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OY{XSTEPPER

Servomotor integrado
Serie ISV

Servomotor BLDC + controlador, 24-50 V CC, tamafio 57 mm, 90 W-180 W
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Capitulo 1: Introduccion

1.1 Caracteristicas y especificaciones

El servomotor integrado iSVxxx es un motor sin escobillas con un tamafio de bastidor de 57 mm que integra un
codificador de 16 bits y un servoconvertidor. Gracias a su tamafio muy compacto y a que todos los componentes estan
integrados, el iSVxxx permite ahorrar espacio de montaje, eliminar el tiempo de conexién del codificador y el cableado
del motor, reducir las interferencias y recortar o reducir los costes de cableado y mano de obra.

Tamafio compacto integrado que ahorra espacio de montaje y tiempo de configuracién, y reduce las interferencias
eléctricas.

+ Entrada de comandos de paso y direccion para el control de posicién

+ Dimensiones de montaje compatibles con las de los motores paso a paso

+ Movimiento suave del motor y excelente tiempo de respuesta

+ Entradas de control aisladas de pulso y direccion

+ Salidas de «en posicidn» y de fallo a controladores de movimiento externos para un control completo del sistema
+ Proteccidn contra sobretension, sobrecorriente y error de posicion

Especificaciones eléctricas

Parametro Min. Tipico Max Unidad
Tension de entrada 20 36 50 Vv CC
Corriente continua 0 - 6,0 A
Frecuencia de entrada de impulsos 0 - 0-300 kHz
Tension de pulso 0 5 24 \Y
Corriente de senal l6gica 7 10 16 mA
Resistencia de aislamiento 100 - - MQ
Nota: La frecuencia maxima de impulsos se puede configurar mediante software
Entorno de funcionamiento
Refrigeracién Refrigeracién natural o refrigeracion forzada
Entorno Evitar el polvo, la neblina de aceite y los gases corrosivos
Temperatura ambiente 0°C—40°C(32°F— 104 °F)
es de funcionamiento
Humedad 40 % HR — 90 % HR
Temperatura de funcionamiento (disipador térmico) 70 °C (158 °F) max.
Temperatura de almacenamiento -20 °C— 65 °C (-4 °F — 149 °F)
Especificaciones del motor
N.° de referencia ISV57T-090 1SV57T-130 I1SV57T-180
Potencia nominal (W) 90 130 180
Par nominal (Nm) 0,30 0,45 0,6
Par maximo (Nm) 0,90 11 1.5
Velocidad nominal (rpm) 3000 3000 3000
Velocidad maxima (rpm) 4000 4000 4000
Tensién nominal (Vcc) 36 36 36
Peso (kg) 0,95 1,25 1,54

Aplicaciones

El iSVxxx se puede utilizar en diversas aplicaciones, como cortadoras ldser, marcadoras laser, mesas X-Y de alta precision,
etiquetadoras, fresadoras CNC, etc. Sus caracteristicas Unicas convierten al iSVxxx en la opcién ideal para aplicaciones que
requieren tanto suavidad a baja velocidad como un espacio de montaje reducido.
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1.2 Especificaciones mecanicas
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Capitulo 2: Conexiones

2.1 Conectores y asignacion de pines

El iSVxxx cuenta con tres conectores: uno para las sefiales de control, otro para la comunicaciéon RS232 y otro
para la alimentacion.

en Nombre E/S

1 pur+
2 pyrL.

3 DIR+
4 DR

5 am+ O

6 am O

Conector de seial de control

Descripcién

Sefial de pulso: En el modo de pulso Unico (pulso/direccion), esta entrada
representa una sefial de pulso, activa en cada flanco ascendente o descendente
(configurable por software). En el modo de pulso doble (configurable por
software), esta entrada representa un pulso en sentido horario (CW), activo tanto
en cada nivel alto como en cada nivel bajo. 4,5-24 V para PUL-HIGH, 0-0,5 V para
PUL-LOW. Para garantizar una respuesta fiable, la anchura del pulso debe ser
superior a 2,5 us para una frecuencia de entrada maxima de 200 K o superior a 1
ps para una frecuencia de entrada maxima de 500 K.

Sefial de direccién: En modo de pulso Unico, esta sefial tiene niveles de tensién
bajos/altos, que representan las dos direcciones de rotacién del motor. En modo
de doble pulso (configurable por software), esta sefial es un pulso en sentido
antihorario (CCW), activo tanto en nivel alto como en nivel bajo. Para garantizar
una respuesta de movimiento fiable, la sefial DIR debe adelantarse a la sefial PUL
al menos 5 ps. 4,5-24 V para DIR-HIGH, 0-0,5 V para DIR-LOW. Cambia la posicién
del interruptor DIP SW5 para invertir el sentido de giro.

Sefal de alarma: sefial de salida en circuito abierto (OC), que se activa cuando se
activa una de las siguientes protecciones: error de sobretensién y de
sobrecorriente. Pueden absorber o suministrar una corriente maxima de 50 mA a
24 V. Por defecto, la impedancia entre ALM+ y ALM- es baja para el
funcionamiento normal y se vuelve alta cuando se activa cualquier proteccién. La
impedancia activa de la sefial de alarma se puede configurar mediante software.

Conector de alimentacion

Pin Nombre

1 +Vcc

2 GND

E/S Descripcion

Entrada de alimentacién (positiva)

La funcién de cuatro pines
sera diferente si el motor
ISV funciona en modo de
velocidad interna.

Consulte los capitulos 3y 4
para saber cémo utilizar
estos cuatro pines en el
modo de velocidad.

I Se recomienda 24-36 V CC. Deje un margen razonable para las fluctuaciones de tensién

y la fuerza contraelectromotriz durante la desaceleracion.

GND Tierra de alimentaciéon (negativo)

Conector de comunicacion RS232

Pin Nombre
+5V
TxD
GND
RxD
NC

u A W N =

E/S  Descripcion

(0] Salida de alimentacién de +5 V (Nota: No lo conectes al puerto serie del ordenador)

(0] Transmisién RS232.
GND Tierra.
I Recepcion RS232.

