trasduttore utilizzato sul motore.sbetilizza un encoder incrementale gli impulsi i
uscita sono rigorosamente gli stessi del trasduti@ nelle caratteristiche elettriche sia nel mona
impulsi per giro meccanico dell’albero motore. 8eece si utilizza un resolver gli impulsi di uscija
sono simulati e pertanto & selezionabile il nundirampulsi per giro e con caratteristiche di uscfta
assimilabili ad un Encoder incrementale.

Connettore CN5: uscite encoder o Encoder Simulato
Tipo di connettore  Connettore 9 poli, femmina tipo “D” (a vaschetta).
N° pin Segnale Descrizione segnale
1 N. C. Pin Mn Gonnesso
2 N. C. Pin Mn Gonnesso
3 A\ Uscita Fase A\
4 A Uscita Fase A
5 GND Uscita Segnale di massa di riferimento dghaé Encoder.
6 B Uscita Fase B
7 B\ Uscita Fase B\
8 M Uscita Marker
9 M\ Uscita Marker\

Tabella 6.2.12 Descrizione dei segnali del CN5

Feedback utilizzato sul motorencoder Incrementale

Le uscite encoder sono fisicamente connesse alfgsp encoder proveniente dal motore é pertanto
possibile connettere carichi che abbiano una immesi®tale minima di 120 ohm. Il funzionamento
dell’encoder incrementale ¢ illustrato in.fi§2.12. L'impulso M (marker) €& attivona sola volta ogni
giro meccanicoed ha unalurata di un semiperiodo della fase ASi possono richiedere encoder che
abbiano un segnale M di durata diversa. | segnaiB\sono sfasati tra loro rispettivamente di S&dgr
elettrici.

FASE A

FASE B

M (impulso di zero) | |ﬂﬂ
FASE Al NENENERNERE N

FASE B\

M\ (impulso di zero) B ERRNEEENEN

Figura 6.2.12
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Feedback utilizzato sul motor@esolver

Quando si utilizza sul motore il resolver si possamere in uscita dei segnali che simulano un esrcod
Per ottenere ci0 € necessario richiedere il Drime gna scheda opzionale chiamata RTE (resolver to
encoder). Vi sono due tipi di schede RTE richidddain i seguenti codici 099FRRTE e 09FRRTEN.
Entrambe danno in uscita lo stesso tipo di segralelifferenza consta nella flessibilita. La scheda
09FRRTE € in grado di pilotare resolver con rappalit trasformazione 0,3 o 0,5 con selezione degli
impulsi di uscita tramite dip switches. La sched®FRRTEN offre le stesse cose ma in modo
completamente automatico.

Il resolver dei motori pud avere una o piu coppiap per ogni giro meccanico. Poiché il segnale di
marker diventa attivo in una particolare posiziole¢ polo del resolver € intuibile che con resoladrl
coppia polare si avra un solo marker per giro meiccamentre con un resolver a 2 coppie polari aerem
due marker ogni giro meccanico e cosi via.

Selezione risoluzion®MIPULSI 09FRRTE (Resolver To Encoder, Encoder Simuto)

Tramite i 2 Dip Switches presenti sulla scheda Rp&rte destra del drive), € possibile seleziorjare
quattro differenti risoluzioni dell'encoder simuathe vengono espresse in impulsi/giro elettrico.
Per fare cio aprire la protezione di gomma postxdémente al drive.

La risoluzione massima del resolver e di 12 bitoma motori a 4500 o 6000 rpm la risoluzione e tiat
10 bit. Tale cambio di risoluzione & automatico rgi@ si sceglie la risoluzione 128 o 256 impulsi
presenti sulla scheda RTE.

Utilizzando il drive con motori aventi un numero diri inferiori a 4500 €& possibile scegliere la
risoluzione 1024-512-256-128 (12 bit); con motovieli un numero di giri superiori a 4500 e
indispensabile utilizzare la risoluzione 10 bit enseguentementscegliere risoluzione uguale o
inferiore a 256 impulsi per giro elettrica

Dip Switches Impulsi/giro Impulsi/giro meccanico

2 1 elettrico
Brushless AC Br.
2 poli 6 poli 4 poli
m|on m|on 1024 1024 3072 2048
W OFF m|on 512 512 1536 1024
o W | OFF 256 256 768 512
W |OFF W | OFF 128 128 384 256

Tabella 6.2.13 Selezione Risoluzione RTE risoluzione a 12 bit.
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Selezione risoluziontMPULSI 09FRRTEN (Resolver To Encoder, Encoder Simiato)

La schedaO9FRRTEN seleziona la risoluzione degli impulsi di uscita $imulazione encodef

direttamente da parametro C1 quindi non necessitdcdn ponticello di predisposizione. La tabejla

6.2.14 illustra come effettuare la selezione

Impulsi per Impulsi per giro meccanico in funzione delle coppaari resolver
Parametro| giro elettrico

C1 1 coppia polare| 2 coppie polari| 3 coppie polari| 4 coppie polari

(2 poli) (4 poli) (6 poli) (8 poli)

1 1024 1024 2048 3096 4096
Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 4500 rpm Max 3000 rpm

2 512 512 1024 1536 2048
Max 6000 rom | Max 6000 rpm | Max 4500 rpm Max 3000 rpm

3 256 256 512 768 1024
Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 6000 rpm Max 6000 rpm

4 128 128 256 384 512

Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 6000 rpm Max 6000 rpm

Tabella 6.2.14  Selezione risoluzione impulsi di uscita in simwagi encoder

A\

ATTENZIONE: Uscita Encoder

L'uscita Encoder € provvista di una limitazione alirrente che consente di preservg

BN

I'uscita anche da sovraccarichi o cortocircuiti.

Questa protezione perd provoca una caduta di msialle uscite in funzione del carig

applicato.

Con un carico esterno diL kQ é presente una tensione di 3,2V tra una fasesedaegata

(Es. A e A)), con 100 la tensione scendelV.

Questi valori sono comunque conformi alle specdicRS 422 tipiche delle uscit

differenziali.

Are

(0]

11°]

Feedback utilizzato sul motoreéncoder Assoluti

Il drive ECO2D/ECO4D puo supportare encoder asselatRotativi che Lineari. Fare riferimento alla
documentazione Selema “ABSOLUTE ENCODERS” per ferimazioni riguardanti le schede opzionali

necessarie, ai relativi cablaggi ed a tutte lermfizioni tecniche.
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CONNETTORE CN6
Il connettore CN6 € il connettore di uscita deirssigdelleReti di Campo

Connettore CN6: Segnali per Interfaccia Seriale
Tipo di connettore Connettore 8 poli, femmina tipo “MINIDIN” (circola)).
N° pin Segnale Descrizione segnale

1 RX Receive Data high, segnale di ricezione lato invertente.

2 RX\ Receive Data low, segnale di ricezione lateitente.

3 TX Transmit Data high, segnale di trasmissiobe hen invertente.

4 GND Segnale di 0V riferito all'alimentazione +5&/d

5 VCC Alimentazione +5Vdc.

6 X\ Transmit Data low, segnale di trasmissiore iavertente.
Segnale CANBUS Low.

7 CANL _ - . I
Disponibile solo nella versione con opzioni S-CANGANopen.
Segnale CANBUS High.

8 CANH _ . . I
Disponibile solo nella versione con opzioni S-CANGANopen.

Tabella 6.2.15 Descrizione dei segnali del CN6.

Il connettore CN6 viene utilizzato per il debug dosoftware “Drive Watcher” all'installazione délrive

o per la connessione ad una Rete di Campo. La seiome a piu dispositivi in Rete di Campo si effett
parallelando i segnali della comunicazione; inoligando si connettono molti drive € consigliabile
implementare una connessione isolata per aumediarmunita della comunicazione ai disturbi
elettromagnetici. Per facilitare il cablaggio efsdlamento della Rete di Campo Selema ha sviluppat
degli appropriati accessori.

NOTA
A & Per facilitare il cablaggio del connettore nellanfigurazione Rete di Campo,
qualora fosse necessario collegare piu drive, ssigba di utilizzare il cavo
Selema piu il prodottoNetwork Box Module A”.

&= Codice per ordinare il prodotto: “O9BMO6NETA”".
& Per optoisolare la Rete di Campo ordinare il Drivenella configurazione

optoisolata e I'Alimentatore 09PSVNET800. Un Alimetatore € in grado di
alimentare n.6 Drive optoisolati in CAN e n. 11 Dwe in Modbus o in S-NET
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6.3 DIMENSIONAMENTO dei CIRCUITI di ALIMENTAZIONE

| Drive ECO2D hanno un alimentazione di potenza3fl Vac. Qualora si connettano ad una rete Trifase
a 400Vac occorre interporre un trasformatore. Iv®rECOA4D invece posSsSONo essere Cconnessi
direttamente alla rete di alimentazione a 400V.

ECO2D

Di seguito viene indicato il dimensionamento dektormatore e dei fusibili di protezione da pome i
serie all'alimentazione di potenza del drive.

Il collegamento alla rete 400Vac deve essere aHuit tramite trasformatore opportunamente
dimensionato, possibilmente con schermo tra priomarsecondario ed avvolgimenti con configurazione
primario a triangolo e secondario a stella. Peznofterare alle norme sulla sicurezza elettrica, tques
configurazione deve comunqgue avere il centro stelfmesso a terra.

Qualora non sia necessario mettere a terra il slecmndel trasformatore, si possono utilizzare anch
configurazioni con trasformatori aventi il secondaa triangolo. Questa configurazione minimizza le
armoniche di corrente. Ogni drive deve essere tiootka un gruppo di fusibili. La tabella 6.3.1 dta il
tipo di fusibile da utilizzare in funzione dellaroente del drive.

Modello ECO2-D Trasformatore Fusibili ritarddti Ndot
ECO2D 04 10 Mono/Trifase 12A -
ECO2D 06 15 Trifase 16A -

Tabella 6.3.1 Trasformatori e fusibili

La scelta del trasformatore va fatta in base alkenqza richiesta dal motore con cui il drive desseee
accoppiato quindi si consiglia di consultare leet@bmotori. Per impieghi particolarmente gravosop
rendersi necessario aumentare la potenza deltnzestfore del (20+30)%.

Con un unico trasformatore €& possibile alimentare @rive in parallelo. Per determinarne il
dimensionamento occorre considerare se il loroifun@mento avviene in contemporanea 0 meno e
quindi sommarne le rispettive potenze.

Qualora vengano utilizzati piu di tre drive alimatinicon unico trasformatore, &€ opportuno prevedere
circuito di soft-start.

| fusibili devono essere del tipo ritardatg in quanto all'accensione possono verificarsilietevati di
corrente, derivati dalla carica dei condensataerm di filtro.

NOTA:

@ In funzione del motore collegato il drive pud essalimentato anche tramit
tensione monofase fornita ai soli morsetti L1-1.2

@ Qualora si volesse utilizzare questa opportuniléegandoli direttamente alla ret
230Vac, occorre inserire su una delle due fasi unastesia di limitazione di
corrente da cortocircuitare con un teleruttore dop@Omsec dall'accensione (soff
start).

1%

1%
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ATTENZIONE: SOFT -START
A @ A prescindere dal tipo di alimentazione adottatizlenumero dei drive, & consigliatp

comunque l'utilizzo del circuito di sefitart qualora si dovessero effettuare decing di
accensioni e spegnimenti giornalieri.

SOFT-START

Il circuito di soft-start & composto da due resigee di limitazione (0 una nel caso di alimentazione
monofase) da porre in serie alle fasi L1-L2 di pate e da cortocircuitare dopo circa 200msec
dall'avvenuta accensione.

Le resistenze devono necessariamente esserealel filp e adatte a sopportare sovraccarichi diecte

10 volte superiori a quella nominale.

| valori ottimali sono 10Q, 50Wmin, 250Vac; per questi motivi consigliamo l'utilizztelle nostre
resistenze di frenatura.

Logicamente anche i contatti del teleruttore domaessere opportunamente dimensionati.

Chiusura contatti
dopo 200 ms
o

2xR PE . PE
Dal > L Filtro Rete Lol
secondario | )
del > P II II ® L2 E‘ 09CNW207xxé L2'
trasformatore
> L3 L3

Figura 6.3.1 Circuito di SoftStart

ECO4D

Il drive ECO4D pu0 essere connesso alla rete diealtazione 400 Vac direttamente e non necessita di
alcun trasformatore e neppure del circuito di stdtt. Ogni drive deve essere protettaudagruppo di
fusibili del tipo ritardato La tabella 6.3.2 illustra il tipo di fusibile dailizzare in funzione della corrente
del drive.

Modello ECO4-D Fusibili ritardati
ECO4D 04 10 12A
ECO4D 05 12 16A
ECO4D 10 20 25A
ECO4D 20 40 50A
ECO4D 25 50 63A
ECO4D 30 90 100A

Tabella 6.3.2 fusibili.
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6.4 CRITERI di CABLAGGIO e caratteristiche dei CAV |

Il cablaggio corretto del drive si effettua rispeitio scrupolosamente le informazioni tecniche duite
riportate.

Conduttori di potenza, Cavo Motore
Per potenza si intende principalmente il circuiioaimentazione trifase del drive ed il cavo i
alimentazione del motore.

In tabella sono evidenziate le sezioni dei condutionsigliate in funzione del modello ECO2D/ECO4D
ed é inoltre riportato il codicBelemadei cavi motore disponibili per tale scopo.

Modello ECO2D/ECO4D Sezione cav( Cavo motsedema
(Posa Mobile)

ECO2D 04 10 1,5 mm?2 Codi@9CP15 S
ECO2D 06 15 1,5 mm2 Codi@®CP15 S
ECO4D 04 10 1,5 mm2 Codi€®CP15 S
ECO4D 05 12 1,5 mm2 Codi€®CP15 S
ECO4D 10 20 2,5 mm? Codi@®CP25 S
ECO4D 20 40 4 mmz2 Codic@@®CP40 S
ECO4D 25 50 6mm2 | -

ECO4D 30 90 10mm2 | e

Tabella 6.4.1 Caratteristiche del cavo motore.

NOTA: Cavo Motore

& Per il cavo motore e necessario un modelbpoli con schermatura esternan
A treccia di rame.
@ Un buon collegamento di terraé indispensabile per un corretto funzionamenpto
del prodotto, per soddisfale normative EMC e per soddisfare le norme dli
sicurezza.
@ Collegare a terra lo schermo del cavo motore da emtmbe le estremita
sfruttando la massima superficie di contatto passibtilizzando clamp metallichg
di 360° (presseavi metallici in ottone nichelato).

# Nelle installazioni in cui il motore € montato su uwh organo in movimento
utilizzare cavi pePOSA MOBILE.

Conduttori segnali controllo

@ Conduttori di controllo/segnale
La sezione consigliata & di 0,5 mm?2 con terminazacrapicorda, salvo diversa indicazione.

@ Cavo segnale analogico (Eventuale utilizzo di REFRREF)
Il cavo deve essere necessariamente un modellonsateea due poli twistati (0,22 mm? o maggiore).
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Cavo Resolver

Il cavo Resolver deve prevedere obbligatoriamenteep i segnali COS2, COS1, SEN2, SEN1, ECC,
OVECC dei doppini twistati e schermati singolarmeng. Per i segnali della termica, la schermatura del
doppino non é indispensabile. Il cavo oltre allbesmature interne deve anclkesere dotato della
schermatura esterna.

Nel cablaggio € molto importante porre una partigolattenzione ai collegamenti delle schermatware si
dei doppini che della schermatura este(medere gli schemi di collegamento dei segnali cilo
Resolver per i motori Brushless e AC Brushless).

Cavo ResolveBelemaconsigliato,codice: 09CRS(posa mabile).

NOTA: Cavo Resolverconsigliato dalla Selema

Il cavo consigliato consiste in un modello a 6 dopg6x2x0,22mrf); 3 doppini

twistati e schermati singolarmente, 3 doppini tatisthon schermati, piu ung
schermatura esterna che comprende tutti e 6 i doppi

NOTA: Cablaggio Cavo Resolver

& || cavo Resolver deve avere tre doppini twistattbermati (per i segnali COS2 (e
COS1, SEN2 e SEN1, ECC e OVECC); le schermatuegriatdi questi doppini
devono essere, dalla parte dellECO2D/ECO4lite e tre collegate insieme §
portate al pin 21 (OVECC) dCN4. Dall'altra estremita (connettore resolver Igto
motore) devono essere connesse al pin S

& Per la PTC del Motore utilizzare un doppino twistata non schermato.

@ La schermatura esterna deve essere connessa aldeerambe le estremitp
sfruttando la maggior superficie di contatto passjbutilizzando presseavi
metallici in ottone nichelato.

@ Qualora per ragioni di cablaggio qualora sia imjiblssita la realizzazione di
una connessione dello schermo esterno con pragséclamp) metallici, si pud
optare con la connessione dello schermo lato ddiyen 21 del connettor€éN4
lasciando aperto lo schermo dal lato motore.

Cavo Encoder

Il cavo di collegamento dei segnali encoder deveesgariamente essere di tipo schermato con schermo
connesso come in figura 6.2.11. Alternativament@us utilizzare un cavo schermato con 7 coppie
twistate di conduttori.

Cavo Seriale

Il cavo deve necessariamente essere un modellmsateead 8 poli (0,22 mm?2 o maggiore).
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ATTENZIONE: Cavi
@ Prevedere percorsi distanziati tra i cavi di poteazjuelli di segnale.

@ | cavi Motore e Resolvernon _devono superare la lunghezza di 50 rper non
creare malfunzionamenti dovuti alla loro eccessnduttanza e capacita parassitg,;
per lunghezze superiori consultare il Customer @at@Selema S.r.l.

A Collegamento diMessa a Terra

A La messa a Terra del drive ha funzione di SICUREZ ETTRICA e COMPATIBILITA’
ELETTROMAGNETICA. Si DEVONO seguire scrupolosamentepunti indicati sotto il titolo
SICUREZZA ELETTRICA e si consiglia di seguire ledinazioni per una conformita dell'installazione
alle norme EMC sotto il titolo COMPATIBILITA ELETTRMAGNETICA.

SICUREZZA ELETTRICA

1. La sezione del conduttore di terra dell'impiantoelessere maggiore di 10 mm?2 oppure se
minore verificare che la dimensione minima deverssonforme ai regolamenti locali sulla
sicurezza delle apparecchiature con correnti gied&one.

2. La sezione del filo dal Drive al punto di messaraat del quadro elettrico oppure al morsetto
ancorato al pannello di fondo del quadro elettdege essere minimo 2,5 mm2,

3. Il punto di terra dell'impianto deve avere una imeeza massima di 0,1 ohm.

4. 1l conduttore di terra va collegato sul Drive allte vicino al simbolo della Terra Elettrica.

5. Non accendere il Drive senza aver prima collegatonduttore di terra al Drive e al punto
di terra dell'impianto.

COMPATIBILITA ELETTROMAGNETICA

Una corretta impostazione e realizzazione del tocdelle terre di un sistema drive-motore

minimizza I'emissione dei disturbi EMI, e quindirgatisce una conformita alle norme EMC che
riguardano lo specifico impianto.

Di seguito verranno elencati gli accorgimenti ailti per effettuare le messe a terra in funzione
della Compatibilitd Elettromagnetica (EMC). Qualof@sse necessario approfondire ed avere
ulteriori informazioni riferirsi alla guidaFiltering Solutions” edita dallaSelema S.r.I.

» Nel caso di montaggio del drive su pannello intemtfarmadio elettrico € necessario effettuare il
montaggio con un buon contatto RF verso terra.
A tal proposito € conveniente sfruttare ampie Higee/o collegare le parti metalliche a terra
impiegando conduttori a bassa impedenza per &tpiénze, ad esempio utilizzando cavi a sezione
rettangolare come le trecce di rame.

» Buon collegamento a terra della custodia metalliehdrive sia per ragioni di sicurezza che per
ragioni EMC, eliminando eventualmente strati dinieg o di ossidazione.
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» Necessita di un buon punto di terra a bassa imgedén1Q) nel quadro elettrico, ad esempio
barra di rame.

« La carcassa del motore deve necessariamente passgtdebassa impedenza verso terra alle RF
(escluso il riferimento drive/motore effettuato d@alvo motore), per cui non ci si puo attenere al
solo fissaggio meccanico o a quello fornito dalccawtore ma talvolta puod rendersi necessario
creare un buon collegamento elettrico aggiuntivo

« Collegare il morsetto di terra (vite presente sitg) alla piastra metallica su cui e fissato iiver
con un collegamento che sia il piu corto possibile.

« Le schermature esterne dei cavi devono essere ssmaderra da entrambe le estremita sfruttando
la maggior superficie di contatto possibile, uindo “clamp” metalliche in ottone nichelato o
connessioni equivalenti

EMERGENZA

A Per garantire la sicurezza dell'operatore e dédlasa macchina, le normative internazionali a tal
riguardo prevedono di togliere potenza al Drivasalilitarlo.
In funzione “dell'analisi del rischio” effettuataldcostruttore della macchina o impianto, per die c
riguarda il Drive ECO2D/ECO4D si puo operare cor diverse modalita di seguito illustrate.

1*Modalita Interrompere istantaneamente le connelssidn alimentazione e disattivare
istantaneamente il segnale TEN.
In questo modo si libera immediatamente I'assendgbre. Se si sceglie questa modalita
e consigliabile montare un freno di emergenza sibre.

2°Modalita Interrompere istantaneamente il segnale d&me illustrato nella figuraAbilitazione
Rampa di Emergenza dopo max 0,5sec le connessioni di alimentaz{digendente dal
tipo di macchina e dopo aver effettuato “l'anadisi rischio”).
Questa modalita puo essere utilizzata per frenametore con una rampa di emergenza
indipendentemente dal segnale presente sui pineRREEF\.

Drive ECO2D/ECO4D*24VdC

CN1 Pulsante di

s2av [ Emergenz
ov24 || II
ok 2| TEN

I
LR A U U U U
VN A

IEN
— | REF A N

+24Vdc

REF
REF/ REF\

ov .
EXTREF | ¢ |
PULSE |* |
DIR .

CONCLR| ® |

~
1
1
1
1
1

Altri contatti di Emergenza (sportelli, finecorsa ecc.)

Figura 6.4.1 Abilitazione Rampa di Emergenza.

Tale funzione e appositamente studiata per comeeriti condizioni di emergenza
macchina, la fermata del motore o quantomenolémtdmento della sua velocita con una
dinamica adatta alla meccanica su cui € installato.
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Per ottenere cio occorre sezionare il collegamdat@segnale IEN con la +24Vdc quando
la macchina viene messa in emergenza, lascianderaiato a +24Vdc I'ingresso TEN.
Durante la rampa di emergenza deve essere anchenutm I'alimentazione +24Vdc
ausiliaria mentre l'alimentazione di potenza pud esserea tiolt contemporanea al
segnale IEN aopo 0,5 secondin funzione dell'applicazione.

La Rampache si ottiene con IEN disabilitato mantenendo Tabilitato, viene settata
agendo sul parametré3" Rampa di Emergenza.

Lo schema funzionale rappresentato in figura 6.4.Jpuramente indicativo della
funzionalita dell'ingresso IEN e non intende sosté altre apparecchiature deputate alla
sicurezza del macchinario o dell’operatore.

6.5 COMPONENTIEMC

Di seguito vengono brevemente riportati i compohndnffiltro da noi raccomandati, a seconda delle
differenti taglie del drive ECO2D/ECOA4D, che pertorb di risolvere parte dei problemi di EMC. Per
maggiori informazioni riferirsi alla nostra guiddiltering Solutions” nella quale I'argomento viene
trattato in dettaglio.

® FILTRO RETE
Per soddisfare i requisiti EMC (emissioni condoétejecessario dotare l'installazione di un fileter
da porre immediatamente a monte di ECO2D/ECOA4D), drave e I'eventuale trasformatore.
Il filtro rete deve essere dimensionato in modopdéer sopportare opportunamente la corrente
assorbita dal drive.

ATTENZIONE: FILTRI RETE
A » Requisito indispensabile per ottemperare alle normiave EMC con il drive é

di utilizzare i filtri della famiglia 09CNW207xx in funzione dell'applicazione
oppure altri filtri di caratteristiche equivalenti. Porre molta attenzione alla
capacita di attenuazione del filtro in relazione alcampo di frequenze ed
inoltre controllare bene il leakage current cioé ladispersione sul conduttore
di terra dal filtro.

NOTA: FILTRI RETE
A » L'ubicazione dei filtri richiesti va studiata attentamente, ma e evidente che non

conveniente filtrare singolarmente tutti i PDS.

» Si puo, in funzione del layout del quadro elettricautilizzare un unico filtro per
pit azionamenti. In tal caso occorre sommare le coenti assorbite in
contemporanea dai drive.

» Per le indicazioni e la scelta dei filtriconsultare la guidaFiltering Solutions”
edita dallaSelema S.r.l.

% CLAMP di FERRITE

Per soddisfare i requisiti EMC, relativi all'immtaie alle emissioni, puo essere indispensabile
apporre una o piu clamp di ferrite per ridurreitaalazione di interferenze EMI attraverso i céwi.
seguito vengono indicati i cavi in cui necessariat®eoccorre prevedere la ferrite e quale tipo
adottare.
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Tipo di cavo

Ferrit&Selema

Posizionamento della ferrite

Cavi di alimentazion
L1, L2, L3.

Ferrite modello SCK2
((Dinternc: 9mm, Z:Sm).

Posizionare la ferrite in prossimita defla
morsettieraM1 includendo i cavi L1, L2
L3.

Cavo di connessiorn
segnali e I/O.

Ferrite modello SCK3

(q)intern(): 13mm, Z:8M) .

Posizionare la ferrite nelle immedigte
vicinanze della morsettiel@N1 includendo
tutti i cavi che in essa convergono.

Tabella 6.5.1 Clamp di ferrite

Nel caso in cui il cavo seriale sia ubicato in gnosta di fonti di disturbo (problemi di trasmises),

posizionare anche

Su questo cavo una

ferrite  di metim interno adeguato.
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6.6 PROCEDURA di ACCENSIONE e SPEGNIMENTO

Di seguito vengono descritte in sequenza le fagrggpiate per una corretta accensione e spegnimento
del drive ECO2D/ECO4D.

[0 ACCENSIONE

1. Alimentare la logica fornendo la +24Vdc (sul digpldel drive comparira in successione la
scritta ‘In” e successivamentéJt”).

2. Alimentare la potenza (sul display comparira lattsctFr”).

3. Abilitare il Drive (segnale TEN attivato).

ATTENZIONE: Accensione
Qualora si fornisca alimentazione di potenza avejrideve essere sempie

presente l'alimentazione ausiliaria +24Vdc. |l naispetto di questa
procedura puo provocare danneggiamenti al drive.

Qualora trascorra un tempo superiore a 200 msatirenéntazione della logica e l'alimentazione
della potenza, od in mancanza di quest'ultimajvledsegnala un allarme di tensione troppo bassa;
l'allarme stesso viene automaticamente resetfatistinando la corretta alimentazione.

SPEGNIMENTO
1. Disabilitare ECO2D/ECOA4D (segnale TEN disattivato).

2. Togliere alimentazione di potenza (L1,L2,L3).

3. Togliere alimentazione +24Vdc.

Queste tre fasi di spegnimento possono anche aeieniontemporanea, ma non con sequenza
diversa da quella specificata
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6.7 PRIMO AVVIAMENTO e MESSA in SERVIZIO

La stesura del seguente paragrafo parte dal presippche l'operatore abbia gia compreso |l
funzionamento del prodotto in ogni sua parte. Lecedura di avviamento qui riportata assume cioé la
semplice funzione di traccia indicativa dei corinateliminari e delle operazioni principali da gsire.

ATTENZIONE
= E’ estremamente utile e facile controllare I'inktalone del Drive con il softwarg

“Drive Watcher” che in alcune delle sue funzionirpette il set-up dei parametri
lo start-up in modo semplice ed intuitivo

(1%

CONTROLLI PRELIMINARI

a) Verificare che linstallazione meccanica seguattasim@ente le indicazioni riportate nel capitolo
“Installazione Meccanica”.

b) Verificare che le connessioni elettriche siano oomi a quanto indicato nel capitolo
“Installazione Elettrica” ed assicurarsi del pedeterraggio di tutti i connettori e morsettiere.

c) Scollegare meccanicamente l'albero del motoreataa (motore a vuoto).

D

PERICOLO
& || motore durante le prove potra assumere veladtaccelerazioni molto elevat
pertanto é indispensabile che il corpo del mot@eesrfettamente bloccato in una
posizione tale da evitare pericolo per l'incolundiéh personale.

@ La chiavetta va mantenuta sull'albero motore nsafésin modo tale da impedire
suo rilascio a velocita elevate (utilizzare il dogriavetta).

PROCEDURA

Le seguenti operazioni devono essere eseguitelaimggnte su ogni drive.

Nel caso si verificassero allarmi o funzionamemtbraali durante la procedura consultare il capitolo
allarmi.

1. Eseguire la procedura di accensione come indicgltparagrafo precedensenza pero abilitare il
drive ECO2D/ECO4D (TEN e IEN a 0V o scollegati).
Sul display comparira in successione la scritla” “(inizializzazione) e dopo 1 secondo la
segnalazione UL”, in seguito (dopo aver alimentato la potenza)stitta ‘Fr” indichera la
mancanza di entrambe le abilitazioni.

2. Verificare che 'albero motore non sia in coppitibéao libero).

3. Verificare che sul parametrod8 sia selezionato il motore corretto. Verificare gbrretto
abbinamento drive - motore nelle tabelle dell'apioenB.

4. Verificare che i parametriFl’, “F2", “d1” “d2’, “d5’, “d6’, “d7’ siano settati al loro valore di
default.

ATTENZIONE
= Nel caso deldrive con le opzioni “CANopen”, “S-CAN”, Reti di campo

MODBUS o S-NET, CAM, SAPe le altrefunzioni meccatroniche,proseguire dal
punto 26.
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5.

o

10.

Abilitare il segnale TEN. Verificare che sul displaompaia la scrittédLo” e la contemporanea
messa in coppia del motore.

Il motore dovra rimanere fermo in coppia in posiEosenza alcuna vibrazione né offset di velocita.
In caso contrario controllare attentamente il cgdpia.

ATTENZIONE
A = Nel caso di Drivesenza opzioni (versione standard)roseguire dal puntd

successivo (6) fino al punto 10.

= Nel caso di Drivecon opzione “Posizionamento ad Impulsi'proseguire dal puntd
11 fino al punto 18.

= Nel caso di Drivecon opzione “Asse Elettrico” proseguire dal punto 19 fino al
punto 25.

Fornire ai capi di REF\ e REF un set-point di vébodi +0,5V (lato positivo in REF) tramite CN o
scheda di controllo o potenziometro.

Abilitare il segnale IEN, verificando che sul diaplcompaia la scrittaEn” = il motore dovra
ruotare in senso antiorario (vista albero motord) 1220 della velocita nominale del motore
selezionato.

Testare il funzionamento anche alla massima véekiset-point a +10V.

Per tarare I'offset modificare il parameta®”, vedere paragrafo “Descrizione Parametri”.

Spegnere il drive ECO2D/ECOA4D ed applicare il Gagtmotore.

Ripetere i precedenti punti 1 e 2, quindi verifeese rimanenti tarature del drive ECO2D/ECO4D in
base all'applicazione ed al reale carico, comeatdinel paragrafo “Descrizione Parametri”.

Testare il ciclo macchina anche nelle condizionfutizionamento peggiore e verificare che non
intervenga né alcun allarme né la funzione 12T (Deseffettuare collegando il drive ad un PC con
software Drive WATCHER).

Nel caso di Drivecon opzione Posizionamento ad Impulgiroseguire fino al punto 18.

11.
12.

13.

14.

15.

16.
17.

18.

Settare i parametri dei meffa e PL in funzione dell'applicazione.

Abilitare il segnale IEN verificando che sul displsi veda la scrittaEn". Il motore deve rimanere
fermo.

Con impulso viene definita una transizione da 0R4¥ e la transizione successiva da 24V a 0V.
Fornire un impulso sullingresso PULSE e verificahe il motore ruoti del passo programmato sui
parametri P1’ e “P2’ del menuPL.

Con DIR = 0V, il motore ruota in senso orario (gitito albero motore).

Se si effettua soltanto una transizione il motospesta soltanto di %2 step.

Con lingresso DIR a +24Vdc, verificare che la dibee della rotazione del motore sia contraria
(senso antiorario) a quella verificata al puntacpcente (punto 13).

Attivare l'ingresso CONCLR e verificare che anchepresenza di impulsi il motore non esegua
alcuna rotazione.

Spegnere il drive ed applicare il carico al motore.

Ripetere i precedenti punti 1 e 2, quindi verifecede rimanenti tarature del drive in base
all'applicazione ed al reale carico, come indicabparagrafd Descrizione Parametri

Testare il ciclo macchina anche nelle condizionfutizionamento peggiore e verificare che non
intervenga né alcun allarme né la funzione I?T (Deseffettuare collegando il drive ad un PC con
software Drive WATCHER).

Nel caso di Drivecon opzione Asse Elettricproseguire fino al punto 25.

19.

Settare i parametri dei meffa e AP in funzione dell'applicazione.
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20. Abilitare il segnale IEN verificando che sul displsi veda la scrittaBn". Il motore deve rimanere
fermo.

21. Abilitare il segnale INO (pin 1 morsettie€N1), ingresso attivo a +24Vdc.
22. Muovere I'Encoder Master e verificare che I'assérato insegua i movimenti del Master.
23. Spegnere il drive ECO2D/ECO4D ed applicare il eastmotore.

24. Ripetere i precedenti punti 1 e 2, quindi verifecde rimanenti tarature del drive ECO2D/ECO4D in
base all'applicazione ed al reale carico, comeatdinel paragrafo “Descrizione Parametri”.

25. Testare il ciclo macchina anche nelle condizionfutizionamento peggiore e verificare che non
intervenga né alcun allarme né la funzione 12T {Deseffettuare collegando il drive ad un PC con
software Drive Watcher).

Nel caso diDrive con; con le opzioni “CANopen”, “S-CAN”, “MODB US”, “S-NET” “Asse
Elettrico” in modalita rete di campo,proseguire fino al punto 28.
26. Settare i parametri degli anelli di spazio ed is&gdella velocita e accelerazione.

27. Attivare il segnale TEN, abilitare il drive attrage i comandi da rete e verificare quindi che éass
del motore rimanga in coppia senza vibrazioni.

28. Attivare il segnale IEN e fare partire il sistentakaverso l'invio in rete (CANopen, S-CAN, S-NET,
MODBUS) degli appropriati comandi.

ATTENZIONE
= Le funzioni legate alle reti di campo MODBUS e S-NE&ecessitano della taratura
dell'asse prima dell'utilizzo della rete stessagmanto i comandi della Rete di
campo ed il programma di analisi del drive usangstéssa porta serialRisulta
quindi estremamente utile 'utility di AXIS TEST ldprogramma Drive Watcher
Vi sono altresi programmi dedicati al funzionamed#die funzioni meccatroniche
piu complesse quali SAP per la funzione Stand ARositioner e CAM BUILDER
per la funzione Electronic CAM.

14

6.8 MANUTENZIONE

Il Drive ECO2D/ECO4D non contiene componenti chghigdano manutenzione. Qualora si rendesse
necessario sostituire il Drive e rispedirlo allaLEMA occorre imballarlo con la stessa modalita
utilizzata per I'imballo originale.