- Sin conectar.
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2.2 Ajustes de los interruptores DIP

Micropas Rigidez Direccién

| ' ‘

5152|5354 |S5|S6

. Pulsos/rev (5§1-53)

Pulso/rev s1 s2 S3
Pr0.08 Desactivado Desactivado Desactivado
1600 Activado Apagado Apagado
2000 Apagado Activado Apagado
3200 Activado Activado Apagado
4000 Apagado Apagado Activado
5000 Activado Apagado Activado
6400 Apagado Activado Activado
8000 Activado Activado En

Ajuste de rigidez (S4—S5)

Rigidez S4 S5
Pr0,03 Desactivado Desactivado
72 Activado Apagado
71 Apagado Activado
70 Activado Activado

Sentido de giro del eje del motor (S6)

El interruptor DIP S6 se utiliza para cambiar el sentido de giro del eje del motor. Al cambiar la posicién de «ON» a
«OFF», o de «<OFF» a «<ON», se invertira el sentido de giro del iSVxxx.

S6 Direccion
Apagado En sentido antihorario

: En el sentido de las agujas
Activado del reloj

2.3 Conexiones del cable de comunicacion RS232

Nota 1: El puerto de comunicaciéon RS232 no esta aislado. Utilice una fuente de alimentacién aislada para el iSVxxx
cuando el puerto serie del ordenador no esté aislado.

Nota 2: No conecte ni desconecte el conector mientras el dispositivo esté encendido.
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2.4 Conexiones tipicas

Controlador ISVxxxx
524V PuL+ L 1
i Text
Se recomienda 5V PUL- 2 i[lp%h?m
Salas DIR+ L 3
=8 [Texto
DIR- 4 ilegible;
Direccion -
Sefial de control
Conector
Alarma ALM+
X
ALM-

Conector de alimentacién

1 +

VCC  se recomienda 24-36 V CC,
| 2con margen para fluctuaciones de tensién
2 GND lez gen p:
y fuerza electromotriz inversa del motor

1 5V
2 TX Pin 2 del puerto serie del PC
3 GND  Pin5 del puerto serie del PC
4 RX Pin 3 del puerto serie del PC
5 NC

" I—Conector Rs232

Conecta el iSVxxx al controlador de la salida de disipacion

Controlador ISVxxxx
"""""""""""""""""""""""""""""" VCC=5-24V
vee Se recomienda 5V
Paso PUL+
. ) ilegible]
Direccién -
[Texto
Sefial de control
Conector
Alarma ALM+
X
ALM-
L

Conector de alimentacién

1 +

Vec Se recomienda 24-36 V CC,
dejando margen para las fluctuaciones de tensién
2 I enp 9 gen pe
y fuerza electromotriz inversa del motor

TX Pin 2 del puerto serie del PC

GND Pin 5 del puerto serie del PC

RX Pin 3 del puerto serie del PC
NC
| Conector RS232

Conecta el iSVxxx al controlador de la salida de alimentacién
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Controlador ISVxxxx
_ Conector de alimentacién
No se ha
Paso detectado
texto. 1
+VCC se recomienda 24-36 V CC,
Direccién 2 GND dejando margen para fluctuaciones de tension
: : y fuerza electromotriz inversa del motor
Sefal de control
Conector
14 5V
2 ™ Pin 2 del puerto serie del PC
3 GND Pin 5 del puerto serie del PC
4 RX Pin 3 del puerto serie del PC
Alarma ALM+ 5 NC
A
ALM-
s R
= ~Conector RS232

Conecta el iISVxxx al controlador de salida diferencial
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Capitulo 3: Lista de parametros

3.1 Lista de parametros

Por

N.° Nombre Alcance defecto Unidad
Pr0.01 | Configuracién del modo de control 20~ 21 20 --
Pr0.02 | Ajuste automatico de ganancia en tiempo real 0~2 1 --

Seleccién de la rigidez de la maquina en el ajuste automético de ganancia en
Pr0.03 | tiempo real 50 ~ 81 70 --
Pr0.04 | Relacién de inercia 0~10000 300 %
Pr0.06 | Configuracion de la direccién de rotacién del pulso de comando 0~1 0 --
Pr0.08 | Configuracién del modo de entrada de impulsos de comando 0~ 32767 4096 Pulso
Pr0.13 | 1.er limite de par 0~ 500 300 --
Pr0.14 | Configuracién de exceso de desviacidn de posicién 0~ 500 200 0,1 rev
Pr0.20 | Resultado de la prueba de la relacién de inercia 0~32767 0 %
Pr1.00 | 1.2 ganancia del bucle de posicién 0~ 30000 320 0,1/s
Pr1.01 | Ganancia de primer orden del bucle de velocidad 1~32767 180 0,1 Hz
Pr1.02 | Primera constante de tiempo de la integracién del bucle de velocidad 1~10000 310 0,1 ms
Pr1.03 | 1.er filtro de deteccién de velocidad 0~10000 15 --
Pr1.10 | Ganancia de alimentacién directa de velocidad 0~1000 300 0,170 %
Pr1.11 | Filtro de alimentacién directa de velocidad 0~ 6400 50 0,01 ms
Pr1.37 | Registro para funciones especiales 0~1 0 --
Pr2.22 | filtro de suavizado de comandos de posicién 0~32767 0 0,1 ms
Pr3.03 | Entrada de inversién de la orden de velocidad 0~1 0 --
Pr3.04 | Configuracion de la 1.2 velocidad -5000 ~ 5000 0 r/min
Pr3.05 | Configuracion de la 2.2 velocidad -5000 ~ 5000 0 r/min
Pr3.06 | Configuraciéon de la 3.2 marcha -5000 ~ 5000 0 r/min
Pr3.07 | Configuracién de la 4.2 marcha -5000 ~ 5000 0 r/min
Pr3.12 | Configuraciéon del tiempo de aceleracién 0~ 10000 100 ms/(Krpm)
Pr3.13 | Desaceleracién de la configuracién de tiempo 0~ 10000 100 ms/(Krpm)
Pr3.24 | velocidad maxima de rotacién del motor 0~ 5000 0 r/min
0~16
Pr4.06 | Seleccién de entrada SI7 777 215 1200 --
Pr4.07 | Seleccién de entrada SI8 0~16777215 OEOO --
Pr4.08 | Seleccién de entrada SI9 0~16777215 8383 --
Pr4.10 | Seleccién de salida SO1 0~16777215 1111H --
Pr4.31 | Rango completo de posicionamiento 0~ 10000 10 Impulso
Pr4.35 | Rango de coincidencia de velocidad 10 ~ 2000 50 r/min
Pr4.36 | A velocidad 10 ~ 2000 1000 r/min
Pr5.13 | Configuracién del nivel de sobrevelocidad 0~ 5000 0 r/min
Pr5.20 | Seleccién de la unidad de configuracién de posicién 0~2 0 --
3.2 Funcion de los parametros
3.2.1 Configuracién basica
Rango RG] por defecto Modg de control «
Configuracion del modo de control » relacionado
20-21 20 P S

Valor de

i L, modo st
configuracién

Posicién

20

21

Velocidad
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Ajuste automatico de ganancia en tiempo real

Modo de
modo de control

0-2 - 1 P | S

unidad | por defecto

Puede configurar el modo de funcionamiento del ajuste automatico de ganancia en tiempo real.

Valor de q A A —_—
P Modo Grado variable de inercia de la carga en movimiento
configuracién

0 no vélido La funcién de ajuste automatico de ganancia en tiempo real estd desactivada.

1 Estandar Modo bésico. No utilice carga desequilibrada, compensacién de friccién ni conmutacién de
ganancia; se utiliza principalmente para movimientos de interpolacién.
Su aplicacién principal es el posicionamiento. Se recomienda utilizar este modo en equipos sin

2 Posicionamiento | desequilibrio en el eje horizontal, equipos de accionamiento por husillo de bolas con baja
friccién, etc.; se utiliza principalmente para movimientos de punto a punto

Precaucién: Si pr0.02 = 1 0 2, no se pueden modificar los valores de pr1.01 - pr1.13, ya que dependen del ajuste automatico de ganancia en tiempo
real y todos ellos son configurados por el propio controlador.

Selecciéon de la rigidez de la maquina en tiempo real y ajuste automatico de

la ganancia

Modo de control «
» relacionado

50 -81 70 P s

Rango Unidad | por defecto

Puedes configurar la respuesta mientras el ajuste automatico de ganancia en tiempo real esté activo.

Baja — ® Rigidezde laméquina

Baja —  »

Ganancia del servo

—» Alta

— P Alta

81,80

70,69,68 51,50

Baja >

Aviso: Cuanto mayor sea el valor de configuracion, mayor seré la respuesta de velocidad y la rigidez del servo. Sin embargo, al aumentar el valor, compruebe el
funcionamiento resultante para evitar oscilaciones o vibraciones. La ganancia de control se actualiza mientras el motor esta parado.

En el caso de los motores ISV, la rigidez se puede ajustar mediante los interruptores SW4 y SW5; cualquier cambio realizado en los interruptores SW4 y
SWS5 surtira efecto tras reiniciar la alimentacion

Respuesta —» Alta

Relacién de inercia

Rango unidad | Predeterminadg Modo de
modo de control _|
0-10000 % 300 P | S

Se puede configurar la relacién entre la inercia de la carga y la inercia del rotor (del motor).
r0,04 = (inercia de la carga / inercia de rotacién) x 100 % |

Si la relacién de inercia se ajusta correctamente, la unidad de ajuste de Pr1.01 y Pr1.06 pasa a ser (Hz). Cuando la relacién de inercia de Pr0.04 es
mayor que el valor real, la unidad de ajuste de la ganancia del bucle de velocidad aumenta, y cuando la relacién de inercia de Pr0.04 es menor que el
valor real, la unidad de ajuste de la ganancia del bucle de velocidad disminuye.

Configuracién del pulso de comando y la direccién de rotacién Rango unidad por defecto Modg G2 @i
» relacionado
0-1 0 P
Configurar la direccién de giro de la entrada de impulsos de comando y el tipo de entrada de impulsos de comando
Rango unidad por defecto deRféict'%Tidoz e
Configuracién del modo de entrada de impulsos de comando »
0-3 3 P
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Pr0.06 Pr0.07 Formato del pulso de comando Sefial pesiivolRiteccion Cipegatvolbiteceion
Comando Comando
0 Iﬂ it L
QN nhaca diffaraneca ; | i
” N F Ditlen : ; -
o2 Signodetputso FaseBF 1 [ | HH
Puisode2HasestfaseA-faseB) g 1t au
La fase B va 90° por La fase B va 90° por
delante de la fase A detras de la fase A
t3
D ey » H r . 1 Dl j\ﬁ;l
Pulsoersentido-positivo+ Puise
']: E ;? ?q ;%qg»gg E%;%E\b = 3;: t2t2
1212
3 Pulso + signo e del signo del P_“—M B b_‘ i
ulso ! «H» h — «L» :I
P _tb 6] t6 6
Diferencia de fase de 90 Fase Tn &l
Pulso de 2 fases (fase A + fase B) Pulso A - [
1 002 signo Fase A AL L =
g " . tu
La fase B va 90° por La fase B va 90° por
detrés de la fase A delante de la fase A
3
Pulso en sentido positivo + Pulso M
1 pulso en sentido negativo signo 2 m
12t2
3 Pulso + signo e del signo del §t4 5 515
pulso — «L» —— 641419 :-|
t6 t6 ] t6 6
La sefial de entrada del pulso de comando permite la mayor frecuencia y la menor duracién
Frecuencia maxima admisible de | Ancho de tiempo minimo
Interfaz de entrada de sefial PULS/SIGN la entrada de
t 2 t3 t4 t5 t6
Interfaz de serie Interfaz de larga distancia 500 kpps 2 1 1 1 1 1
«Pulse
i Salida de colector abierto 200 kpps 5 2,5 25 25 25 25
»
. . i idad or defecto Relacionado: modo
Numero de impulsos de comando por cada revolucién del motor Rango unidal P de control «
»
032767 pulso 0 P
Establece el impulso de comando que provoca una vuelta completa del eje del motor.
Cuando este ajuste es 0, se activan Pro09( 1-* numerador del engranaje electrénico) y Pr0.10 (denominador del engranaje electrénico).
Rango unidad por defecto Relacionado:
Valor de visualizacion de la relacién de inercia » modo de control

0-32767 | » 0 P s

Pr0.04 = Pr020 - 100

Este valor es de solo lectura y sirve para mostrar el valor de inercia; se utiliza para configurar el valor de Pr004.