Se per qualsivoglia ragione occorre intervenirecemponenti vicini al Drive farattenzione,
alcune parti del drive possoegsere calde

A Se occorre sostituire il drive devetogliere I'alimentazione di potenza e scollegao®mnnettori

relativi vedi capitolo 6.2 Anche dopo aver tolto I'alimentazione di potend@N aprire il drive per
alcuna ragione.
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7 PARAMETRI & MESSAGGI

Il Drive dispone frontalmente di una tastiera a guksanti ( & || ENTER |} ) e di un display a due

cifre.

Tipicamente € consigliato I'utilizzo del programmBrive Watcher” da installare sul PC per una
programmazione esaustiva di tutte le funzioni, maossono comunque programmare i parametri delle
funzioni standard mediante la tastiera locale.

Il display permette di visualizzaite stato di funzionamentogli allarmi ed i parametri con i rispettivi
valori.

All'accensione del Drive viene visualizzato lo etali funzionamento, l'inizializzazione del software
interno € riconoscibile dalla visualizzazionén™ (Initialisation, che appare per alcuni secondi);
successivamente compare il messag§id’ (Free indicante che il drive & alimentato e prontocavere

dei comandi oppureUL” (Under Leve) se non € presente I'alimentazione di potenza.

Attivando il segnale TEN, viene alimentato il m@&ota funzione svolta dipende a questo punto dal
segnale IEN. Se IEN é anch’esso attivo, sul displaiyppare la scrittaEn” (Enable), il drive fornisce
coppia al motore ed € abilitato a seguire il segaaklogico (se il parameted = Q presente sui pin REF

e REF/. Se IEN eé disabilitato sul display comparesdritta 0" (Lock) ed il drive fornisce coppia al
motore ma rimane fermo in posizione.

7.1 MENU e operativita da TASTIERA LOCALE

Il display visualizza lo STATO del Drive (In”, “Fr”, “UL", “En”, “L0” ). Per accedere al menu
principale dei parametri occorre premere uno qualsasi dei tasti; all'interno di questi menu, se non
si preme nessun tasto per 4+5 secondi si ritornavésualizzare lo STATO del Drive.

A Attenzione! Tutti i parametri quando vengono modificati rimangono nella memoria volatile
(RAM) del Drive. Per rendere permanente la modificadei parametri & necessario salvarli nella
flash del Drive con la procedura demenu “EP”.

MENU PRINCIPALI
Il menu principale del'lECO2D/ECOA4D differisce &seda delle opzioni che |'utente ha richiesto.

* Il menu principale deMODELLO BASE é formato da diversi distinti menu, per passareimla
menu all'altro bisogna premere il tast, [dall'ultimo menu si ritorna al primo con sequarmzclica
(figura 7.1.1).

= |l menu principale del prodotto compzione“POSIZIONATORE ad IMPULSI " (c9=1) prevede
altri due menu in piulP” ed “PL", per passare da un menu all'altro bisogna prenhéasto [],
dall'ultimo menu si ritorna al primo con sequenizéica (figura 7.1.2).

= |l menu principale del prodotto compzione“ASSE ELETTRICO” (c9=2) prevede altri tre menu
in piu “IP”, “AL” ed “Ho”, per passare da un menu all'altro bisogna prefhéasto [+], dall'ultimo
menu si ritorna al primo con sequenza ciclica (&gr.1.2).

= |l menu principale del prodotto colpzione“CANopen’ (c9=5) e ‘S-CAN" (c9=4) prevede anchq
il menu nP’. Per passare da un menu all'altro bisogna preiihgesto f], dall'ultimo menu si
ritorna al primo con sequenza ciclica (figura 7)1.3

Premendo il tasto [ENTER] si entra nel menu visazalio sul display in quel momento.

Di seguito vengono illustrati prima i menu prindipasuccessivamente vengono descritti i menu.
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Menu principale del’ECO2D/4D senza opzioni (prodotbase).

[EnTer |

—

[+]

ENTER

o

[+]

ENTER

o

[+]

[ EnTeR |

e

[+]

O

P

[ EnTER |

o

A

A

EN

:S:E

c9

I
i

0

A

—

[+]

[ ENTER |

—

[+]

[ ENTER |

—

i

Nella figura a fianco viene schematizzato il menu
principale
(prodotto base) Di seguito vengono descritti questi

dellECO2D/ECO4D senza  opzioni

u . . . .
Menu dei parametri del drive:Drive Parameters

Menu estensione dei parametri driveExtende:
Drive Parameters

Menu funzione rampe e funzioni particolari:
Function Parameters

Menu dei parametri di controllo delle differe
tipologie di funzionamento: Control
Parameters

Menu per la visualizzazione delle correnti
fase, di picco, 12T ecc:

Output Parameters

Allineamento encoder assolulti.

Procedura con password.

Consultare il Customer Care della Selema S.r.l

Menu di funzione: SEnsor.
Allineamento del Resolver
Presente solo se ¢c9 = 0.

Menu Buffer degli Allarmi:
Alarm Buffer.

Menu dei parametri di default:
E2PROM

Menu di salvataggio parametri:

SAve.

N.B. S non ci sono variazioni di parame
guesto menu non appare.

Figura 7.1.1 Menu principale del'lECO2D/ECO4Bgenza opzioni (prodotto base).

A\

ATTENZIONE
I menu “SE”, di Allineamento del Resolver, viene visualizzato nel menu
principale solo quando il parametro c9 = 0.

I menu “AA” appare in alcune configurazioni di Opzioni Software per la
gestione degli
“ABSOLUTE ENCODERS?” per il suo utilizzo.

Encoder

assoluti.

Fare riferimento |l documentazione

* yersione software 3.03 0 successiva
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Menu principale dellECO2D/ECO4 con opzioni Posiniatore ad Impulsi e/o Asse Elettrico,

Nella figura a fianco é stato schematizzato il menu

TENTER | principale dellECO2D/ECO4D con l'opzione
= |d|r |-| “Posizionatore ad impulsi e/o “Asse Elettricd. Di
seguito vengono descritti i menu addizionali.
¢ ﬁl Menu dei parametri della sezione posizionatore:
ENTER [P Intelligent Positioner Parameters
c|n > Presente con le opzioni Pbsizionatore ac
$ impulsi” e “Asse Elettricd'.
— ——— ILENTER |
=) — plL Menu dei parametri del comando
Posizionamento a ImpuldtuLseParameters
L= {co= c9=2 | Presente con l'opzione Pbsizionatore ac
| A PN
P[L APl ——— Alp| Menu dei parametri opzione Asse Elettrico:
c9=6.7 ¢ Axis Parameters
’ || Presente con l'opzionédsse Elettricd'.
— [H|o| ——
Hl o Menu dei parametri di tutte le opzioni ¢
prevedono la possibilita di fare I'Homing (z¢
> assi):
|| |—| Homing ParametersSolo conc9= 2
— -ENTER

o|p|l——

Figura 7.1.2 Menu principale dellECO2D/ECO4D, con opzi#tosizionatore ad Impulsi e Asse
Elettrico.

* yversione software 3.03 0 successiva
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Menu principale dellECO2D/ECO4D, con opzione CANep, S-CAN, MODBUS, S-NET,
SAP, CAM Elettronica.

Nella figura a fianco é stato schematizzato il m
ENTER
—> |d]|r I-l principale dellECO2D/ECO4D con Modbus, S-NET,
— SAP, CAM Elettronica (c9 =3, 6, 7) ed il menu chene
visualizzato con I'opzioneCANopen” 0 “S-CAN” (c9=4

o 5). Di seguito vengono descritti i menu addizlona

¢ ENTER relativi.

|

Menu dei parametri della rete CANopen o S-CAN:
Network Parameters

Presente con le opziofCANopen” o “S-CAN”".

m
b4
_|
m
!
=]
T

l

c9=40c9=5

E

c9=3,6,7 |n|P

/
[ENTeR |

Ol P N

[aTa] ]

Figura 7.1.3 Menu principale dellECO2D/ECO4D, cda opzioni“ CANoperi e“S-CAN'.

* yersione software 3.03 0 successiva
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Dr  “Drive Parameter$ Menu dei parametri di base del drive

In questo menu € possibile visualizzare e modiick scelta deotore alcuni parametrrelativi alle
correnti e parametri relativi allaelocitaed ai suoinelli di regolazione Da ricordare che con la scelta
del motore il Drive automaticamente setta i foradila corretti e tutti i dati relativi agli anelli dorrente,
pertanto i parametri da settare sono esclusivanfentgone dell'applicazione (momento d’inerzia ecc)

[evier] — [Ever] |

> quindi il suo valore.

d1l Guadagno Proporzionale:

|| d2 Guadagno Integrale:

d3 Fondo Scala di Velocita
d4 Offset di Velocita:

d5 Corrente massima:

d6 Rapporto Correnti | gicco/ | nom:
d7 Funzione PT:

d8 Selezione motore:

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare per
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento). Una
volta terminata la fase di parametrizzazione deivdy; utilizzando il menu “SA” (SAve), si pud salvain

maniera permanente il set di parametri impostati.

Viene cosi visualizzata la pagina di editing datgmetro e

1

1

: 1

1 . pe . ape .

1 Per modificare tale valore si deve utilizzare ibtta [+], !

1 premendolo viene incrementato il valore precedeetee!
ENTER || ' . : N ,

! visualizzato. Tenendo premuto questo tasto, I'memgo del|

1 valore del parametro avviene in modo automaticelece; il i

. . . . . 1

i valore desiderato viene memorizzato con [ENTERIindjsi !

1 . . . .. . e Yy

1 ritorna al menu principale nella posizione da ¢@ partiti !

Di seguito vengono elencati i parametri di quesémm

Parametro Range Valore Default

0%99 20
0#99 50
0499 50
0%99 50
0%99 99
01+99 99
00+99 00
0840 00

Figura 7.1.4 menu “dr”

* Per entrare occorre premere il tasto [ENTER] quanuddlisplay e presentelr”.

NOTA

regolazione (in lock o in movimento).

| parametrid5, d6, d7, d8on devono essere modificati con TEN attiyoasse if
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Ed “Extended Drive Parametefs - Menu espanso dei parametri drive

Questo menu consente di modificare i seguenti &mtigolari parametri del drive. Due (E1 ed E2)
condizionano iketpoint di velocitaed il terzo condiziona 8etpoint di spazio

ENTER ENTER || ro—-- o oo oo e oo |

Viene cosi visualizzato il valore del parametro.

Per modificare tale valore si deve utilizzare tta[+], il
valore desiderato viene memorizzato con [ENTERhdusi
ritorna al menu principale nella posizione da ¢é partiti.

>

_—
--------- Parametro Rae Valore Default
E1 Velocita Nominale massima: 0499 99
E2 Filtro sul rif erimento di entrata; 01+99 50
—— *E3 Parametro eccezioni : 0809 00
*E4 Riservato : 01+16 01

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare per
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioe persa allo spegnimento). Una
volta terminata la fase di parametrizzazione deivdy; utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo salvain
maniera permanente il set di parametri impostati.

Figura7.1.5 menu “Ed”

* Per entrare occorre premere il tasto [ENTER] quasuddlisplay € present&t’.
La modifica del valore dei parametri avviene capregato nel menult”.

Fu “Function speed loop - Menu funzioni dell'anello di velocita

Il presente menu permettesibttingdei parametri delle rampalel setpoint di velocita.

Per entrare in questo menu occorre premere il {&NdER] quando sul display & present”, viene
visualizzata cosi il primo parametro, il ciclo opiro € uguale a quello del mendr™.

Ogni pagina é rappresenta da un determinato pamnmiketasto f] permette di fare una scansione
completa di tali parametri; arrivati all'ultimo pnendo ancorpt] si ritorna al menu principale ifru’.

Viene cosi visualizzata la pagina di editing daftgmetro ei
quindi il suo valore. !
Selezionato il parametro che si vuole modificarsy®iciente premere}
il tasto [ENTER]per entrare nella pagina di editing di quel paramet
Viene cosi visualizzato il suo valore, per modifioesi deve premere

1
1
1
1
1
1
1
1
|
| — O |
| ENTER | . il tasto [+]. Il valore del parametro viene incrementato ogpiia che !
:
1
1
1
1
1
1
1
1

[ENTeR | [EVeR |

—

--->|F

<_---

si preme il tasto fino a raggiungere il valore tienisuperiore poi!
ricomincia da zero; tenendo premuto questo tastwcrémento !
awviene in modo automatico e veloce. Il valore diesito viene!
memorizzato con [ENTER] quindi si ritorna al meninpipale nella !

ENTER posizione da cui si € part !

_—
Parametro Range Valore Default
F1 Rampa di accelerazione: 009 00
F2 Rampa di decelerazione: 009 00
F3 Rampa di emergenza: 009 00
*F4 Riservato: 0C+99 00

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug¢ punti del display cominciano a lampeggiare per
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento). Una
volta terminata la fase di parametrizzazione deli, utilizzando il menu “SA” (SAve), si pud salvain
maniera permanente il set di parametri impostati.

Figura7.1.6 menu “Fu”
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cn  “Control Parameters

- Menu di controllo operativita del drive

Questo menu consente di modificare i parametrioditrollo del drive. Questo menu é estremamente
importante ed & da utilizzare con estrema cautetml@nto dopo aver compreso i dettagli di ogni
parametro. Infatti si scelgono le modalita di fumamentqsetpoint analogicodigitale a impulsi oppure

le funzioni meccatronichdntegrate ed infine lesti di campoimplementate). Inoltre un parametro molto
importante che occorre settare e daezione del motodel motore che ovviamente é funzione

dell'applicazione.

Il parametro C4 NON e da cambigperché come spiegato ampiamente nella descrizivziale e nei

relativi punti del manuale con la selezione debpaetro del motore (d8) il drive conosce il tipanbtore
implementato, il tipo di feedback, il numero degipulsi del trasduttore e nel caso di resolveuiinero

di poli.

[ener |

[enter]) |

e
ENTER

.Per entrare occorre premere il tasto [ENTER] quaswddlisplay ¢ '
.presente ¢n'. Viene visualizzata cosi la prima pagma,;
Iwsuahzzare le altre pagine premere il tastp [ !
'Per modificare tale valore si deve utilizzare ilstta [+],:
ipremendolo viene incrementato il valore precedeet&e
1visualizzato. Tenendo premuto questo tasto l'inergmdel valor-
.del parametro avviene in modo automatico e velcnlce*/aloreI
ndeS|derato viene marizzato con [ENTER] quindi si ritorna !
Imenu principale nella posizione da cui si € partiti |

Di seguito vengono elencati i parametri di quesemm
Parametro Range Valore Default

cl Selezione impulsi uscita RTE ~ 00+01 00
c2 Verso rotazione motore: 0G-01 00
c3 Selezione tipo di controllo: 06-01 00
¢4 Selezione coppie polari Resolver: 0£08 00
¢5 Selezionémpulsi giro Encoder:  00+07 01
*c6 Seleziondipo sensore: 0005 00
¢7 Numero nodo della rete: 0199 01
*c8 Riservato

*c9 Sel. modalitd funzionamento: 06-09 00

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare p
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioe persa allo spegnimento). U
volta terminata la fase di parametrizzazione deivdy; utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo salvain
maniera permanente il set di parametri impostati.

Figura 7.1.7 menu “cn”

* versione software 3.03 o0 successiva
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OP “Output Measures- Menu Misure

Dal menu OP si accede si accedono alle pagine @F Q3. Esse consentono di visualizzare sul display
alcune misure effettuate dal drive. Lo scopo fonelatale € quello di fornire indicazioni di semplice
interpretazione sul grado di utilizzo dell'insiemestituito da azionamento e motore. In altre parole
l'analisi dei dati visualizzati dovrebbe consentiiedefinire se il gruppo costituito da drive e et e
eccessivamente stressato per I'applicazione in e@samal contrario, correnti e coppie erogate siano
decisamente inferiori a quelle che possono essenid. | dati presentati danno ovviamente indicaizi
approssimate che devono servire solamente a relidier® del grado di sfruttamento di azionamento e
motore nell’applicazione in esame. Per un riliewat® del tempo ciclo, delle correnti ecc occorre
connettersi con un PC e lanciare il software DkVatcher utilizzando il menu TRACE. Il menu OP si
rivela estremamente utile quando si usa il drive&gosizionatore con comandi in MODBUS o in S
NET. Infatti in questo caso la linea seriale nawlta disponibile per il TRACE da PC

i Viene cosi visualizzata la pagina di misura incpatuale deli
--->1|0 — ! suo Valore Nominale. Il Valore Nominale della misur
' . effettuata dipende ovviamente dalla variabile nagar. Il |
! @i Valore Nominale di riferimento & indicato nella Eih i
Vi 1 Motori. [
— | :
Di seguito vengono elencati le grandezze visualzira quest
— menu:

Misura Valore

01 Corrente istantanea: 0%99 % I di picco
02 Corrente efficace: 0699 50=1nom.
03 Sovraccarico: 0699 % di 12T

*0O4 Riservato

Figura 7.1.8 menu “OP”

* yersione software 3.03 0 successiva
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SE “SEnsof - Menu di allineamento Resolver/Encoder

Con il menu SE e possibile verificare 'allineamento del Resoleedel’Encoder. Il valore rappresenta

lo sfasamento in gradi elettrici del Resolver ol’Hatoder rispetto al campo elettrico dei magneti.
Qualora lo sfasamento risultasse importante saoliég meccanicamente il Resolver o I'Encoder e
cambiandone la posizione meccanica rispetto adfallotore e possibile effettuarne 'allineamento.

Le due procedure sono leggermente differenti p&etolver o 'Encoder seguire scrupolosamente le
istruzioni illustrate nella Fig. 7.1.9.

Il menu “SE” viene visualizzato solo quando il paranetro c9 = 0.

Per entrare in questo menu occorre premere il [ENOER] quando sul display e presengE".
Viene cosi visualizzato il messaggi®?’, ad indicare la richiesta di password.

Per i passi successivi fare riferimento alla setpiégura esplicativa.

[ENTER |

----> [S[E| ——

DT T T T T 5
i Viene cosi visualizzato lo stato del drive, somia!
+ alla pagina iniziale. !

N
D

ENTER

Bt

ENTER oo T TTT T T T T T T T,
1 Viene visualizzato lo stato del drive, si ritorntaa
' pagina iniziale. !

____________________________________________

i Occorre premere il tasto [+] fino al raggiungimehtc

4
r
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

O[1] <-rmemeeees ' del valore numerico della password. !
i Dopo aver raggiunto il valore della password
L . occorre premere il tasto [ENTER]. |
D i Resolver i
o 1 Abilitare il TEN !
—_— ' L'albero del motore si porta sullo zero elettrico. !
' Viene visualizzato il valore del disallineamento. !
| Encoder |
Ax | <ot » NON abilitare il TEN i

' Ruotare I'albero motore manualmente di almeno dye
' giri meccanici !
1

' Viene visualizzato il valore dell’allineamentt

/\

valida. Occorre quindi mettere in coppia l'asse atvando il segnale TEN
all'attivazione del segnale TEN verra visualizzatdl disallineamento. :

Il segno del disallineamento viene indicato attrawso i punti decimali delle due.
cifre presenti sul display.

Ened

Un valore lampeggiante sta ad indicare che la misa non € ancora valida.i
Occorre ruotare l'albero motore di due giri meccanci. Successwamenté
all'attivazione del segnale TEN verra visualizzatdl disallineamento. |

Figura7.1.9 menu “SE”
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P L'utilizzo della password (e la relativa funzione d allineamento resolver/Encoder) & riservata
ai tecnici di assistenza; il tecnico di assistenzieve conoscere la password. Se non si conosce la
password contattare il servizio Customer Care dell&elema.

ATTENZIONE

& Durante la fase di allineamento Resolver occorre viéicare che l'albero sia
completamente libero di muoversi; per ragioni di sturezza occorre inoltre
bloccare il motore e non toccare l'albero durante gesta procedura poiché
la stessa prevede movimenti dell'albero motore.

%~ Valori di disallineamento compresi fra [-08 e +08]sono da ritenersi corretti.

%~ Valori di disallineamento superiori a 99 gradi vengno segnalati con il
simbolo “--" lampeggiante.
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Ab

“Alarm buffer”

Menu del Buffer degli Allarmi

Il menu del Buffer degli allarmi permettere la \atmzazione degli ultimi quattro allarmi verificsiti
dall'accensione del drive.
Per entrare in questo menu occorre premere il {&Md ER] quando sul display & presenfd®. Viene
cosi visualizzato 'ultimo allarme rilevato. Ulteri pressioni del tastot] permettono di effettuare una
scansione completa degli ultimi allarmi riscont(atiordine cronologico).

Arrivati all'ultimo, premendo ancofa], si ritorna al menu principale if\b'.

r 1

|| i Premendo [ENTER] quando sul display |¢
-> |A|b| ——= AL n iall ' presente "Ab" vengono visualizzati in ordine g
, ultimi allarmi  che si  sono verificati
E ! dall'accensione. :
Vv, i Viene visualizzata, con lampeggio prima la
AjLin iall | scritta "AL" successivamente il codice dé
— — corrispondente allarme, ad esempio: "AL" "15'.
+ ENTER .
. Premendo [+] e [ENTER] vengono cancellat]
AlLn lal i tmugimgelgtillarmi presenti nel buffer fino a qué:l
i Qualora non si siano presentati allarmi, vienei
. Visualizzato il codice n. all. =00 !
AiL i n iall R '
— NOTA:
n. all. = numero o codice di allarme (vedi paragrafo 7.1).
Figura 7.1.10 menu “Ab”
EP “E2PROM Menu dei parametri di default

Questo menu deve essere utilizzato qualora siationsbdificati tutti i valori dei parametri in modwon
corretto e si voglia ritornare ad una condiziongaceTale menu consente percio di caricare i pait@me
con i valori di default, di seguito viene schemeditn come cio viene effettuato.

E|P

[EnTeR |

d|E

[enrer |

[evrer] o [+]

- N

Menu Principal

Figura 7.1.11 Descrizione del mentEp’.

Premendo [ENTER] quando sul display é visualizzato
“EP’, compare il menu dE’ pertanto se si vorranno
caricare i valori di default dei parametri si dovra
premere ancora [ENTER].

A questo punto sul display comparey?” per una
ulteriore conferma del caricamento dei valori diadé.

Se si € commesso un errore e non si vogliono earic
parametri di default occorre tenere premuto uno del
due tasti, sul display verra evidenziato il mesgagg
“nao’ per alcuni secondi. Se invece si vuole proseguire
con la procedura, bisogna premere per almeno 3ideco
contemporaneamente entrambi i tasti. In tal caso
verranno evidenziati in sequenza i seguenti due
messaggi YE e “- -".

Poiché tale operazione & consentita solamenteva dri
disabilitato, se il segnale TEN e attivo (drivelitdiio),

la scritta “YE” lampeggia per indicare la condizion
anomala. Una volta disattivato il segnale TEN,datts
smette di lampeggiare e l'operazione viene portata
termine.

Alla conclusione, si ritorna nella condizioner".
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SA “SAVE - Menu di salvataggio parametri

Questo menu salva i parametri (memorizzati in RAM)a memoria non volatile (flash memory).

Tale comando permette di memorizzare in manienaaeente tutto il set di parametri in uso al momento
del salvataggio. Cio significa che alle successizeensioni del drive, i parametri assumeranno arval
salvati.

| sottomenu di questa pagina sono uguali a quelladpagina EP’ a parte il menu dE’ che non &
presente Per rendere attiva la selezione di un nuovo motdreodifica del parametrod8’), occorre
spegnere e poi riaccendeiledrive.

ATTENZIONE

Di seguito sono descritti i sottomenu aggiuntivi previsti per ECO2D/EC0O4D
equipaggiato con le opzioni disponibili.

IP  “Intelligent Positioner Parametefs - Menu dei parametri del sistema di posizionameto

In questo menu é possibile visualizzare e mod#icaprincipali parametri della sezione sistema di
posizionamento del drive (loop di posizione).

Viene cosi visualizzata la pagina di editing detapaetro ei
quindi il suo valore. \
Per modificare tale valore si deve utilizzare iktta [+],
premendolo viene incrementato il valore precedeet&mi
visualizzato. Tenendo premuto questo tasto l'inergm del !
valore del parametro avviene in modo automaticelece. Il !
valore desiderato viene memorizzato con [ENTERhdusi
ritorna al menu principale nella posizione da ¢@é partiti.

Di seguito vengono elencati i parametri di quesémm

Parametro Range Valore Default
11 Guadagno Proporzionale anello di spazio: G299 20
12 Guadagno Integrale anello di spazio: 6®9 10
I3 Guadagno Derivativo anello di spazio: 009 00
14 Valore di compensazione inerzia: 00+99 00
15 Timeout su errore di posizione (s/100): D9 20
*16 Riservato: 0914 00
*I7 Riservato: 0899 01

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug¢ punti del display cominciano a lampeggiare per
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento).
Una volta terminata la fase di parametrizzazionel diive, utilizzando il menu “SA” (SAve), si pud
salvare in maniera permanente il set di parametripostati.

Figura 7.1.12 Descrizione del menu “IP”".

* yersione software 3.03 0 successiva

ATTENZIONE
Il sotto menu aggiuntivo “IP” & previsto sempre tranne cheper la predisposizione
analogica (quando c9 = 0).
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PL “Pulse Positioner Parametets Menu dei parametri del posizionatore a impulsi

In questo menu e possibile visualizzare e modéidgparametri relativi all'opzione posizionamentb a
impulsi.

Viene visualizzata la pagina di editing del paramet quindi i
il suo valore. '
Per modificare tale valore si deve utilizzare ibtta [+], |

[Enter | [EnTeR |

visualizzato. Tenendo premuto questo tasto l'inergm del
valore del parametro avviene in modo automaticelece; il
valore desiderato viene memorizzato con [ENTERhdusi
ritorna al menu principale nella posizione da ¢@ partiti.

Di seguito vengono elencati i parametri di questmm

Parametro Range  Default
P1 Impulsi / giro (parte piu significativa):  00+99 03
P2 Impulsi / giro (parte meno significativa): 06-99 60
P3 Errore di inseguimento in gradi

(parte piu significativa): 00+99 99
P4 Errore di inseguimento in gradi
(parte meno significativa): 0G-99 99

P5 Rampa acceleraz. in ms per 100 RPM : 8909 10
P6 Rampa deceleraz. in ms per 100 RPM : 609 10
P7 Velocitd massima in RPM /100 : 0460 30

NOTA: | parametriP1 e P2 vanno letti insieme, ilvalore di
default si legge quindi 360. Analogamente P8re P4,
il valore di default € dunque 9999.

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare per
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento).
Per cui, terminata la fase di parametrizzazionel diive, utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo
salvare in maniera permanente il set di parametripostati.

Figura 7.1.13 Descrizione del menu “PL".

ATTENZIONE
& || sottomenu aggiuntivo “PL” € previsto solo per il Drive che dispone almenoalla
opzione “Posizionamento ad Impulsi”.
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AP “ Axis Parameters- Menu dei parametri Asse Elettrico

In questo menu e possibile visualizzare e modii¢grarametri relativi all'opzione Asse Elettrico.

Viene visualizzata la pagina di editing del paramet quindi

[ENTeR | [ENTeR |

valore desiderato viene memorizzato con [ENTERhdusi
ritorna al menu principale nella posizione da ¢@ partiti.

1 1
1 1
1
--->|A|IP| ——— Al —— i il suo valore. |
— ! Per modificare tale valore si deve utilizzare iktta [+],
| || | premendolo viene incrementato il valore precedeetgen
| — ENTER ||+ : " !
v : visualizzato. Tenendo premuto questo tasto l'inergm del !
Al2|— 1 valore del parametro avviene in modo automaticelece; il |

|

1

1

1

; Di seguito vengono elencati i parametri di quesémm

—
Parametro Range Valore Caflt

N Al Tacche Encoder Master hi : 6O@9 20

A2 Tacche Encoder Master lo : 609 48

1 —— A3 Numeratore rapporto Riduzione :  0%99 01

6 A4 Denominatore rapporto Riduzione : 0%99 01

A A5 Errore inseguimento max {(n gradj hi: 0099 99

A6 Errore inseguimento max {n gradj lo:  00:99 99

NOTA : | parametri A e A2 vanno letti insieme, il valore
default si legge quindi 2048 impulsi/giro.
Analogamente i valori diA5 e A6 vanno letti insiemgil
valore di default € dunque 9999 gradi.

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare p¢
indicare che la memorizzazione non ha carattere penente (verra cioé persa allo spegnimento).
Per cui, terminata la fase di parametrizzazione dielve, utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo salre
in maniera permanente il set di parametri impostati

1)

Figura 7.1.14 Descrizione del menu “AP”.

ATTENZIONE
& || sottomenu aggiuntivo “AP” & previsto solo per il drive che dispone della gpone
“Asse Elettrico”.
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Ho “Homing Parameters- Menu dei parametri Asse Elettrico

In questo menu & possibile visualizzare
della procedura di homing (zero assi) con le opzibe |la prevedono.

e modiéidaparametri relativi alle modalita dell’esecuzon

[EVeR |

--->1|H

<_---

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug¢ punti del display cominciano a lampeggiare p¢

T

[+]

I

[+]

Viene visualizzata la pagina di editing del paramet quindi

il suo valore.

Per modificare tale valore si deve utilizzare istta [+],

premendolo viene incrementato il valore precedeataen
visualizzato. Tenendo premuto questo tasto l'inergm del
valore del parametro avviene in modo automaticeleoe; il
valore desiderato viene memorizzato con [ENTERhdusi

ritorna al menu principale nella posizione da ¢@é partiti.

Parametro

Di seguito vengono elencati i parametri di questmm

Range Valore Daflt

H1 Metodo per effettuare lo zero assi: 435 01
H2 Velocita di ricerca switch % della
velocita nominale: 499 05
H3 Velocita di ricerca Marker in
millesimi della velocita nominale : 499 05
H4 Tempo di rampa di accelerazione /
decelerazione (in ms/100 RPM):  +99 10
H5 Segno offset di spazio: =01 00
H6 Offset di spazio, decine di migliaia : €99 00
H7 Offset di spazio, centinaia: =99 00
H8 Offset di spazio, unita : 99 00
H9 Utility per la taratura manuale
dell'offset di spazio: 62 01

indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento).
Per cui, terminata la fase di parametrizzazione deive, utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo salre
in maniera permanente il set di parametri impostati

Br

Figura 7.1.15

A\

ATTENZIONE

< || sotto menu aggiuntivo “Ho” e previsto solo per il Drive che dispone della

Y

opzione in cui e utilizzato I'anello di spazio.
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nP

“Network Parameters

- Menu dei parametri relativi alla rete

Il menu permette il settaggio dei parametri relalia rete (bus di campo).
Per entrare in questo menu occorre premere il {&Nd ER] quando sul display & present#™. Viene
visualizzato cosi il parametral’.

[EnTer |

e

Selezionato il parametro che si vuole modificarsufiiciente premere
il tasto [ENTER]per entrare nella pagina di editing del paramefr
Viene cosi visualizzato il suo valore, per modifiossi deve premerd
il tasto f+]. Il valore del parametro viene incrementato ogpiia che |
si preme il tasto fino a raggiungere il valore tenisuperiore poi,
ricomincia da uno; tenendo premuto questo tastoréimento avviengd
in modo automatico e veloce. Il valore desideraéme& memorizzato,
con [ENTER] quindi si ritorna al menu principale lagbosizione da,
Cui si & partiti. '

Parametro Range  Valore Default
nl CAN bus Baud rate: 0%08 08

NB: Una volta modificato il valore di un parametro, iug punti del display cominciano a lampeggiare p
indicare che la memorizzazione non ha carattere panente (verra cioé persa allo spegnimento). U
volta terminata la fase di parametrizzazione deivdy; utilizzando il menu “SA” (SAve), si puo salvain
maniera permanente il set di parametri impostati.

Br
na

Figura 7.1.16

ATTENZIONE
& || sottomenu aggiuntivo “nP” e previsto solo per il Drive che dispone delle agponi
“CANopen”, “S-CAN".
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7.2 DESCRIZIONE PARAMETRI

Se si vuole configurare il drive ECO2D/ECO4D bisagmpostare tutti i parametri essenziali per il suo
corretto funzionamento.
| parametri sono classificati secondo differentegarie riportate nelle seguenti tabelle e suceassnte
vengono descritti.

dl Guadagno proporzionale dell'anello di velodk®, %
d2 Guadagno integrale dell'anello di velocka, %
d3 Velocita massima del motoré,,,,. %
d4 Regolazione offset di velocita. %
d5 Corrente massima del motore. %
dé Rapporto orrente di picco/corrente nominale %
d7 Funziond?T. %
dsg Selezione motore. Numero puro

Tabella 7.2.1 Parametri d

E1l Velocita nominale massima. %

E2 Filtro sul riferimento di entrata. %

E3 Parametro Eccezioni. Numero
*E4 Riservato Numero

Tabella 7.2.2 Parametri E

F1 Rampa di massima accelerazione. %

F2 Rampa di massima decelerazione. %

F3 Rampa di emergenza. %

*F4 Riservato Numero
Tabella 7.2.3 Parametri F

cl Selezione impulsi uscita RTE. Numero puro
c2 Verso rotazione motore Numero puro
c3 Selezione tipo di controllo (velocita/coppia). Neno puro
c4 Selezione coppie polari Resolver. Numero puro
ch Selezione impulsi giro Encoder. Numero puro
c6 NON UTILIZZATO. -
c7 Numero nodo della rete. Numero puro
c8 NON UTILIZZATO. --
c9 Selezione modalita di funzionamento. Numero puro

Tabella 7.2.4 Parametri c

11 Guadagno proporzionale dell'anello di spazio. %

12 Guadagno integrale dell'anello di spazio. %

13 Guadagno derivativo dell'anello di spazio. %

14 Valore di compensazione inerzia. %

15 Timeout su errore di Posizione (in centesimi doselo). Numero
*16 Riservato Numero
*|7 Riservato Numero

Tabella 7.2.5 Parametri | conopzione"Posizionamento ad Impulsi o Asse Elettrico

* yversione software 3.03 0 successiva

77



ECO2D/ECOA4D - Capitolo 7 p 2

Parametri e Messag@fiescrizione parametri

*0O1 Corrente istantanea. Numero
*02 Corrente efficace. Numero
*03 Sovraccarico (% dfT) . Numero
*O4 Riservato Numero
Tabella 7.2.6 Parametri O
P1 Impulsi/giro albero motore (parte piu significa)v Numero
P2 Impulsi/giro albero motore (parte meno significaji Numero
P3 Massimo errore di inseguimento (gradi) (partegpgnificativa). Numero
P4 Massimo errore di inseguimento (gradi) (parte m&gaoificativa). Numero
P5 Rampa accelerazione (in ms/100 RPM). Numerp
P6 Rampa decelerazione (in ms/100 RPM). Numerp
P7 Velocita massima (in RPM/100). Numero
Tabella 7.2.7 Parametri P coropzione* Posizionamento ad Impulsi
Al Tacche Encoder Master hi (parte piu significativa) Numero
A2 Tacche Encoder Master lo (parte meno significitiva Numero
A3 Numeratore Rapporto di Riduzione. Numerd
A4 Denominatore Rapporto di Riduzione. Numerq
A5 Errore inseguimento massimo (in gradi) hi (partegignificativa). Gradi
A6 Errore inseguimento massimo (in gradi) lo (paremmsignificativa). Gradi
Tabella 7.2.8 Parametri A coropzione* Asse Elettrico
H1l Metodo per effettuare lo zero assi. Numero pguro
H2 Velocita di ricerca switch in % della velocita nioale. %
H3 Velocita di ricerca Marker in millesimi della veita nominale. %
H4 Tempo di rampa di accelerazione/decelerazionm$it100 RPM). Numero
H5 Segno offset di spazio. Numero
H6 Offset di spazio in impulsi encoder master (h&cide di migliaia. Numero
H7 Offset di spazio in impulsi encoder master (megntinaia. Numero
H8 Offset di spazio in impulsi encoder master ()it Numero
H9 Utility per la taratura manuale dell'Offset di 2jga Numero
Tabella 7.2.9 Parametri H (Homing) colpzione* Asse Elettrict
[ n1 | CANbus Baud rate. | Numero purg|
Tabella 7.2.10  Parametri n coropzioni“ CANoperi, “S-CAN'.