3.2.2 Ajuste de la ganancia

0 Relacionado: modo
Rango unidad Regdefecto de control «

1.2 ganancia del bucle de posicién »
0 -30000 01/s 320 P

Puede determinar la respuesta del sistema de control de posicién. Cuanto mayor sea la ganancia del bucle de posicién que configure, mas répido seré el tiempo de posicionamiento que

podra obtener. Tenga en cuenta que un ajuste demasiado alto puede provocar oscilaciones.

Rango unidad por defecto MO‘{O de control «
1.2 ganancia del bucle de velocidad » relacionado

0-32767 | oine 180 P s
Puede determinar la respuesta del bucle de velocidad. Para aumentar la respuesta del servosistema en su
conjunto mediante el ajuste de una ganancia alta del bucle de posicién, también es necesario aumentar el valor
de esta ganancia del bucle de velocidad. Sin embargo, un valor demasiado alto puede provocar oscilaciones.

0 Relacionado:
Primera constante de tiempo de la integracion del bucle de velocidad Rango unidad por defecto modo de control «

»

0-10000 0,1ms 310 P s

Se puede configurar la constante de tiempo de integracion del bucle de velocidad; cuanto menor sea el valor de
configuracién, mas rapido se podra reducir la desviacién en el punto de bloqueo a 0. La integracién se mantendra
si se establece en «9999». La integracién —

10
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se perdera al establecer el valor en «10000».

. Relacionado:
Rango unidad | por defecto | modo de control «

1.er filtro de deteccién de velocidad >
0-31 15 P S

Se puede ajustar la constante de tiempo del filtro de paso bajo (LPF) tras la deteccion de velocidad, en 32
pasos (de 0 a 31). Cuanto mayor sea el valor ajustado, mayor sera la constante de tiempo que se obtendra, lo que
permite reducir el ruido del motor; sin embargo, la respuesta se vuelve mas lenta.

Puede ajustar los pardmetros del filtro a través de la ganancia de bucle, consultando la siguiente tabla:
AL s de!:eccmn Ee Frecuencia de corte del filtro de
Valor de velocidad Valor de L N
N N . deteccién de velocidad
ajuste Frecuencia de consigna (H2)
corte (Hz)
1200 67 850
1100 66 800
1000 65 750
950 64 700
900 63 650
Rango unidad | por defecto | mods decontra«
Ganancia de alimentacién directa de velocidad 2
0-1000 0,1% 300 P

Multiplique la orden de control de velocidad calculada segun la orden posicional interna por la relacién de este
parametro y sume el resultado a la orden de velocidad resultante del proceso de control posicional.

. Relacionado:
Rango unidad | por defecto | modo de control «

Filtro de anticipacion de velocidad 0-6400 001 ms 0 >
Ajuste la constante de tiempo del primer filtro de retardo que afecta a la entrada de la alimentacion directa de
velocidad.

(Ejemplo de uso de la alimentacion directa de velocidad)

La alimentacion directa de velocidad surtira efecto a medida que se aumente gradualmente la ganancia de
alimentacién directa de velocidad, con el filtro de alimentacién directa de velocidad ajustado en aproximadamente
50 (0,5 ms). La desviacion posicional durante el funcionamiento a velocidad constante se reduce, tal y como se
muestra en la ecuacion siguiente, en proporcion al valor de la ganancia de alimentacién directa de velocidad.
Desviacion de posicion [unidad de comando] = velocidad de comando [unidad de comando/s] / ganancia del bucle
de posicion [1/s] x (100 - ganancia de la anticipacion de velocidad [%] / 100)

. Relacionado:
Rango unidad | por defecto | wodo de control «

Registro para funcién especial 01 0,01 ms 0 P 5

Realice los ajustes especiales que se indican a continuacion:

Valor de ajuste Descripcién

=0: La anticipacién de velocidad esta disponible,

=1: La anticipacién de velocidad esta prohibida;

=0: La alimentacion directa de par esta disponible,

=2: La alimentacion directa de par esta prohibida;

=0: «Er1A1: sobrevelocidad del motor» esta disponible,

=4: «<Er1A1: sobrevelocidad del motor» esta desactivado;

=0: «Error de seguimiento de posicion Er180» esta disponible,
=8: «Error de seguimiento de posicion Er180» esta prohibido;
=0: «Sobrecarga Er100» esta disponible,

=0x10: «Sobrecarga Er100» estd prohibida,

=0: «Subtensién ErOD0» esta desactivada

=0x400: «Subtension Er0D0» esta disponible,

Pr1.37 y 0x01

Pr1.37 y 0x02

Pr1.37 y Ox04

Pr1.37 y Ox08

Pr1.37 y Ox10

Pr1.37 & 0x400

11
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3.2.3 Supresion de vibraciones

Pr2.22

Suavizado de la orden de posicion: filtro de

Rango

unidad | por defecto

Modo de control «
» relacionado

0-32767

0

0,1 ms

P ]

« Configure la constante de tiempo del primer filtro de retardo en respuesta al comando de posicién.
* Cuando se aplique una sefial de onda cuadrada para la velocidad objetivo Vc, configure la constante de
tiempo del P""Mer filtro de retardo tal y como se muestra en la siguiente figura.

Velocidad | Comando de posicién antes del filtro Conmutacién del
[r/min] Comando de posicion tras el filtro filtro
tiempo de
Ve b---. \ espera *2
. Suavizado de la orden de posicion
Vc x 0,632 1 F----4 - Tiempo de configuracién del fitro [ms]
i (Pr2,22 x0,1 ms)
Vex 0,368 [T IASZARb bbb o i
:Q—.: lﬁ-ﬁl ’ : Tiempo
B —
Aviso: Reinicia el sistema para que el nuevo valor surta efecto.
3.2.4 Control de velocidad
Ra ngo unidad | por defecto | relacionado Modo
Inversién de la entrada de comando de velocidad ) de°°”|”°' |
0-1 S

Especifique la polaridad de la tensién aplicada a la sefial analégica de velocidad (SPR).

o acion Sentido de giro del motor
0 Sin inversién [+ tensién] — [+ direccién] [- tensién] — [- direccién]
1 Inversién [+ tensién] — [- direccién] [- tensién] — [+ direccidn]

Precaucion: Cuando se configure el sistema de servoaccionamiento con este controlador en modo de control de velocidad
y una unidad de posicionamiento externa, el motor podria realizar una accién anémala si la polaridad de la sefial de
comando de velocidad procedente de la unidad y la polaridad de la configuracién de este pardmetro no coinciden.

Rango unidad | pordefecto | mods de coniar«

1.2 velocidad de la configuracién de velocidad 2
-20 000 -20 000 r/min 0 | S
Rango unidad | pordefecto | yods e contiol«

2.2 velocidad de la configuracién de velocidad B
-20 000 -20 000 rmin [ 3000 | s
Rango unidad | pordefecto | mods de coniar«

3.2 velocidad de la configuracién de velocidad 2
-20 000 -20 000 r/min 0 S
Rango unidad | pordefecto [ modSiconsol

4.2 velocidad de la configuracién de velocidad 22
-20 000 -20 000 r/min 0 S

Configurar velocidades de comando internas, de la 1. a lag?

seleccion 1 de la velocidad del | seleccién 2 de la velocidad | Seleccién del comando
comando interno « de comando de « de velocidad «
» (INTSPD1) » interna (INTSPD2) »
DESACTIVADO APAGADO 1.2 velocidad
ON APAGADO 2.2 velocidad
APAGADO ENCENDIDO 3.2 velocidad
ENCENDIDO ENCENDIDO 4.2 marcha

12
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Ra ngo unidad por defecto Relacionado
tiempo configuracién aceleracién modo de control
0-10000 ms (1000 r/min) 100 S

Ra ngo unidad por defecto Relacionado
tiempo configuracién desaceleracién modo de control
0-10000 ms (1000 r/min) 100 | s

Tiempo de aceleracion (ms) = Vc/1000 * Pr3.12 * 1 ms
Tiempo de desaceleracién (ms) =Vc/1000 * Pr3.13* 1 m

Comando de velocidad de entrada por pasos
velocidad

Configurar el tiempo de procesamiento de la aceleracién/deceleracién en respuesta a la entrada de la orden de velocidad.

Configure en Pr3.12 el tiempo necesario para que la orden de velocidad (entrada por pasos) alcance los 1000 r/min

Configuraciéon del tiempo de aceleracion. Configure también el tiempo necesario para que la velocidad de consigna pase de 1000 r/min
a0

r/min, en Pr3.13: Configuracién del tiempo de desaceleracién.
Suponiendo que el valor objetivo de la orden de velocidad es Vc (r/min), el tiempo necesario para

la aceleracién o la desaceleracion puede calcularse a partir de la férmula que se muestra a continuacién.

S

Comando de velocidad tras
aceleracion/desaceleracién

[r/min]
1000 r/min

o

d
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
T
'

proceso

h
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'
'

-

——

-— Eq—u: Tiempo
Pr3.12x1 ms Pr3,13x1ms
Rango unidad por defecto Relacionado
Limite de velocidad méxima de rotacién del motor _ ek cl el
0- 6000 r/min 3000 PIS,

Configure la velocidad maxima de rotacién del motor en funcionamiento, pero no se puede superar la velocidad maxima de rotacién permitida del motor.

3.2.5 Funcién de supervision de la interfaz

Seleccién de entrada DIR+/DIR-

Rango unidad | = predeterminado

Relacionado:
modo de control «
»

0-00FFFFFFh 0x1200

Si el motor ISV funciona en modo de posicién, asegulrese de que Pr406 esté configurado con el valor predeterminado 0x1200.

Si el motor ISV funciona en modo de velocidad, asegurese de que Pr406 esté configurado como se indica a continuacién:

Nombre de la sefial Simbolo valor
Seleccién 1: entrada de velocidad de comando interno INTSPD1 8E**h
Seleccién 2: entrada de velocidad de comando interno INTSPD2 8F**h

Por ejemplo, Pr406 se configura como 0x8E00 o 0x8F00.

Aviso
2) El valor de Pr406 no puede ser igual al de Pr407.

< 1) Es necesario reiniciar la alimentacién para que el nuevo valor surta efecto.

Seleccién de entrada PUL+/PUL-

Rango unidad | yajor por defecto

Relacionado:
modo de control

0-00FFFFFFh 0x0E00

Si el motor ISV funciona en modo de posicién, aseglrese de que Pr407 esté configurado con el valor predeterminado 0XOEQO.

Si el motor ISV funciona en modo de velocidad, asegurese de que P

r407 esté configurado como se indica a continuacién:

Nombre de la sefial Simbolo Valor
Seleccién 1: entrada de velocidad de comando interno INTSPD1 8E**h
Seleccién 2: entrada de velocidad de comando interno INTSPD2 8F**h

Por ejemplo, Pr406 se configura como 0x8E00 o 0x8F00.

AyYisdecesario reiniciar el sistema para que el nuevo valor surta efecto.

2) El valor de Pr407 no puede establecerse igual que el de Pr406.