* yersione software 3.03 0 successiva
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PARAMETRI d

NOTA

Il valore del parametrodS’ € ininfluente se viene utilizzato lingresso haade
EXTREF di limitazione della coppia.

Per un corretto controllo del sistema assicurarsilee il momento d'inerzia del
carico non superi mai di 10 volte il momento d'inezia rotorico, anche
utilizzando accelerazioni/decelerazioni modeste.

Guadagno proporzionale dell'anello di velocitakKP Valore in %

(01 +99): 01 =momento d'inerzia del carico nallmotore a vuot@20 = valore default)
50 = momento d'inerzia del carico 2,5 volte quetitorico;
99 = momento d'inerzia del carico 5 volte quetitrico.

In funzione del momento d'inerzia del carico oceascegliere il valore appropriato per
consentire una regolazione efficace della velat#amotore.

Guadagno integrale dell'anello di velocitaKl Valore in %

(01 +99): 01 = guadagno tre volte inferiore al muae 60 = valore defaul);
50 = guadagno nominale;
99 = guadagno tre volte superiore al nominale.

Il guadagno integrale nell'80% delle applicaziootmamente dimensionato se posto al suo
valore nominale.

Nel caso in cui il momento d'inerzia del caricoenipli 5 volte quello rotorico € conveniente
diminuirne proporzionalmente il valore. Se invedarante il ciclo macchina, si verificano
frequenti variazioni di coppia resistente, aumergappropriatamente il valore.

Regolazione fine del Fondo Scala di Velocita Valore in %

Regolazione fine (max +/-12,5%) debndo Scala di Velocitadel motore. lIFondo Scala
Nominale della Velocita del motore é fissato nella Tabella motori. Vedi BEALA
MOTORI in Allegato B

Fondo Scala di Velocitae Fondo Scala Nominalalella Velocita* E1/99

Il parametrod3 ci consente di aggiustare ulteriormente e fineménteéondo Scala di
Velocita

(01+99): 01=-12,5% délondo Scala di Velocita
50 =Fondo Scala di Velocit{50 = valore defauly;
99 = +12,5% ddFondo Scala di Velocita.
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Regolazione offset di velocita Valore in %

(01 +99): 01 = correzione dello 0,4 % della vei@ciominale in senso orario;
50 = offset nullo§0 = valore defaul);
99 = correzione dello 0,4 % della velocita norferia senso antiorario.

Equivale alla regolazione dell'offset del set-paintelocita fornito al drive.
Il senso di rotazione del motore e riferito ad edh@volto verso l'osservatore.

Corrente massima del motorelmax Valore in %

(01 +99): 99 = limitazione nulla> massima corrente nomindB@®=valore default);
01 = limitazione massima> corrente nominale nulla.

Per massima corrente nominale erogabile al mofoirgende lal o, indicata nelle tabelle
motori.

Il valore del parametro e ininfluente se vieneiz#dto l'ingresso hardware EXTREF di
limitazione della coppia.

Parametro dipendente dal tipo di motersettato automaticamente al suo valore nominale.
Si modifica automaticamente se viene cambiatpd ti motore (parametral8’).

m Rapporto Corrente di picco/Corrente nominale Valore in %

(01 +99): Rapporto in percentuale delle corredi £ valore defauly.

Il parametro, fermo restando il valore della coreemominale impostato das’, modifica il
valore delld .o in base al rapporto indicato.

Il range di variazione del rapporto non € sempr&ade ma varia a seconda del motore
selezionato e della massirscco erogabile dal modello del Drive utilizzato.

Parametro dipendente dal tipo di motérsettato automaticamente al suo valore nominale a
set di ‘08"

Funzione 12T Valore in %

(00 +99): 99 =1 secondo allgcco
00 = 5 secondi allgycco (00 = valore defaul).

La funzione I2T & una funzione che permette diiferal motore una corrente superiore alla
corrente nominale per un tempo limitato cio all@sz di garantire che i parametri di
smaltimento termico del motore siano rispettati.ilSeiclo di utilizzo del motore non e
compatibile con il suo modello termico la funzidA€ porta il limite della corrente di picco
alla corrente nominale del motore garantendone leosua protezione. Vedi merDP
variabileO3
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m Selezione motore

Numero Puro

(00 + 60):

Q0 = valore defauly.

Il valore del parametro da impostare, per selezmiiamotore utilizzato che il drive deve

pilotare, & ricavabile dalle tabelle motori.

ATTENZIONE
A @ Non impostare valori del parametrd8 che non rientrino nelle tabelle

motori in Allegato B.

% Per rendere attiva la selezione di un nuovo matoo®rre spegnere e po
riaccendere il drive dopo aver selezionato il metor

PARAMETRI E

Velocita nominale massimaV1

Valore in %

E’ la velocita a cui il motore deve ruotare comassimo setpoint di velocita (es. 10V per |l

setpoint analogico).

Ovviamente la velocitd massima non puo superdferido Scala Nominalelella Velocita
che ovviamente dipende dal tipo di motore.

(01 +99): 01=19%ondo Scala Nominalalella Velocita
50 = 50 %Fondo Scala Nominalalella Velocita

99 = 100 %~ondo Scala Nominalalella Velocita(99 = valore defaul).

Filtro sul riferimento di entrata

Valore in %

Filtro passa basso sul setpoint velocita (REF\, BEEtpoint digitale).

(01+99): 1= fi=4Hz

50= f;=75 Hz 60 = valore defaul);
9% f;= 150 Hz; corf, = frequenza di taglio della banda passante.
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Parametro Eccezioni Numero

ol =

Parametro eccezioni.

(00 +09): 00 = valore di default.

E3=01= modifica scala filtro riferimento di entrata:

conE3 = 1, cambiando il valore del parameti®2’, la banda passante del
filtro sul riferimento varia tra 0,08 e 8 Hz.

E3=02= interruzione temporanea del posizionamento:

normalmente se durante un posizionamento si téigiegnale IEN, l'asse
esegue una fermata in rampa di emergenza.

Ripristinando il segnale IEN, I'asse rimane fermaoppia.

Con E3 = 2 in modalitd posizionatore trapezoidale, seadi@& un
posizionamento si toglie il segnale IEN, l'assegaseancora una fermata in
rampa, ma una volta che si ripristina il segnal®l, Il posizionamento
interrotto viene portato a termine.

*E3=03=  controllo di TEN e IEN:
Controllo di TEN e IEN solo hardware in modo posimtore incrementale
gestito da S_net.

*E3=04= Riservato

*E3 =05= Riservato

*E3=06= Riservato

*E3=07= Riservato

*E3 =08= Riservato

*E3=09=  Cambio mappatura per compatibilitd con PLC Siemians
modalita MODBUS RTU

CUSTOM

Numero

* yersione software 3.03 0 successiva
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PARAMETRI F

Rampa di massima accelerazione Valore in %

Tempo richiesto per portare il motore dalla vebbaéro alla velocita nominale.

(00 +99): 00 = no ramp®Q = valore defauly;
50 = 1,5 secondi;
99 = 3 second.i.

F2 Rampa di massima decelerazione Valore in %

Tempo richiesto per portare il motore dalla vekbciobminale alla velocita zero.

(00+99): 0= noramp®Q = valore defauly;
50 = 1,5 secondi;
99 = 3 second..

F3 Rampa di emergenza Valore in %

Valore della rampa di decelerazione alla disativaz dello IEN (da adottare come
eventuale fermata di emergenza) oppure all'idexatifione di alcuni allarmi interni al drive
che consentono al Drive di bloccare I'asse (alla2yg, 6, 10, 13).

(00 +99): 0 =no ramp&Q = valore defaul);
50 = 1,5 secondi;
99 = 3 secondi.

*F4 CUSTOM Numero

* yversione software 3.03 0 successiva
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PARAMETRI ¢

Selezione impulsi RTE --

Quando il drive e acquistato con I'opziod@-RRTEN (scheda impulsi resolver to encoder
con guadagno automatico) € possibile selezionarengllsi di uscita encoder simulato
digitalmente tramite questo parametro.

Cl1l =1 ->1024 impulgifro elettricq risoluzione 12 bitdefault)
C1 =2 ->512 impulsifiro elettricq risoluzione 12 bit
C1 = 3 -> 256 impulsifiro elettricq risoluzione 10 bit
C1 =4 -> 128 impulgifiro elettricq risoluzione 10 bit

Il numero di impulsi permiro meccanicosi calcolamoltiplicando gli impulsi per giro
elettrico per ilnumero di coppie polardel resolver (1 coppia polare = 2 pali).

| valori 1 e 2 possono essere utilizzati solo seelacitd meccanicalel motoremoltiplicata
per il numero di polidel resolver énferiore a 20000 r.p.m

La tabella 6.10 illustra il numero di impulsi meoaa in funzione dei resolver comunemente
utilizzati sui motori Selema.

Tabella 6.10 Selezione risoluzione impulsi di uscita in simwaegi encoder

Impulsi  per Impulsi per giro meccanico in funzione delle coppielari resolver
Parametro | giro elettrico
C1 1 coppia polare| 2 coppie polari| 3 coppie polari| 4 coppie polari
(2 poli) (4 poli) (6 poli) (8 poli)
1 1024 1024 2048 3096 4096
Max 6000 rpom | Max 6000 rpm | Max 4500 rpm Max 3000 rpm
2 512 512 1024 1536 2048
Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 4500 rpm Max 3000 rpm
3 256 256 512 768 1024
Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 6000 rpm Max 6000 rpm
4 128 128 256 384 512
Max 6000 rpm | Max 6000 rpm | Max 6000 rpm Max 6000 rpm

c2

Verso rotazione motore Numero puro

(00+01): 00 = Verso oraridQ = valore di defaul);

01 = Verso antiorario (invertito).
Il senso di rotazione é da intendersi guardantlzera motore.

c3

Selezione tipo di controllo Numero puro

(00+01): 00 = Controllo di velocitéDQ = valore di defaul);

01 = Controllo di coppia.
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Selezione coppie polari Resolverct’ =0

Numero puro

(0+8):00 =

Le coppie polari del resolver sono dééinn modo fisso all'interno della

TABELLA MOTORE e sono funzione del relatival8’ selezionato

(00 = valore di defaul);

ATTENZIONE Parametro c4
= Danon Maodificare. Da utilizzare solo in casi particori.

“dg”)

= Tipicamente le coppie polari del resolver sono Hjpate nella
TABELLA MOTORI che il Drive utilizza all’accensiondéparametro

01 =1 Coppia polare;

08 = 8 Coppie polari.

Selezione impulsi giro Encoder (Quando si usa I'Emcler al posto del
Resolver) “c6'=0

Numero puro

Questo parametro va settato in funzione dell'encaomatato sul motore.

(00+ 09): 00 =4096 impulsi/giro;
01 =2048 impulsi/giro0l = valore di defaul);
02 = 1024 impulsi/giro;
03 =512 impulsi/giro;
04 =4000 impulsi/giro;
05 =2000 impulsi/giro;
06 = 1000 impulsi/giro;
07 =500 impulsi/giro.
08, 09= motori coppia (vedi “Torque Motors - TechnicaaNual”)

09EC0O2D041d8=43 c5=01.

S.r.l. guando viene montato I'Encoder sul motore.

ATTENZIONE Parametro c5
= Verificare che il valore di c5 sia uguale a quellindicato nella sezione

Note della tabella motore utlizzata per seleziona il motore
(parametro d8). Esempio Tabella motore A046 per drive

= Questo parametro viene settato dal reparto prodazitella Selema

Selezione tipo di sensore

Il Drive e in grado di gestire oltre ad encoderémentali e resolver anche encoder assoluti

Il tipo di sensore di posizione viene selezionain questo parametro c6.

Per mantenere la

compatibilita dei parametri con le release Firmwgarecedenti occorre mantenere c6 = 0
(default c6 = Q. Per informazioni sugliencoder assolutiriferirsi alla documentazione

“ABSOLUTE ENCODERS".
c6 = 1: resolver
c6 = 2: encoder incrementale
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c6 = 3: encoder assoluto lineare
c6 = 4: encoder assoluto rotativo
*c6 = 5: encoder assoluto rotativo BISS

Attenzione c6 viene letto soltanto all'accensiaih@ Drive

Numero nodo della rete Numero puro

(01+99): 01 = valore di defaul).
Il valore indica l'indirizzo che si vuole assoeial drive collegato in rete.

ATTENZIONE
Questo parametro viene letto soltanto all'acceestsh drive.

Tutte le modifiche (ovviamente complete del salggia sulla memoria non
volatile) verranno quindi attuate soltanto allacessiva accensione.

c8 NON UTILIZZATO -

Parametro non utilizzato, RISERVATO.

c9 Selezione modalita di funzionamento Numero puro

Selezione Modalita di funzionamento (ingresso agiaoo posizionamento).

(00=+ 09): 00 = Ingresso analogico, il setpoint di vébbo coppia e acquisito dagli
ingressi REF e REF\0Q = valore di defaul).

01 = Ingresso Posizionamento ad Impugsiprevisto come opzione

02 = Ingresso Asse Elettricee previsto come opzione

03 = Rete MODBUS & S-NETSe previsto come opzione

04 = Rete S-CANse previsto come opzione

05 = Rete CANoperse previsto come opzione

06= CAM Elettronicase previsto come opzione

07 = SAP (Stand Alone Positionsg previsto come opzione
*08 = MSQ

*09 = CUSTOM

* yersione software 3.03 0 successiva
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PARAMETRI |

Questo menu € presente in tutte le opzioni inrmairviene I'anello di spazio quindisse elettrico, SAP,
CAM Elettronica, Reti di campo, Posizionatore adpuisi ecc e consente di modificare alcuni parametri
della sezione Posizionatore del Drive.

11

Guadagno proporzionale anello di spazio %

Questo parametro regola la sezione proporziondldPt dell'anello di regolazione del
posizionatore.

H

(01+ 99): 01 = minimo della scal2@ = valore di defaul);
99 = massimo della scala.
Guadagno integrale anello di spazio %

Questo parametro regola la sezione integrale dBl &tll'anello di regolazione del
posizionatore.

(00 +99): 00 = minimo della scald( = valore di defaul);
99 = massimo della scala.

H

Guadagno derivativo anello di spazio %

Questo parametro regola la sezione derivativa dBl éell'anello di regolazione del
posizionatore.

4

(00 +99): 00 = minimo della scalaQ = valore di defaul);
99 = massimo della scala.
Valore di compensazione inerzia, Feed %

Parametro di compensazione del ritardo del sisttipendente dall'inerzia del carico.
Per minimizzare I'errore di inseguimento tenerestiuparametro con valori bassi per sistemi
a bassa inerzia e con valori alti per sistemi talinkrzia.

(00 +99): 00 = per sistemi a bassa iner@2a<£ valore di defaul);
99 = per sistemi ad alta inerzia.

H

Timeout errore di posizione Numero

Questo parametro indica il tempo (espresso in signtedi secondo) oltre il quale il

posizionatore va in allarme se la posizione teodifferisce dalla posizione reale per un
valore maggiore di quanto specificato dal parametie definisce I'errore massimo di
inseguimento. Cio avviene se durante il movimeritansontra un ostacolo meccanico
oppure se il sistema non & dimensionato adeguatamispetto alle prestazioni dinamiche
desiderate (accelerazione, decelerazione, velocita)

(01 +99): 01 =10 m<2Q = valore di defaul);
99 = 990 ms.
*16 Riservato Numero
*17 Riservato NUMEro

* versione software 3.03 o successiva
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PARAMETRI P

Questo menu, presente solo con l'opziofsizionatore ad Impulsi, rappresenta i parametri
identificativi del comando di posizionamento ad uigp.

Impulsi/giro albero motore (parte piu significativa) Numero

Questo parametro indica il numero di impulsi neadss far compiere un giro meccanico
all’albero del motore. Il numero di impulsi/giradato daP1 x 100 + P2 (impulsi)

(00 +99): 03 = valore di defaul).

Impulsi/giro albero motore (parte meno significatiwa) Numero

Questo parametro indica il numero di impulsi neadss far compiere un giro meccanico
all'albero del motore. Il numero di impulsi/giradato daP1x 100 + P2 (impulsi)

(00 +99): 60 = valore di defaul).

Massimo errore di inseguimento (parte piu significéiva) Numero

Massimo scostamento (espresso in gradi) accettibile posizione teorica e la posizione
reale. Il massimo errore ammesso € datd*8a 100 + P4 (gradi)

(00 +99): 09 = valore di defaul).

Massimo errore di inseguimento (parte meno signifativa) Numero

Massimo discostamento (espresso in gradi) acclettahila posizione teorica e la posizione
reale. Il massimo errore ammesso € datd8a 100 + P4 (gradi)

(00 +99): 09 = valore di defaul).