13
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Modo de control
Rango Unidad | Valor por defecto relacionado
Estado de activacion del servo para habilitar
0-00FFFFFFh 0x8383
Este parametro establece el estado del servo para su activacion; «activado» significa que el eje del motor estd bloqueado, mientras que
«desactivado» significa que el eje del motor estd libre y puede girarse manualmente.
\c’:m‘{gieracién Detalles
0x8383 Los servos estan listos tanto para el modo de posicién como para el modo de velocidad tras el encendido
0x0383 Los servos estan listos para el modo de posicién, pero no para el modo de velocidad tras el encendido.
0x8303 El servo est4 listo para el modo de velocidad, pero no para el modo de posicién tras el encendido
0x303 El servo no estd disponible ni para el modo de posicién ni para el modo de velocidad tras el encendido.
Aviso: el nuevo valor esta disponible sin necesidad de reiniciar la alimentacion.
. Relacionado:
Seleccién de salida de Rango Unidad modo de control «
ALM+/ALM- 0-00FFFFFFh 0x1111 P S
Asignar funciones a las salidas SO.
Este parametro utiliza el sistema binario de 16 bits para la configuracién, tal y como se
indica a continuacion:
00- - - - * * h: control de posicién
00- - * * - - h: control de velocidad
Por favor, en la particién [**] configure el nimero de funcién.
Nombre de la sefal simbolo Valor{Celg
confiquracién
No valido 00h
Salida de alarma (un contacto) Alm 01h
Salida de alarma (contacto b) Alm 11h
Salida de posicionamiento completado INP 04h
Salida a velocidad AT-SPPED 05h
Salida de coincidencia de velocidad V-COIN 08h
Aviso: 1) El nuevo valor estara disponible de inmediato.
2) El valor de Pr410 no puede configurarse igual que otros ajustes de E/S.
Modo de
Rango unidad por defecto | control «
Rango completo de posicionamiento e
0 -10000 Unidad de encoder 10 P

Configure el tiempo de desviacion posicional en el que se emite la sefial de posicionamiento completado (INP1).

14



www.oyostepper.es

Rango unidad | por defecto modo de contral <
Rango de coincidencia de velocidad : .
10-20000 | r/min 50 S

Configure el tiempo de detecciéon de la salida de coincidencia de velocidad (V-COIN).

Se emite la sefal de coincidencia de velocidad (V-COIN) cuando la diferencia entre la velocidad de
consignay la velocidad del motor es igual o inferior a la velocidad especificada por este parametro.
Dado que la deteccién de coincidencia de velocidad esta asociada a una histéresis de 10 r/min, el
rango de deteccién real es el que se muestra a continuacion.

Tiempo de cambio de la salida de coincidencia de velocidad de OFF a ON: (Pr4.35 -
10) r/min
Tiempo de la salida de coincidencia de velocidad de ON a OFF (Pr4.35 +10) r/min

Velocidad de consigna tras

la aceleracién/deceleracion
Velocidad Pr4.35 *1

proceso - . .
Velocidad | d€ mando / ____________________________ ff%'('rfmgo de coincidencia de velocidad)
[r/min]

Pr4.35 *1

(rango de coincidencia de velocidad

) N

1
i
™Velocidad del ]
motor 1
1
I
1

e NN

Tiempo

Pr4.35 *1 '

(Rango de coincidencia de velocidad) '

Coincidencia de velocidad ' ' '

Salida ON DESACTIVADA ENCENDIDO DESACTIVADO |
V-COIN

3.2.6 Ampliacion de la configuracion

. L, . Rango unidad | por defecto et
Configuracién del nivel de =
sobrevelocidad 0-20 000 r/min 0 P S

Sila velocidad del motor supera este valor de configuracién, se produce el error Err1A.0
[proteccion contra sobrevelocidad].
El nivel de sobrevelocidad pasa a ser 1,2 veces la velocidad maxima del motor al configurar este valor en 0
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Capitulo 4: Alarmas

La luz verde se enciende cuando el iSVxxx esta encendido y funciona con normalidad. En caso de que se active
la proteccién de la unidad, el LED rojo parpadea periédicamente (cada 4 segundos) para indicar el tipo de error.
En cada parpadeo, la luz roja permanece encendida durante 0,2 segundos y luego se apaga durante 0,3

segundos.
Prioridad
Duracién
o de parpadeo

1.0 1

Onda secuencial de LED rojos

05s

5s 05s

i

Descripcion

Hardware: proteccién contra
sobrecorriente activada cuando la

L corriente maxima supera los 18 A
055055055 5 055 Prqtecuon contra sobr.etensmnl
20 2 _‘_,_u u_‘_,_ activada cuando el variador esta en
funcionamiento
y la tensién es superior a 60 V CC
. 3 | pss08s < = »‘L“j:o'”i Proteccion contra
S sobrecorriente por software
4 055955 e 5s L05505s
o 1 .z
4. giinEplnl [Ty Protecién contra
sobrecargas
El error del codificador se activa
05505s 5s 05505s ., e
5.0 5 » e HepeH cuando la conexion del codificador
: T LI o la sefial de retroalimentacion
no son correctas
- Numero de pares de polos: el error «
05s505s JS 550,55 . .
6th 6 | . H*? N ] » se activa cuando el ajuste del
T LML ndmero de pares de polos «
» es incorrecto
de error de seguimiento de posicién
. 7 o “ = erar | activado cuando el limite de error de
7. QEREREREN JERERERERERE seguimiento de posicién
se supera
el valor preestablecido
(4000 impulsos por defecto, o
valor establecido por el cliente)
1 corto 055055 1ss 5s 055055 o 155
8.° 1largo Proteccién contra el bloqueo
del motor
1 pulsacion 055055 155 e 5s 05085 155 - .
9.° bre Proteccién contra el desplazamiento
2 pl.;lsacmnes nulo de corriente
argas
1 pulsacion  gssoss 155 . ,055055 155 )
10.° corta 11 7 M — I T Error al guardar pardmetros
3 pulsaciones
largas
1 breve oss0s 155 4 ORRELN
® oo e
11. 4largos Otros error
e de corriente o de sobrecorriente
ALM (hardware) Sobretension (software) Sobrecarga
Cddigo en Protuner ErQE1 Er0CO ErOEQ Er100
Parpadeo del LED 1 breve 2 pulsos cortos 3 pulsaciones 4 breve

ALM

Error de codificacion

Error de polos

Error de seguimiento de posicion

Exceso de velocidad

Cédigo en Protuner

Er150/Er151

ErOD1 Er180

Er1AO0/Er1A1
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Parpadeo del LED 5 parpadeos cortos

6 parpadeos cortos | 7 corto | 1 corto, 1 largo

Capitulo 5 Puesta en marcha

5.1 Inspeccion previa a la puesta en marcha

Ninguno | Articulo Contenido
., Cable de alimentacién, cable de sintonizacién, cable
1 Revisién del cableado ~
de sefial

Verificacién de la alimentacién s
2 P La tension entre Vdc y Gnd no supera los 36 Vcc.

eléctrica
3 Fijacién de la posicién Instalacién del motor
4 Inspeccién sin carga El eje del motor no conecta con la carga

5.2 Funcionamiento

El ISV**** puede funcionar tanto en modo de posicién como en modo de
velocidad interna.