NOTA: Errore di inseguimento

Se l'errore di inseguimento supera il massimo eabonsentito per un tempo superiorg a
guello impostato attraverso il parametl® (time-out errore inseguimento), vien
generato l'allarme “errore di inseguimento posieloAL 16

Rampa accelerazione Numero

Rampa di acceleraziorgspressa in ms per 100 RPM di incrementdSe si imposta 10
significa che il motore incrementera la sua vebodi 100 RPM ogni 10 ms. Per portare il
motore da 0 a 1000 RPM occorreranno 100 ms.

(00+99): 00 = rampa minima (massima acceleraziod@)=(valore di defaul).
99 = 99 ms per 100 RPM di incremento (minimaetaazione).

88



ECO2D/ECOA4D - Capitolo 7 p 2 Parametri e Messag@lescrizione parametri

m Rampa decelerazione Numero

Rampa di deceleraziorespressa in ms per 100 RPM di decrement&e si imposta 10
significa che il motore decrementera la sua vedotgbrica di 100 RPM ogni 10 ms. Per
fermare un motore che sta girando a 1000 RPM cex@rno 100 ms.

(00+ 99): 00 = rampa minima (massima deceleraziod€)=(valore di defaul).
99 = 99 ms per ogni 100 RPM di decremento (ménitecelerazione).

Velocita massima Numero

Velocita massimaspressa in RPMLOO. Per avere una velocita massima di 3000 RPM
occorre settare il parametro a 30.

(01+ 60): 01 =100 RPM 30 = valore di defaul).
60 = 6000 RPM.

PARAMETRI A

Questo menu €& presente solo con l'opzioAssé Elettricd, rappresenta i parametri identificativi
dell'Encoder Master nella funzione Asse Elettfic6=2".

Tacche Encoder Master hi (parte piu significativa) Numero

Questo parametro indica, la parte piu significativkel dato fornito dal costruttore
dell'Encoder Master, di solito indicato come “imgiyder giro”.
Il numero di impulsi per giro € dato d&i x 100 + A2.

(00+99): 20 = valore di default

Tacche Encoder Master lo (parte meno significativa) Numero

Questo parametro indica, la parte meno signifieatidel dato fornito dal costruttore
dell'Encoder Master, di solito indicato come “imgiyer giro”.
Il numero di impulsi per giro € dato d&i x 100 + A2.

(00=+ 99): 48 = valore di default.
Numeratore Rapporto di Riduzione Numero
Questo parametro indica il numeratore del rappdirtaduzione
(01+99): 01 = valore di default.
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Denominatore Rapporto di Riduzione Numero

Questo parametro indica il denominatore del rajppdirtiduzione
(01+99): 01 = valore di default.

NOTA: Rapporto di Riduzione
Il Rapporto di Riduzione rappresenta la simulazidekriduttore meccanico, funzionar
anche con rapporti di riduzione frazionari. Il mat@lave, cioé quello controllato dal dri
gira ad una velocita data dalla seguente formula:

Velocita Slave = Velocita Mastex [A3/A4].
Ad esempio, settando A3 = 3 ed A4 = 5, lo slava giti lentamente del Master, simular
un riduttore con rapporto pari a 5/3.

AS

Errore inseguimento massimo hi (parte piu significéiva) Gradi

ea

do

Massimo errore di inseguimento di posizione, rapgmé il massimo discostamento
(espresso in gradi) accettabile tra la posizioneida e la posizione reale relative all'albero

dello slave. Il massimo errore ammesso € daté\8a 100 + A6 (gradi)
(00+ 99): 99 = valore di default.

A6

Errore inseguimento massimo lo (parte meno signifativa) Gradi

Massimo errore di inseguimento di posizione, rapgmé il massimo discostamento
(espresso in gradi) accettabile tra la posizioneida e la posizione reale relative all'albero

dello slave. Il massimo errore ammesso e daté\8a 100 + A6 (gradi)
(00+ 99): 99 = valore di default.

NOTA: Errore di inseguimento
Se l'errore di inseguimento supera il massimo eatmmsentito per un tempo superiof
guello impostato attraverso il parametBo(time-out errore inseguimento), viene gene

e a
fato

l'allarme “errore di inseguimento posizion&l 16

*PARAMETRI oP

*O1

*O2

*O3

*O4

Corrente istantanea %

Corrente istantanea, percentuale rispetto allaent#rdi picco

Corrente efficace Numero

Corrente efficace, la nominale vale 50, filtragD secondi

T Numero

Percentuale sovraccarico, a 99 interviene iit

Riservato Numero

* yersione software 3.03 0 successiva
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PARAMETRI H (HOMING)

Questo menu e presente solo con l'opziofsse Elettricd (“c9=2") e rappresenta i parametri della
procedura di homing (zero asdie modalita di esecuzione dell’homing invece sodertiche a tutte le
opzioni che prevedono guesta procedfaAM Elettronica, SAP e Reti di campo in generalehenu di
homing delle opzioni pit complesse sono paramethitizesclusivamente da programiave Watcher

o dalle relativereti di campo La descriziongei metodi di homingdi questo manuale e la stessa per tutte
le procedure; alcuni parametri delle opzioni piumptesse non sono qui descritti e pertanto e
indispensabile consultare comunqgue la documentazigativa a quella specifica funzione meccatranica

Metodi di homing

In questa sezione si descrivono i vari metodi conilcdrive cerca la posizione di zero dell'asse. S
possono usare due limit switch posti a fine coqgauce un home switch posto in un qualsiasi punto de
percorso. Alcuni metodi dopo aver trovato lo switddercano I'index pulse (marker) dell’encoder per
ottenere una maggiore precisione.

L'utente puod specificare sia le velocita sia I'decazione di homing, tenendo presente che il metsdo
una velocita piu alta per cercare lo switch e uépssa per I'eventuale ricerca dell'index pulse.

E possibile anche definire un offset di posizidnequesto caso, una volta finita la procedura siethda
posizione non viene azzerata ma gli viene asseghatmlore —offset (offset cambiato di segno). In
aggiunta, forzando a 1 il bit 7 del Registro A8ming_methoddopo aver completato I'operazione
standard di homing I'asse invece di fermarsi, cardia muoversi per uno spazio pari all’'offset defin
nel Registro 1%home_offsetportandosi alla zero position dell’applicazioriéna volta raggiunta la
posizione di zero, I'asse viene bloccato.

La velocita con cui avviene ricercato il markerl'éelcoder € piu bassa di quella di ricerca dellatcw
per garantire una maggiore precisione. L'avanzameatso lo zero position dell’applicazione, nelaas
in cui ci sia un offset e sia richiesto tale sposato, avviene alla velocita di ricerca del marker.

Si assumono le seguenti convenzioni

« l'estremo sinistro dell'asse determina la quota&iioie e quindi ilimit switch di sinistrae quello
negativo

e l'estremo destro dell'asse determina la quota sopee quindi illimit switch di destraé quello
positivo

* Index pulse, marker, impulso di zesono modi convenzionali per esprimere la stessa easoé
un impulso che si attiva in una precisa posiziomeganica dell’albero motore. In mmotore con
encoder si attivauna sola volta per giro meccanicdn un motore con resolvesi attiva adogni
transizione della coppia polaréel resolver. Nel motore con resohaal una coppia polarg?2
poli) si haun solo impulso2 coppie polari{4 poli) si hannalue impulsiecc.

* Nei disegni sottostanti l&inea tratteggiata indica il punto in cui convenzionalmente si attiva
'impulso di marker (index pulse)

Per la scelta del metodo occorre definire il segmlhoming utilizzato (limit switch o home switgh
direzione di attuazione appropriata e 'impiego enm dell'index pulse.

Le modalita implementate sono quelle previste naN@pen Device Profile DSP 402. Le modalita
implementate sono le numero 1, 2, 3, 4, 5, 6, 8719, 20, 21, 22, 33, 34, 35.
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Metodo 1: ricerca di zero su limit switch negativo.

L’asse viene portato verso sinistra finché non @iattivato il limit switch negativo. Si inverte quii il
moto e si azzera la posizione in corrispondenzgu@io index pulse che viene trovato.

[ . | |

Index Puls

1
1
1
Negative Limit Switc| | 1

Figura metodo 1:  Ricerca zero sul Limit Switch Naga

Metodo 2: ricerca di zero su limit switch positivo.

L’asse viene portato verso destra finché non vigttigato il limit switch positivo. S’inverte quindl
moto e si azzera la posizione in corrispondenzgu@io index pulse che viene trovato.

Index Puls

Positive Limit Switcl

Figura metodo 2: Ricerca zero sul Limit Switch ifes.
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Metodi 3 e 4: ricerca di zero su home switch posio.

Con questi metodi la direzione del movimento digenthllo stato del’home switch all'inizio della
procedura di homing. La posizione di zero coin@deprimo index pulse subito a destra o a sinidei
punto in cui I'home switch cambia stato.

Nel metodo numero 3 se lo switch e inizialmentéonstlato basso I'asse si sposta verso destra agdqua
lo switch cambia stato, s'inverte il moto e si razeil primo index pulse; se lo switch & inizialnenello
stato alto I'asse si sposta verso sinistra e qudmatato dello switch cambia si ricerca il printaéex
pulse, senza invertire il moto.

Il metodo 4 e opposto al metodo 3: se lo switchizddlmente nello stato basso il moto e verso destsi
ricerca il primo index pulse dopo il cambio di staello switch senza invertire il moto; se lo shite
inizialmente nello stato alto il moto é verso dirdise quando lo stato dello switch cambia s’invdrte
moto e si cerca il primo index pulse.

==

o/
0
Y .

Index Puls

Home Switcl

Figura metodo 3 e 4: Ricerca zero sul Limit SwiRdsitivo e Index Pulse.

Metodi 5 e 6: ricerca di zero su home switch negam.

Questi due metodi sono del tutto simili ai meto@ 8, ma effettuano le operazioni in maniera seeul
La figura ne illustra le caratteristiche principali

®

1
1
1
1
hd I !
1
1
|

Index Puls

Home Switcl

Figura metodo 5 e 6: Ricerca zero sul Limit Swikdygativo e Index Pulse.
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Metodi da 17 a 22: ricerca di zero senza index puds

Questi metodi sono simili rispettivamente ai metddil a 6, ma non viene ricercato l'index pulse. In
pratica I'azzeramento della posizione avviene imispondenza del cambio di stato del limit switphr i
metodi 17 e 18, o del’home switch, per i metodil@za 22.

Metodi 33 e 34: ricerca di zero su un index pulse.

La ricerca di zero inizia muovendo I'asse dallaizioge corrente verso sinistra per il metodo 3@
destra per il 34. L’azzeramento della posiziondexw all'acquisizione del primo marker.

[ = ]

o
|

Index Puls

Figura metodi 33 e 34: Ricerca zero su un impudlismarker(Index Pulse).

Metodo 35: ricerca di zero sulla posizione corrente

Con questo metodo la posizione attuale dell’asseevconsiderata come posizione zero.
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Metodo Homing Numero

Questo parametro definisceniletodoche il Drive usera nell’esecuzione dediming (zero
assi).

(01+ 35): 01 = valore di default.

Velocita di ricerca switch in % della velocita nominale %

Questo parametro definisce la velocita impiegatdgegcerca dello switch.
Il valore € espresso in % della velocita nominale.

(01+99): 05 = valore di default.

H3

Velocita di ricerca Marker in millesimi della velocitd nominale %

Questo parametro definisce la velocita impiegatdgecerca del marker.
Il valore & espresso in millesimi della velocitamoale.

(01+99): 05 = valore di default.

Tempo di rampa di accelerazione/decelerazione (in$M.00 RPM) Numero

Il parametro definisce le rampe di accelerazioregldgazione impiegate durante la ricerca
zero. |l valore e espresso in ms per 100 RPM daxzeme della velocita.

(00+99): 10 = valore di default.
Impostare il valore 10 significa quindi che il rod incrementa la
velocita di 100 RPM ogni 10 ms. Una variazione eliogita pari a 1000
RPM viene quindi effettuata in 100 ms.

Segno offset di spazio Numero

Questo parametro definisce il segno dell'offsedpdizio.
(00+ 01): 00 = segno dell'offset di spazio positi@0 € valore di default)
01 = segno dell'offset di spazio negativo.

Offset di spazio in impulsi encoder master (hi), d@ne di migliaia. Numero

Offset di spazio in impulsi encoder master (hijparametro definisce le decine di migliaia
dell'offset di spazio.

(00+99): 00 = valore di default.
L'offset di spazio & espresso in impulsi encodestareed é dato da:
10000 * H6 + 100 * H7 + H8.

Offset di spazio in impulsi encoder master (mid), entinaia. Numero

Offset di spazio in impulsi encoder master (mid),parametro definisce le centinaia
dell'offset di spazio.

(00+99): 00 = valore di default.
L'offset di spazio & espresso in impulsi encodestereed é dato da:
10000 * H6 + 100 * H7 + H8.
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Offset di spazio in impulsi encoder master (l0), uta. Numero
Offset di spazio in impulsi encoder master (lojparametro definisce le unita dell'offset di
spazio.

(00+ 99): 00 = valore di default.

L'offset di spazio & espresso in impulsi encodestereed € dato da:
10000 * H6 + 100 * H7 + H8.

Utility per la taratura manuale dell'Offset di spazio Numero

Utility che permette di effettuare una taratura oaae dell'offset di posizione.

(00+02): 01= valore di defaultQl = valore di defaul).

00 = Impostando il valore zero, viene posto a feffset di posizione.
Terminata I'operazione, il parametro viene postavamente a 01.
02 = Impostando il valore 02, I'offset di posizioviene posto al valore

corrente della posizione.
Terminata I'operazione, il parametro viene postmvamente a 01.

La procedura per la taratura manuale dell'offsepatiizione si basa quindi sui seguenti
punti:
1) siimposta il parametra{9” a 00;
2) si effettua lo zero asse (attivando la linea di'HOming');
3) si porta manualmente l'asse sulla posizione dafioime zero di macchina. Tale
operazione puod essere svolta in almeno due modi:
- silibera l'asse (segnale "TEN' disattivo) e setpdiasse spingendolo manualmente,
- si pone il drive in controllo di velocita attivandlosegnale 'MODO' (pin 4 CN2) e si
controlla I'asse attraverso l'ingresso analogicé RREF\;

4) siimposta il parametraH9” a 02;
5) per rendere permanente la taratura effettuata @owrviamente effettuare il salvataggio
dei parametri.

Ogni volta che verra effettuato 'homing, I'asspatera sulla posizione registrata come zero
di macchina.
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PARAMETRI n

Questo menu e presente solo con le opziGANopen”’ e “S-CAN”.

CANbus Baud rate Numero

Il parametro Baud rate € codificato come di seguidicato:

Parameter value: 1 2 3 4 5 6 7 8

Baud rate (kBaud): 10 20 50 12% 250 500 800 1000

Questo parametro viene letto soltanto all'acceesish drive.

Tutte le modifiche (ovviamente complete del salggia sulla memoria non volatile)
verranno quindi attuate soltanto alla successicaraione.

(01+08): 08 = valore di default.
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8 DIAGNOSTICA e ALLARMI

Il Drive segnala il suo stato di funzionamento digplay e con un contatto di feedback chiamato OK
(connettore CN2). In assenza di condizioni anorhakegnale OK e attivo e sul display viene visuzdip
lo “STATOQ?". In presenza di allarmi, sul display wie visualizzato il numero dell’allarme.

STATO del Drive

"In" (Initialisation), appare per alcuni secondi all'accensione deleDriv

"UL" (Under Leve) solo all’accensione del Drive dopo lo stétd’

Condizioni ingressi:

Segnale OK:
Condizioni Motore:

"Fr" (Free
Condizioni ingressi:

Segnale OK:
Condizioni Motore:
"Lo" (Lock)

Condizioni ingressi:

Segnale OK:
Condizioni Motore:

"En" (Enable)
Condizioni ingressi:

Segnale OK:
Condizioni Motore:

INON e presentd'alimentazione di potenza su L1, L2, L3.
2. TENdisattivato
3. IENnon importante

Attivo

Albero Libero

1E’ presentel'alimentazione di potenza sulLl, L2, L3.
2. TENdisattivato
3. IENnon importante

Attivo

Albero Libero

1E’ presentel'alimentazione di potenza sulLl, L2, L3.
2. TENattivato
3. IENdisattivato

Attivo

Albero bloccato, motore fermocoppia. Il Drive fornisce coppia al motore ma
mantiene la posizione indipendentemente dal seitpoi

1E’ presentel'alimentazione di potenza suLl, L2, L3.
2. TENattivato
3. IENattivato

Attivo

Albero motore che si muove semie il set-point (Analogico o digitale
dipendente dal valore di C9).

8.1 ALLARMI

Il Drive monitorizza continuamente il suo statofdinzionamento e qualora si verifichi una situazione
anomala, viene visualizzato sul display il codied’allarme corrispondente, viene disattivato itjsele

di DRIVE OK ed in funzione del tipo di allarme dit@ato il motore con differenti modalita.

La visualizzazione degli allarmi sul display e é&ffata segnalando alternativamenfe.™ e il codice
dell'allarme corrispondente.

Il drive pudo memorizzare fino ad una sequenza dildrmi, pertanto il menu del buffer degli allarmi
permettere la visualizzazione degli ultimi quatiiarmi verificatisi dall'accensione del drive.

Per entrare in questo menu occorre premere il {&Md ER] quando sul display & presenth”. Viene
cosi visualizzato I'ultimo allarme rilevato. Ulteri pressioni del tastot] permettono di effettuare una
scansione completa degli ultimi allarmi riscont(atiordine cronologico).

Arrivati all'ultimo, premendo ancofa], si ritorna al menu principale i\b’.
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|| i Premendo [ENTER] quando sul display &
->|A n. iall ' presente "Ab" vengono visualizzati in ordine ¢I
i ultimi allarmi  che si  sono verificati
E | dall'accensione. :
v, i Viene visualizzata, con lampeggio prima !la
n. fall | scritta "AL" successivamente il codice dé
— —=—====' corrispondente allarme, ad esempio: "AL" "15'.
[ B oo y =
— = Premendo [+] e [ENTER] vengono cancellat
n Lall ' tutti gli allarmi presenti nel buffer fino a quel
b ' momento. i
! 1
i Qualora non si siano presentati allarmi, vienei
: 1 visualizzato il codice n.all. =00 !
n. iall ; o '
NOTA:
n. all. = numero o codice di allarme (vedi tabella 7.1).
Figura 8.1.1 Descrizione visualizzazione Allarmi da tastierino

Nella tabella seguente vengono elencati gli allaoté possono verificarsi, il codice relativo e il
comportamento del drive.

Tabella 7.1a Descrizione allarmi.
Codice Descrizione Comportamento drive
AL 01 Sovracorrente, sovratemperatura o Libera subito I'asse.

cortocircuito nell'lIGBT.

AL 02 : Frena con la rampa di emergenzg
Termica motore. . X
settata e poi libera I'asse.

AL 03 Sovracorrente sul motore Libera subito I'asse.
AL 04 Sovratensione sul bus DC di potenza Libera subito I'asse.
AL 05 Frena con la rampa di emergenza

Sottotensione

settata e poi libera I'asse.

Tabella 8.1.1 Descrizione allarmi
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D

D

AL 06 Termica drive Frena con la rampa di emergenza
settata e poi libera I'asse.
AL 07 Processore DSP in Fault -
AL 08 Allarme Resolver o Encoder Libera subito I'asse.
Allarme Flash Memor
AL 09 / Libera subito I'asse.
AL 10 Eccessivo intervento resistore frenatura Frena con la rampa di emergenza
settata e poi libera I'asse.
AL 11 Errore di comunicazione in rete Frena con la rampa di emergenza
(solo con CANopen o S-CAN). settata e poi libera I'asse.
AL 12 Errore durante le operazioni di Homing Libera subito l'asse.
(solo con le opzioni che prevedono l'uso
dell’homing).
AL IS e e o O . Frena conla rampa i emergenzg
D- - y
CAN 0 CANopen). settata e poi libera I'asse.
AL 14 Procedura di Homing non terminata , _
(solo con le opzioni Posizionatosse Elettrico
o rete).
AL 15 Allarme Overflow(solo con le opzioni che
prevedono I'uso del posizionatore) Libera subito l'asse.
AL 16 Errore di inseguimentasolo con le opzioni ch¢ Libera subito l'asse.
prevedono I'uso del posizionatore)
AL 20 Allarme LS1(solo con software speciale) Frena con la rampa di emergenza
consente il movimento solo nella
direzione opposta
AL 21 Allarme LS2(solo con software speciale) Frena con la rampa di emergenza
consente il movimento solo nella
direzione opposta
AL 22 Encoder assoluto Allineamento macchina Libera subito I'asse
(solo su opzioni che supportano encoder assgluto)
AL 23 Encoder assoluto Allineamento macchina Libera subito I'asse
(solo su opzioni che supportano Encoder assqluto)
AL 24 Encoder assoluto Allineamento macchina Libera subito I'asse
(solo su opzioni che supportano Encoder assqluto)
AL 25 Encoder assoluto Allineamento macchina Libera subito I'asse
(solo su opzioni che supportano Encoder assqluto)
AL 26 Allarme modalita non consentita Libera subito I'asse
Tabella 8.1.2 Descrizione allarmi
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RESET degli ALLARMI

La condizione di allarme pu0d essere resettata, aovente dopo aver rimosso la causa di mal
funzionamentqg agendo in due modi:

1. spegnere e riaccendere il Drive;
Per allarmi dovuti a parametrizzazioni sbagliate écsufficiente
2. disabilitare e riabilitare il segnale TEN.

Per descrizioni dettagliate riguardanti le possitéluse di intervento degli allarmi vedere il paedg
successivo sullaRicerca Guasti

8.2 RICERCA GUASTI

In questo paragrafo vengono esaminate alcune flossilise che generano condizioni anomale di
funzionamento del drive, individuate dal lampegdel codice di allarme, quindi vengono suggerite
alcune soluzioni per rimuovere le cause di malfomamento.

ALLARME 01: Sovracorrente, sovratemperatura o aortwito nell'lGBT.
E intervenuta la protezione hardware degli IGBTidante sovratemperatura o un
corto circuito o una elevata corrente circolantglirstadi di potenza.
» Togliere tensione e verificare che le fasi U, V,ngh siano in corto tra di loro
oppure in corto o in perdita verso il segnale digteln caso affermativo controllare
se cio e dovuto ad un problema di cablaggio.

ALLARME 02: Termica motore.
Sovratemperatura motore, intervento termica PT@maot
» In caso di primo avviamento, verificare la corredts®ecuzione del cablaggio sulla
termica motore.
» In caso contrario verificare se il motore € ad teraperatura prossima ai 120°C.
Con il motore ad una temperatura sicuramente orericontrollare la presenza di
+24Vdc nel morsetto TMOT (pin 26 AIN4).

ALLARME 03:  Sovracorrente sul motore.

» Verificare che il motore selezionato corrisponditézamente a quello utilizzato
(verificare parametrod8’ nelle tabelle motori).

» Controllare che i cablaggi dei cavi motore e resoleorrispondano a quanto
indicato negli schemi delle figure presenti nel goggafo ‘SCHEMI di
COLLEGAMENTO 7; verificare il corretto allineamento del Resolvey
del’Encoder.

» Verificare che non siano presenti delle forti fodii disturbo impulsivo nelle
immediate vicinanze dei cavi e/o del prodotto (azknepio relé, teleruttori,
elettrovalvole, ...).

» Controllare la corretta segregazione dei cavi dieppa dai cavi di segnale
(soprattutto cavo Resolver).

ALLARME 04: Sovratensione sul bus DC di potenza.

» Controllare che il cablaggio ed il dimensionamedéd circuito di alimentazione
siano conformi a quanto indicato nel capitolo She fa tensione di alimentazione
non sia al di fuori della tolleranza consentitahe cioé sia nel range indicato al
paragrafo 3.1.
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ALLARME 05:

ALLARME 06:

ALLARME 07:

ALLARME 08:

ALLARME 09:

ALLARME 10:

ALLARME 13:

ALLARME 14:

ALLARME 15:

e In caso di allarme durante il ciclo di funzionanwemtccertarsi del collegamento
della resistenza di frenatura, motore in fase egativa con resistenza di frenatura
sconnessa.

» |l persistere della condizione evidenzia un'inedecarico superiore alle capacita
di frenatura della resistenza. Rifare i calcolil'dekrgia cinetica da dissipare e
scegliere un modulo di frenatura piu adatto. Sesiguproblema dovesse persistere
contattare il “Customer Service” della Selema (oogrcare @selema-sr).it

Sottotensione; tensione di alimentadodi potenza insufficiente o sotto al limite

ammesso.

» Controllare che il cablaggio ed il dimensionamedéd circuito di alimentazione
siano conformi a quanto indicato al capitolo 5 e lzhtensione di alimentazione sia
compresa all'interno dei valori di targa (capit8)p e cioé valori all'interno della
tolleranza consentita.

« In caso di allarme durante il ciclo di funzionan®grdaccertarsi in modo particolare
del corretto dimensionamento del trasformatore.

Termica drive; sovratemperatura radrato
« Accertarsi di aver seguito tutte le indicazioniuggdanti l'installazione meccanica
del capitolo 4.

Processore DSP in Fault.

L'allarme evidenzia un livello di disturbo tropptevaato in linea, da cui il blocco

hardware del processore.

» Verificare attentamente che il cablaggio ed i disemamenti elettrici siano
conformi a quanto specificato nei capitolo 5, coartipolare riguardo ai
collegamenti di terra, schermature e filtri anstdibo.

Allarme resolver o encoder; resolven¢eder) connesso in modo errato.
« Accertarsi del corretto cablaggio del cavo reso(eacoder).

Allarme Flash Memory: dati non congruiesulla Flash Memory.

e Spegnere e riaccendere il Drive e ripetere le @g@madi memorizzazione.

Se guesto problema dovesse persistere contattatestomer Service” della Selema
(customercare@selema-sjl.it

Eccessivo intervento resistore frenatuturata intervento maggiore di 10 sec.

< L'intervento di questo allarme sta ad indicare Kdmeergia cinetica del sistema é
troppo grande per essere smaltita dal drive opglueda tensione di alimentazione
e superiore ai dati di targa dell'alimentazione ty@io comporta l'inserimento
continuo del resistore di frenatura. Attenzione N@aterare l'allarme prima di
aver verificato la tensione di alimentazione pémanneggiamento della resistenza
di frenatura.

Allarme errore di comunicazione in rete

(solo con opzioni Reti Camph

« Verificare le connessioni relative alla rete di gamed i parametri relativi (nodi
ecc.).

Allarme errore Homing

Procedura di homing non terminata.

« Verificare eventuali problemi sulla meccanica agrsui parametri di Homing.

e Accelerazione, decelerazione o velocita impostairosincompatibili con la
dinamica del sistema, verificare i relativi paramei configurazione.

Allarme errore overflow sistema posimamento
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Il sistema utilizza variabili a 32 bit per la rappentazione delle posizioni. Qualora un
singolo comando implichi un eccessivo spostameimeate (circa 40 minuti con
I'asse a 3000 r.p.m.), si rischia di mandare irribo& i conteggi interni.

ALLARME 16: Allarme errore di inseguimento

Quest'allarme viene segnalato quando la posizieagca nel movimento differisce

dalla posizione reale misurata, di un valore swaperial massimo errore di

inseguimento ammesso (ad esempio paramei & “P4’ del menuPL, oppure

parametri A5’ e “A6" del menuAP) e per un tempo superiore a quando indicato

nell'apposito parametro (ad esempib™del menulP).

» Verificare eventuali problemi sulla meccanica @grsui parametri sopra citati.

» L'accelerazione o decelerazione impostate sonaripatbili con la dinamica del
sistema.

ALLARME 20: Attivazione del segnale del LS1

ALLARME 21: Attivazione del segnale del LS2

ALLARME 22: Non é stata attivata la procedura dittera della posizione assoluta dell'asse

ALLARME 23: Non é stata attivata la procedura din@amento del campo elettrico

ALLARME 24: Comunicazione seriale verso encoder fumzionante

ALLARME 25: Errore sulla posizione assoluta lettaa dnterfaccia seriale causa movimento

macroscopico asse durante I'accensione

ALLARME 26: Questo allarme segnala che la modatitelta non € compatibile con le opzioni

configurate nel drive

Di seguito vengono esaminailtre condizioni anomale di funzionamentce le possibili soluzioni.

1.

Il motore ruota a scatti o vibra vistosamente.

1la) Controllare che i cablaggi del cavo motore e debaa&solver corrispondano a quanto indicato
nelle figure del paragrafo 6. 5CHEMI di COLLEGAMENTO ", schermature comprese.

1b) Verificare la corretta programmazione dei paranustimotore.

Il motore rimane in coppia ma non segue il rifémento analogico di velocita.

2a) Controllare l'abilitazione del segnale IEN.

2b) Verificare la presenza dell'effettivo setpoint @lacita desiderato ai capi dei morsetti REF e
REF\ diCN1.

Il motore insegue irregolarmente il riferimentoanalogico di velocita.

3a) Verificare che nel morsetto OV (pin 8@AN1) sia connessa la massa di riferimento del setpoint
di velocita.

Il motore, in condizioni di “fermo in coppia in posizione”, oscilla lievemente.

4a) Controllare che i cablaggi di motore e del resolvencoder corrispondano a quanto indicato
negli schemi delle figure presenti nel paragra®y Schermature comprese.

Il motore presenta occasionalmente dei decadimiiprestazionali.

5a) Verificare l'intervento o meno della funzione I2Bwalizzandola tramite il programma su PC.
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Allegato A DESCRIZIONE ETICHETTA

In questo Allegato sono descritti i campi presestil’etichetta del prodotto ECO2D/ECO4D e che
permettono di risalire a tutti i dati del drive.

Via Monari Sarde, 3
s-elem &F 40010 Bentivoglio ( €

(BO) ITALY

Cod. 09ECO2D0410PE Date 24/01/08
S/N 11858 REV. 18 2.55 RM 1.0 MT A046

Sp. Opt.
AC-INPUT AC-OUTPUT
230V +/-10% 50/60 Hz 215V 3 PHASE
1or3PHASE - 4,5 AMPS 10 KW A 40
Cod. = | Codice commerciale di vendita del prodotto (vedi.caModelli e Opzioni).
Date = | Data di fabbricazione del prodotto.
S/IN = | Serial Number. Numero progressivo di costruzione.
Rev. = |Individua la revisione hardware e software cosisdiv
- i primi due numerindividuano la releadeardware
- i successivi due o tre numendividuano la releassoftware
Esempio: Rev. 10102 equivale alle revisioni hamwa0 e software 10.2.
R M = |Individua la revisione del Manuale di Istruzionedimtazione al prodotto.
MT = | Identifica la revisione delltabella motore
Sp. Questo campo é utilizzato per:
- - Versioni software custom (VSx)
- tarature hardware speciali (non standard)
Opt. Individua il tipo di opzione (vedi cap. 4 Modelli@pzioni)
A Individua la corrente nominale efficace erogabildrave.
AC-INPUT | = | Descrizione caratteristiche di ingresso
AC- = |Descrizione caratteristiche di uscite
OUTPUT
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Allegato B TABELLE MOTORI

Il Drive, essendo completamente digitale, utilizadgoritmi interni che predefiniscono [l'esatta
parametrizzazione con cui viene controllato il meto

E indispensabile quindi accoppiartmlo con il motore per il quale ne & stato previsttlitizo. Ogni
modello e stato parametrizzato per I'impiego caerdi motori aventi tutti una potenza adeguatasalke
capacita di pilotaggiaattenersi percio scrupolosamente alla tabella Mator

Il motore effettivamente utilizzato & selezionaliiiemite il parametrod8’ del file di configurazione o
tramite tastiera locale. Il parametrd8’ & acquisito dal Drive soltanto all’accensione,aomsegue che
quando si effettua la modifica del parametro pedegla attiva occorrsalvare il dato (vedi menu “EP”),
spegnere e riaccendere il Drive

Interpretazionedella tabella motori

Nella colonnad8 e indicato il numero da mettere nel parametro.

Nella colonnaMotori selezionabiliper una semplificazione della lettura € riportatdtanto lasigla
tecnicasenza il prefisso numerico commerciale. Per oteeiteodice commerciale anteporre il numero
“20" alla sigla espressa in tabella per le famigliendiori “MVQx..x", “STx..x", “DSMx..x"” ed invece
“20SMS per le famiglie di motoriT” ed“N” .

Nella colonnaRevisioneé riportato il numero di revisione in cui quello specifico motore e stato
codificato. La sigla TBM indica che il motorgpéevistq ordinabile, manon ancora presente in tabella

Nella colonnaNote vi sono alcune note che caratterizzano quel mapeeifico: ad esempionumero dei
poli resolvermontato, oppure le caratteristiche daticodermontato ecc.

Nella colonnaVvelocita e riportato iffondo scala di velocita

Y

Nella colonna Corrente nominale € indicata la corrente efficace che puo essere fornita
continuativamenteal motore.

Nella colonnaCorrente di piccoe indicata lacorrente efficaceche puo essere fornita al motore soltanto
per undeterminato tempaipicamente 5 secondi (parametro d7).