5.2.1 Control de posicién

+ Conexion

Pasos:

Puerto

Por defecto

+Vcc

+24V~+36V CC

GND

GND de alimentacién

PUL+/PUL-

Sefial de entrada de impulsos

DIR+/DIR-

Sefal de entrada de direccién

ALM+/ALM-

Sefal de salida de alarma

SWi1

Ajuste de micropasos

SW2

Ajuste de micropasos

SW3

Ajuste de micropasos

SW4

Seleccién de rigidez 1

SW5

Seleccién de rigidez 2

SW6

Sentido de marcha

Conecta el motor con el cable de sintonizacién (CABLE-PC-i)

a) Cémo determinar la relacién de inercia de un eje
Es muy importante calcular la relacién de inercia de un eje para obtener el mejor rendimiento antes de
ajustar otros parametros (por ejemplo, al configurar el PID del bucle de posicion o del bucle de velocidad).
A continuacion se indican los pasos para calcular la relacién.
Conecta el motor a la carga si necesitas probar un eje.
Asegurese de que el eje pueda moverse en una distancia segura; debe evitarse cualquier interferencia
para garantizar la seguridad y la precisién de la prueba.
1.1 Configure el controlador para que funcione en el bucle de posicion (pr0.01=20).

1.2 Haga cli

valores:

c en «Ejecutar prueba».

A continuacién, configure los siguientes
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x|

\Seleccionar canal
e ________________}J
v 2 [PositionConmandValoci ty Grom) ~ |
[V 3 |VelocityFeedback rpm) [~
24 [ iona =
Configuracion de ,
muesireo
Fuente del & Retroalimentacion de ]
ispar: idad
Modo de Disparador de flanco
disparo ascendente
Rango de oo
r
Puntos de |
visualizacion
Intervalo de 30%0,125 ¥
muestreo (ms)
Muestreo por cco (ms) [{G60 =]
375 750 125 1500 1875 2250 2625 3000 3375 370
Time(ms)
kﬁ;;‘;g;‘? 2 o Modo de velocidad
‘*'ganancia del bucle de Ganancia del primer bucle Constante de tiempo de integracién del 1.er 1400 —_—]
io . ey 40 terfitrodepar0 il eiocidan o E———
bucede 35 Filtro de par del 200 Constante detiempo de integracién del bucede 10000 Loz il
e ucle velocidad 2.°
velocidad 300 Jio ==
/600 Ge ajuste automatico & Ajuste automético en tiempo real, rigido <]
E e ot e e e Jio
e e e e Inicio
Velocidad (rpm) |1500 Tiempo de aceleraciény 100 Tiempo de 400
desaceleracién (ms/Krpm) intervalo (ms) botén
@istancia ©1rev) [500 e | Modode ento [EPOSItiVO Y Negativo g s okt

Establece RealtimeAutomaticAdjustmentMode en Manual,
y configura «RealTimeAutomaticAdjustmentRigid» en 70 o 71.

aceleracién =100,
ev) Repetir veces = 3,

A continuacion,
establece:

Velocidad = 1500 rpm,
distancia =500 (0,1 rev)

tiempo de intervalo = 1000,
Modo de ejecucion: Positivo y negativo

Comprueba el valor de Pr020 y, a continuacion, réstale 100; el resultado es el valor de Pr004.

Por ejemplo,

Comprueba el valor de Pr020; si el valor es 500, entonces pr004 = 400, lo que significa que la relacion de
inercia es igual a 4. (Si no encuentras el valor de pr020, consulta el apéndice «Cémo encontrar el

parametro oculto»).
b) Ajustar la relacion eléctrica

El pardmetro PrO08 se puede configurar para los recuentos por revolucidn si SW1y SW2 estan ambos en

posicion OFF.

O bien, cambie el estado de SW1 y SW2 para modificar los recuentos por revolucion.

¢) Configuracion del sentido de giro

Tanto SW6 como Pr006 pueden utilizarse para configurar el sentido de giro.
d) Descargue y guarde el nuevo valor, y reinicie la alimentacion para que los valores surtan efecto.

5.2.2 Control interno de velocidad

Puerto
+Vcc 24-50 Vcc
GND Tierra de alimentacién
PUL+/PUL- INTSPD1 Pr4.07=8E00
DIR+/DIR- INTSPD2 Pr4.06=8F00
ALM+/ALM- Sefal de salida de alarma
Sw4 Seleccién de rigidez 1
SW5 Seleccién de rigidez 2

a) Configure pr003y pr004 en modo de posicién (pr001=20)
b) Establecer pr001=21; establecer pr407 y pr406 en 8E00 y 8F00
¢) Configure el valor de la velocidad: establezca pr304 = 0, pr305 = 1000, pr306 = -500 y
pr307 = 1500; debe haber un valor de velocidad igual a 0.
d) Establecer los valores de aceleracidén y desaceleracién para Pr312 y Pr313
[INTSPD1] [INTSPD2] Valor de velocidad
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Capitulo 6: Informacion sobre pedidos

Estructura (mm) | Potencia de salida (W) Nombre del modelo Par nominal (N-m) Par maximo (N-m)
90 ISV-B23090T-D4 0,3 0,8
57 130 ISV-B23130T-D4 0,45 1.1
180 0,6 1,5
Cable de sintonizacion Cable -PC-i

Apéndice

Como encontrar los parametros ocultos

No se permite modificar el valor de muchos pardmetros, ya que normalmente se han configurado
correctamente; sin embargo, es necesario comprobar o modificar algunos parametros; por ejemplo, hay
que cambiar el valor de Pr715 para que se ajuste al tipo de motor.