Nella colonnaCoppia nominaleé indicata lacoppia che quel motore eroga con il valore di corrente
indicato nella colonn&orrente nominale

Nella colonnaCoppia di piccoe indicata lacoppia che quel motore eroga con il valore di corrente
indicato nella colonn&orrente di picco

Attenzione!! & importante consultare sempre il reference mamvator Table$ per conoscere le
mappature pill recenti dei motori al SKGVW.Selema-srl.ifguardare I'area download)
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B

Tabella MotoriRevisioneAQ 46per drive09ECO2D0410

: Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Mqtorl .. | Revisione| Note (Fondo | nominale | dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala A RMS A RMS Nm Nm
nominale)
25 DSM5 12 109| 44 ornext Res?2P 4800 0.8 2.p 04 451
26 DSM5 13 109| 44 ornext Res?2P 4800 1.6 6 0/82 06 3.
35 DSM5 31 1x9| 44 ornext Res?2P 3000 1.6 6 1.4 49
43 DSM5 31 1x4 | 44 or next Encoder 3000 1.6 6 1.4 49
2048
C5=01
47 DSM5 32 1x9| 44 ornext Res?2P 3000 2.7 10 24 8 7,
22 DSM5 32 1x4 | 44 or next Encoder 3000 2.7 10 2.4 7.8
2048
C5=01
23 DSM5331x9| 44 ornext Res?2P 3000 3.8 10 35 6 8§
48 DSM5 33 1x4 | 44 or neXxt Encoder 3000 3.8 10 35 8.6
2048
C5=01
4 MVQ 63302 | 44ornext ResA4p 3000 3.5 7 2|5 5
6 MVQ 71302 | 44ornext ResA4p 3000 4 10 35 9
33 GO0 M4074 44 or next Res 2P 4000 1.2 3.y 046 351
27 ST0560051R TBM Res 2H 4500 0.84 2.4 0!5 15
28 ST0560091R TBM Res 2H 4500 1.51 4.4 0/9 207
29 ST0560131R TBM Res 2H 4500 2.27 6.4 1{3 4.05
30 ST0850121R TBM Res 2H 4500 2.02 6 12 3.6
31 ST0850122R TBM Res 2H 3000 1.32 4 12 3.6
32 ST0850221R TBM Res 2H 4500 3.69 10 212 6
45 ST0850222R 44 or next Res 2P 3000 2.42 713 22 6 6
44 ST0850322R TBM Res 2H 3000 3.52 10 32 8
36 ST0850422R Res 2R 3000 4 10 3.6 9,1
46 ST1150302R 44 or next Res 2P 3000 3.3 9.9 3 0
49 DSM5321x4 44 or next Encoder 3500 2.7 10 2.4 7.8
2048
C5=01
37 SC600656B 45 or next Encoder 5000 1,2 4.1 0,65 1,95
2000
C5=05
50 SC601306R 44 or next Res 2P 300(¢ 1,p 41 1,3 9 3,
51 SC601306R 44 or next Res 2P 450( 1,p 411 1,3 9 3,
38 SC601306B 45 or next Encoder 5000 2,5 8,3 1,3 3,9
2000
C5=05

Attenzione: i motori SMST & SMSN anche se non sopra descrigtino presenti in quest
tabella nelle stesse posizioni delle tabelle dellFAIECODM4E’ quindi garantita la tota
intercambiabilita con FLIECODO0410. Per ragioni dgjgibilita la tabella con i motoisMST &
SMSNeé riportata in fondo a questo capitolo

a
e

x=0or1l

1
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella MotoriRevisioneAQ 28per drive09ECO2D0615

DS Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
0 T1M2 030 3000 2.6 11.3 2.1 9
Factory used
1 NO M6 030 27 ornext Res 6H 3000 1.9 1( 1.2 6
2 N1 M2 030 27 or next Res 6H 3000 2.4 10)9 P e
3 N1 M4 030 27 or next Res 6H 3000 4.4 14)1 3.8 1
4 N7 M2 030 27 or next Res 6H 3000 4.5 14)1 3.3 1
5 N7 M4 030 27 ornext Res 6H 3000 6 141 49 11.
6 MVQ 63302 | 270ornext Res4Rp 3000 3.5 7 2\5 5
7 MVQ 71302 | 27ornext Resd4P 3000 6 12 5|5 1
8 MVQ 80302 | 27ornext Resd4P 3000 6 141 55 912.
9 TO M4 030 27 ornext Res 6H 3000 14 6 1 4,
10 T1 M2 030 27 ornext Res 6P 3000 2.6 113 2.1 !
11 T1 M2 060 27 ornext Res 6P 6000 5.2 141 21 8 5
12 T1 M4 030 27 or next Res 6P 3000 4.8 14{1 39 411
13 T1 M6 030 27 or next Res 6P 3000 6.8 14{1 48 411
14 MV 71 900 27 ornext Res 4H 2000 3.8 9.5
15 NOT USED
17 NOT USED
21 DSM5 32 1x4 TBM Encodel 3000 2.7 11,5 2.5 9,5
2048
(C5=01)
22 DSM5 32 1x9 TBM Res 2P 3000 2.7 10,5 25 8,
19 DSM5 33 1X4 | 27 ornext Encoder 3000 3.8 10 3.4 8.5
2048
(C5=01)
23 DSM5 33 1x9 TBM Res 2P 3000 3,8 15 38 17
24 DSM5 33 1x4 TBM Encodel 3000 3.8 15 3.4 13
2048
(C5=01)
18 DSM5 34 1X9 | 27ornext Res?2P 3000 4.6 15 4.1 1
20 DSM5 34 1X4 | 27 ornext Encoder 3000 4.6 15 4.1 13,2
2048
(C5=01)
25 ST0850221R TBM Res 2R 4500 3.69 11 2|2 G
26 ST0850222R TBM Res 2P 3000 2.42 7.3 2.2 6
27 ST0850322R TBM Res 2P 3000 3.52 10/6 3.2 8
28 ST0850422R TBM Res 2P 3000 4,62 13,8 42 1
29 ST1150302R TBM Res 2F 3000 3.3 9.9 3 9
30 ST1150522F 28 or next Encoder 3000 5.72 15 5,2 13.2
2000
(C5=5)

SegueTabellaAO 28
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Seguerabella MotoriRevisioneAQ 28per drive09ECO2D0615
Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
31 ST1150702R TBM Res 2R 3000 5,84 15 [ 16,8
16 MVQ 63 30 2 27 or next Res 4P 3000 4 1( 2.8 7)1
[ N | ___________________________________
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella MotoriRevisioneAQ 22per drive09ECO4D0410

Velocita | Corrente |Corrente | Coppia | Coppia
D8 Motori Revisione Note (Fondo | nominale | dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
0 N1 V4 030
Factory used

1 NOT USED

2 NOT USED

3 NOT USED

4 T1V2 030 20 or next Res 6P 3000 1.7 8.8 211 9

5 NOT USED

6 T1V4 030 20 or next Res 6P 3000 3.3 1( 319 11.

7 NO V6 030 20 or next Res 6P 3000 1.2 5.8 1.2 5

8 N1 V2 030 20 or next Res 6P 3000 1.5 6 2 8

9 N1 V4 030 20 or next Res 6P 3000 2.7 1( 4 13.

10 N7 V2 030 20 or next Res 6F 3000 2.2 8 3.3 11.

11 MVQ 63304 20 or next Res 4P 3000 1.6 4.8 2.8 7

12 MVQ 71304 20 or next Res 4H 3000 2.6 6.7 4.6 911.

13 MVQ 80304 20 or next Res 4H 3000 4.2 10 9.5 22.

14 NOT USED

26 | DSM5312x4) 20ornext Enc.2048 3000 0.9 4 1.3 5
(C5=01)

31 | DSM5322x4 20o0rnext| Enc.2048 3000 1.7 7 2.46 10
(C5=01)

32 | DSM5332x4 20ornext| Enc.2048 3000 2.46 10 35 13.5
(C5=01)

34 | DSM5 33 2x9| 21 or next Res 2P 300(0 2.46 10 35 351

25 | DSM5 34 2x4) 20ornext Enc.2048 3000 2.75 9.95 4,2 14
(C5=01)

15 NOT USED

16 ST0560052 TBM 4500 0.55 1.6 0.5 1.5

17 ST0560092 TBM 4500 0.99 3 0.9 2.7

18 ST0560132 TBM 4500 1.43 4.5 1.3b 4

19 ST0850122 TBM 4500 2.2 6 1.2 3.6

20 ST0850122 TBM 3000 2.2 6 1.2 3.6

21 ST0850222 TBM 4500 2.4 7.3 2.2 6.6

22 ST0850222 TBM 3000 2.4 7.3 2.2 6.6

35 ST0850224F 22 ornext Enc.2000 3000 1.38 4.1 2.2 6.56
(C5=05)

23 | ST0850322R TBM Res 2P 4500 3.53 1Q 3[2 8.

24 | ST0850324R TBM Res 2P 3000 2 6.5 3.6 9.6

27 | ST0850422R TBM Res 2P 4500 4 10 3.6 8.8

28 ST0850424F 22 ornext Enc.2000 3000 2.63 87.9 4.2 12.6
(C5=05)

29 | ST1150303R TBM Res 2P 3000 2.50 8.2 3 9

30 | ST1150524R TBM Res 2P 3000 3.25 10 5.2 14

33 | ST1150704R TBM Res 2P 3000 4 10 6.2 14.9
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella MotoriRevisioneAO 22per drive09EC0O4D0512

Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
0 N1 V4 030
Factory used
1 NOT USED
2 NOT USED
3 NOT USED
4 NOT USED
5 NOT USED
6 T1V6030 19 ornext Res 6H 3000 4.26 12 5.9 16.5
7 NOT USED
8 NOT USED
9 N1 V4030 19 ornext Res 6H 3000 3 112 3|8 18
10 NOT USED
11 N7 V4030 19 ornext Res6R 3000 4.6 12 6 18
12 N2 V2030 19 ornext Res6R 3000 5 12 7\5 19
13 MVQ 80304 19ornext Res 4R 3000 4.% 12 8.8 8 28.
14 MVQ 63304 19 ornext Res4R 3000 1.6 4.8 25 5 7
15 MVQ 71304 19 ornext Res4Rp 3000 2.6 6.7 59 312
16 MVQ 90304 19ornext Res 4R 3000 4.6 12 7.2 217.
18 NOT USED
24 NOT USED
25 NOT USED
19 ST0560052R TBM Prefer 4500 0.55 1.6 05 1.6
20 ST0560092R TBM Res 2R 4500 0.99 3 0/9 207
21 ST0560132R TBM Res 2R 4500 1.438 4.5 1.35 4
22 ST0850122R TBM Prefer Res 4500 2.2 6 1.2 3.6
23 ST0850122R TBM Prefer Res 3000 2.2 6 1.2 3.6
35 ST0850222R TBM Prefer Res 4500 2.4 7.3 2.2 6.6
40 ST0850222R TBM Prefer Res 3000 2.4 7.3 2.2 6.6
26 ST1150704F 19 ornext Encoder 3000 4.38 12 7 18.1
2000
(C5=05)
27 ST1150924F 19 or next Encoder 3000 5 12 8.25 18.8
2000
(C5=05)
28 ST0850324R TBM Prefer 3000 2 6.5 3.2 9.6
29 ST0850422R TBM 4500 4 10 3.2 8.8
30 ST0850424R TBM Prefer 3000 2.63 8.3 4.2 612.
SegueTabellaA0 22
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

SeguerTabella MotoriRevisioneAQ 22per drive09ECO4D0512

Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
31 ST1150303 TBM 3000 2.50 8.2 3 9
32 ST1150524 TBM Prefer 3000 3.25 10 5. 14
33 ST1150523 TBM 4000 4.3 12 5.2 14
34 ST0850322 TBM 4500 3.53 10 3.2 8.8
35 ST1421203R 21 ornext Res?2P 400( 5 1P 1
36 DSM5312x4 TBM Enc. 2048 3000 0.9 4 1.3 5
(C5=01)
37 DSM5322x4 TBM Enc. 2048 3000 1.7 7 2.46 10
(C5=01)
38 DSM5332x4 22 ornext Enc. 2048 3000 2.46 10 3.5 135
(C5=01)
39 DSM5342x4 22 or next Enc. 2048 3000 2.75 12 4.2 16.8
(C5=01)
17 DSM5512x4 20 ornext Enc. 2048 3000 5 12 7.6 18
(C5=01)
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella MotoriRevisioneAO 06per drive09EC0O4D1020

Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm
nominale)
0 MVQ71304
Factory used
1 NOT USED
2 T1 V6030 TBM Res 6P 3000 4.26 12 5.9 16.5
3 N1 V4030 TBM Res 6P 3000 3 11.2 3.8 18
4 N7 V4030 TBM Res 6P 3000 4.6 12 6 18
5 N2 V2030 TBM Res 6P 3000 5 12 7.5 19
6 MVQ 80304 TBM Res 4P 3000 4.5 12 8.8 28.8
7 MVQ 71304 TBM Res 4P 3000 2.6 6.7 5.9 12.8
8 MVQ 90304 TBM Res 4P 3000 7.5 18 12 26
9 MVQ 00304 TBM Res 4P 3000 10 20 16 32
11 ST0850422R TBM Res 2R 4500 4 10 3.6 8.8
12 ST0850424R TBM Prefer. 3000 2.63 8.3 42 612
13 ST1150303R TBM Prefer. 3000 2.50 8.2 3 9
14 ST1150524R TBM Prefer. 3000 3.25 10 5.2 14
15 ST 1150523R TBM 4500 4.3 12 5.2 14
23 ST1150702R A004 Res 2P 3000 7.7 2( 7 18
24 ST1150702R A004 Res 2R 4500 7.7 2( / 18
16 ST1150704F A005 Enc.2000 3000 4.38 13.1 7 19.5
(C5=05)
17 ST1150924F A006 Enc.2000 3000 5.75 17.3 9.2 26
(C5=05)
18 ST1151104F A003 Enc.2000 3000 6.88 20 11 30
(C5=05)
19 ST1421204 TBM Prefer. 3000 7.5( 20 12 3(
20 ST1421654 TBM Prefer. 3000 10 20 16 30
21 ST1421204H A001 | Enc.4096 3000 7.5 20 12 30
or next | (C5=00)
22 ST1421204H A001 | High P. 3000 7.5 20 12 30
or next | Enc.4096
(C5=00)
45 N2Vv2030 A002 | Enc.4096 3000 4.52 15 7.5 23
or next | (C5=00)
46 N2V3030 A002 | Enc.4096 3000 7.9 20 11 26
or next | (C5=00)
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella MotoriRevisionéAOQ 02per drive09ECO4D2040

Ol

Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia

D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco

selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm

nominale)

0 MVQ71304

Factory used
1 T2 V4045 Res 6P 4500 10,6 35,4 10 30
2 T2 V2045 Res 6P 4500 7,9 29 7,5 25
3 T1 V4060 Res 6P 6000 55 24.9 3.V 15
9 MVQ00304 Res 4P 3000 13,5 34,5 22 50
10 MVQ12304 Res 4P 3000 18 40 28 62
11
12 | FAS T2 V6 030 A001 Res 6p 3000 11.4 39.5 19 65

or next
13 MOOG G405 TBM Res 2P 4500 13 29 13.5 28
1020A

14 MOOG G405 TBM Res 2P 4500 16.7 29 17.% 28

1020A High

Current
15 T2 V4030 Res 6P 3000 8.5 27 13 39
18 ST1150702 TBM 4500 7.69 23.1 6.99 19
19 ST1150703 TBM 4000 5.84 17.5 7 19
20 ST1150704 TBM Prefer 3000 4.38 13.1 1 19
21 ST1150922 TBM 4500 10.1 30.3 9.2 25
22 ST1150923 TBM 4000 7.67 23 9.2 25
23 ST1150924 TBM Prefer 3000 5.75 17.38 9. 25
24 ST1151102 TBM 4500 12.09 36.3 11 30
25 ST1151103 TBM 4000 9.17 27.5 11 30
26 ST1151104 TBM Prefer 3000 6.88 20.6 11 3(
27 ST1421202 TBM 4500 13.19 39.6 12 33
28 ST1421203 TBM 4000 10.01 30 12 33
29 ST1421204 TBM Prefer 3000 7.5 22.5 12 33
30 ST1421652 TBM 4500 18.14 40 16.6 34.
31 ST1421653 TBM 4000 13.76 40 16.5 44
32 ST1421654 TBM Prefer 3000 10.3p 31 16,5 45
33 ST1422103 TBM 4000 17.51 40 21 45}
34 ST1422104F A002 | Enc. 2000 3000 13.13 39.4 21 58
or next (C5=5)

35 ST1422553 TBM 4000 20 40 24 455
36 ST1422554 TBM Prefer 3000 15.9b 40 25,2 6(
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ECO2D/ECO4D

Allegato

B

Tabella MotoriRevisioneAO 0lper driveO9ECO4D2550

Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia

D8 Motori Revisione| Note (Fondo |nominale| dipicco | nom. | dipicco
selezionabili scala | ARMS | ARMS | Nm Nm

nominale)
10 MVQ12304 Res 4P 3000 18 45 28 66
12 | FAS T2 V6 030 Res 6p 3000 11,4 39,5 19 65
17 ST1421652R TBM Res 2H 4500 18,14 50 16,5 4P
18 ST1421653R TBM Res 2H 4000 13,76 41,3 16,5 455
19 ST1421654R TBM Res 2H 3000 10,32 31 16,5 43,5
20 ST1422102R TBM Res 2H 4500 23,08 50 21 48
21 ST1422103R TBM Res 2H 4000 17,51 50 1 5b
22 ST1422104R TBM Res 2R 3000 13,13 39/4 21 58
23 ST1422553R TBM Res 2R 4000 21,26 50 25,5 55,8
24 ST1422554R TBM Res 2R 3000 15,95 47|8 25,5 70
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ECO2D/ECO4D

Allegato B

Tabella motorrevisioneAQ 46per Drive09ECO2D041(her«Motori SMST & SMSN”.

: Velocita | Corrente | Corrente | Coppia | Coppia
D8 Mqtorl .. |Revisiong Note |(Fondo scal nominale | di picco nom. di picco
selezionabili nominale) A RMS A RMS Nm Nm
0 MVQ71304
Factory used
1 NOM3030 A044 | Res 6P 3000 1 5 0.6 3
2 NOM6030 or Res 6P 3000 1.9 10 1.2 6.3
3 N1M2030 next Res 6P 3000 2.4 10 2 8
4 MVQ63302 3000 3.5 7 2.5 5
5 T1M2030 Res 6P 3000 2.6 10 2.1 7.5
6 MVQ71302 3000 4 10 3.5 9
7 MV71900 2000 3.7 10 4.3 11.6
8 N1M4030 Res 6P 3000 4 10 3.42 8.5
9 N7M2030 Res 6P| 3000 4 10 2.96 7.5
10 TOOM2060 Res 6B 6000 0.85 3.82 0.3 1.35
11 TOOM4060 Res 6B 6000 1.4 6.1 0.56 2.4
12 TOM2030 Res 69 3000 0.8 3.54 0.5 2.2
13 TOM2060 Res 69 6000 1.3 5.6 .05 2.2
14 TOM4030 Res 69 3000 1.4 6 1 4.5
15 TOM4060 Res 69 6000 2.4 10 1 4.2
16 T1M2030 Res 67 3000 2.6 10 2.1 7.3
17 T1M2060 Res 6P 6000 4 10 1.64 4.1
18 T1M4030 Res 6P 3000 4 10 3.24 8.1
19 TOOOM3030 Res 6B 3000 1 2.1 0.14 0.3
20 TOM8030 Res 6P 3000 2.3 8 2 7
21 TOOPO60 Res 6B 6000 0.8 4.1 0.36 1.31

115