Estos son los pasos para modificar el valor de Pr020:

Ejecuta el software de ProTuner; solo tenemos que buscar parte del pardametro:

D Leadshine| - -
Communication Display Tools Language Help
HE @
Sarameter Manage @)=
Jrone B sete e Greu “ son Ficomporocin e @ uo "
ardmeiros
W ParameterName [ Vaiue | Range [ Defoutt | Units | Remark
o D o ——— (e —— ) . Sm—— | -pnm——]i - ]
F10.02 Reoktme uto-gainuning mo... 2 0~2 -
FI0.03 ReaHime suto-gaintuning st 11 0~ 3 n -
Pr0.04 Raiio of inertie 250 0~ 10000 250
PI0.06 Command pulse polersetup 0 01 0
PO.07 Command pulse inputmode s . 3 3 -
Pr0.08 Recuento de pulsos de 0 0 Pulso
Pro.09 15t BRI Y 8Bonic gesr 1 1 -
P10 gesr 1 1 -
POt 2500 2500 Plrev
P 0 0 -
P013 300 300 =
Pro14 200 200 0,1rev
PO16 50 50 a
P17 50 50 w
Fr0.18 0 10 Pulso
FI013 0 10 0,1 pulso
Add Custon
Description 100%

1. A continuacién te explicamos cdmo encontrarlos todos:

a. Haz clic en «ajustes de fabrica»:

- - . — -~—
Parameter Manage [E=% Eo8 x|
PN T - TN R S J—
Classify Sdeet | || ParometerN_| Parsmeterhiame [Value Rohaa, [ Detout [ Units | Remerk
FeTdae Moomodeliesd 8 0SAFF 3 = Hede
AT Soteagor o orei 0 Apagar
A Cortom s
Description 1008

b. Haz clic en «descripcién»:
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St [Booss Wit Grwsos 5o Gl remeivcomns @ o @) 10n

Units Femark

Pi716 Encoder selecson 0 07512 0

Add Caston N

5ify Select Parameter N[ Parameteriiame Value | Range _ [ Detault
Basicset P715 Motor model input 8 0~ 7FFF 3

wer off

Description

adFile Guardar como Descargar Descargar Guardar Comparar parametros Restablecer Ayuda
Clasificar Seleccionar
Configuracion

Supreslon de vibraciones
Control de par
Configuracion

L Configuracion activada TR >
' Configuracion desactivada
' Configuracion
“Afadir personalizada

100 %
[Haga doble clic en «factorysetting» y podra ver todos los pardmetros
Gestion de parametros

Clasificar Seleccionar
Configuracion bésica
Ajuste de ganancia
Supresion de vibraciones
Control de par por velocidad
Configuracién del monitor
Configuracién de extension
Configuracién especial
Configuracién de fabrica
Afadir personalizado
Parémetro N.. Nombre del pardmetro Ra
Pr7.15 Entrada del modelo de motor e
718 Selaccion del cocificador 00 8120
3100 Gansnon de bucle darmod 772 0 32363 01 Hz No
10.01 Modo de control 1286 0 ~ 10 0 - Alimentacion
10.02 Modo de ajuste automatico de ganancia en tiempo real... 1800 0~ 20 - No
0,03 Seleccion de Iarigidez de la maquina. 23140~ 31 11 -No
10.04 Relacion de inercia 2828 0 ~
10.05 Seleccion de entrada de |mpu|sos e omando 33420~ 10-No
r0.06 Direccion de rotacidn del puiso de mando,. 3856 0~ 1,0 Potencia

0.07 Seleccion del modo de entrada dél pulso de mando... 43700~ 3 3= Potencia-...

0 de valores Valor por defecto Unidades Observacion
3 - Hexadec

rO 08 Recuento de pulsos de mando por...4884.0 ~32767 0 Puiso. Patencla. -—
r0.09 Primer numerador del reductor electrénico 5398 1 ~ 3276
r0.10 Denominador del reductor electrénico 772 1 ~ 3276

_Pro.1 0s de salida por cada m... 1286 1 ~ 2500 2500 P/rev Potencia
~Pro.12 %a de salida de impulsos 18000 ~ 10 - Poten

Leer archivo Guardar como Descargar Descargar Guardar Comparar parametros Restablecer Ayuda

RebriBider ema
r0.14 Configuracion de la desviacion de posicién ZHZH 0 500 200 0,1 rev. Encoder

r0.15 Configuracion del encoder absoluto 3342 0 ~

r0.16 Resistencia regenerativa externa ... 3856 10 ~ 500 SOQ Potencia

r0.17 Resistencia de descarga de regeneraci6n... 4370 10 ~ 5000 50 W Potencia

r0.18 Supresion de vibraciones - N tras... 4884 0 ~ 1000 10 Pulso del codificador

r0.19 Inhibicién microsismica 5398 0 ~ 1000 10 0 1 pulso del codificador

r0.20 Parametro reservado 772 0 ~ 32767

r0.21 Parametro reservado 1286 0 ~ 32767 0 No

'r0.22 Parametro reservado 1800 0 ~ 32767 0 - No

Solucion de problemas

Problema Solucién

El motor no funciona < Si esta en modo de posicién:

asegurese de que pr408=8383, pr406=1200, pr407=E00;

asegurese de que la tensién de la sefial de entrada (impulso + direccién) esté entre 5y 24 V.
< Si se esta en modo de velocidad interna:
Asegurate de que pr406 y pr407 sean 8F** y 8E**;
Asegurate de que pr304=0
Asegurate de que pr408 = 8383

ALM Consulte el capitulo 4 para obtener més detalles
No se puede restablecer la configuracién de fabrica Cambie el valor de Pr408 a 303.
No se puede modificar la rigidez Compruebe el estado de SW3-SW5.
/
Contactenos:

Direccidn de correo electrénico:
Oyostepper.es@gmail.com

Numero de teléfono: +86-023-68438829
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