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Istruzioni di sicurezza

Istruzioni generali di sicurezza

APERICOLO

Pericolo di morte in caso di contatto con parti attive
Il contatto con componenti attivi pud avere come conseguenza lesioni gravi e persino la morte.
e Gli interventi sulle apparecchiature elettriche devono essere eseguiti solo da personale qualificato.
o Rispettare sempre le normative di sicurezza nazionali.
In genere, per garantire la sicurezza & necessario rispettare le seguenti sei procedure:
1. In caso di spegnimento del sistema, avvertire tutte le persone coinvolte in questo processo.
2. Scollegare la macchina dalla sorgente di alimentazione.
— Spegnere la macchina.
— Attendere che sia trascorso il tempo di scarica specificato sulle etichette di avviso.

— Accertarsi dell'assoluta assenza di tensione, sia tra i conduttori di fase che tra il conduttore di fase e il
conduttore di protezione.

— Controllare che i circuiti di alimentazione ausiliari esistenti siano privi di alimentazione.
— Accertarsi che i motori non possano muoversi.
3. Individuare tutte le altre fonti di energia pericolose, ad es. I'aria compressa, i sistemi idraulici, I'acqua.

4. Isolare o neutralizzare tutte le fonti di energia pericolose, ad es. chiudendo gli interruttori e mettendo a
terra, cortocircuitando o chiudendo le valvole.

5. Adottare le misure necessarie affinché le fonti di energia non possano essere reinserite.

6. Accertarsi che la macchina sia completamente bloccata ... e che si stia operando sulla macchina corretta.
Al termine delle operazioni, ripristinare la funzionalita dell'apparecchiatura procedendo nella sequenza
inversa.

AAWERTENZA

Pericolo di morte dovuto a tensione pericolosa in caso di collegamento a una sorgente di alimentazione non
adeguata

Il contatto con componenti attivi in caso di guasto pud comportare la morte o lesioni gravi.

o Utilizzare esclusivamente alimentatori con tensioni di uscita SELV (Safety Extra Low Voltage) o PELV
(Protective Extra Low Voltage) per tutti i collegamenti e i contatti dei moduli elettronici.
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AAWERTENZA

Pericolo di morte in caso di contatto di componenti attivi su dispositivi danneggiati
Se non vengono manipolati correttamente, i dispositivi possono venire danneggiati.
Sull'involucro o sui componenti esposti dei dispositivi danneggiati possono essere presenti tensioni pericolose.

e Accertarsi che vengano rispettati i valori limite specificati nei dati tecnici durante il trasporto, lo stoccaggio e
il funzionamento.

o Non utilizzare dispositivi danneggiati.

e Proteggere i componenti dall'inquinamento conduttivo, ad es. installandoli in un armadio di controllo con
grado di protezione IP54 secondo IEC 60529 o NEMA 12. Se il luogo di installazione prevede misure atte a
evitare l'inquinamento condulttivo, il grado di protezione dell'armadio puo essere ridotto in misura
corrispondente.

AAWERTENZA

Pericolo di incendio in caso di armadio inadeguato
La propagazione di fiamme e fumo pud causare lesioni gravi alle persone o danni materiali.

e | dispositivi non protetti da un involucro devono essere installati in un armadio di controllo di metallo (o protetti con una
misura equivalente), in modo da evitare il contatto con le famme all'interno e all'esterno del dispositivo.

e Scegliere inoltre un luogo di installazione in cui sia possibile evitare la propagazione incontrollata del fumo in caso di
incendio.

e Prevedere percorsi specifici per la fuoriuscita del fumo.

AAWERTENZA

Pericolo di morte dovuto a movimenti imprevisti delle macchine quando si usano dispositivi mobili wireless o telefoni
cellulari

L'uso di dispositivi mobili wireless o di telefoni cellulari con una potenza di trasmissione > 1 W a una distanza inferiore a 2
m dai componenti pud causare il malfunzionamento delle apparecchiature e compromettere la sicurezza funzionale delle
macchine, e di conseguenza costituire un pericolo per le persone e causare danni materiali.

e Spegnere i dispositivi wireless o i telefoni cellulari quando ci si trova nelle immediate vicinanze dei componenti.

AAWERTENZA

Pericolo di incendio del motore a causa di sovraccarico dellisolamento

Se vi & un carico elevato sull'isolamento del motore causato da un guasto a terra in un sistema IT, una conseguenza
possibile & un guasto dell'isolamento e una condizione di pericolo per il personale a causa della propagazione di fiamme e
fumo.

e Utilizzare un dispositivo di sorveglianza che segnali eventuali guasti dell'isolamento.
e Risolvere il problema il piu rapidamente possibile in modo da evitare il sovraccarico dell'isolamento del motore.

AAWERTENZA

Pericolo di incendio a causa di surriscaldamento per mancanza di aperture di ventilazione adeguate

La mancanza di aperture di ventilazione adeguate pud causare una condizione di surriscaldamento e un conseguente
rischio per le persone a causa della propagazione di fiamme e fumo. Un'ulteriore conseguenza puo essere I'aumento dei
tempi di inattivita e la riduzione della durata di vita dei dispositivi e del sistema.

e Accertarsi che vengano rispettate le distanze minime e le aperture di ventilazione prescritte per ogni componente. | dati
specifici sono riportati nei disegni quotati delle "Istruzioni operative specifiche del prodotto" all'inizio della rispettiva
sezione.

/!\AWERTENZA

Pericolo di morte dovuto a folgorazione in caso di schermature dei cavi non collegate

Se le schermature dei cavi non sono collegate, possono formarsi tensioni pericolose causate
dall'accoppiamento capacitivo tra due conduttori.

e Collegare le schermature dei cavi e i conduttori non utilizzati dei cavi di alimentazione (ad es., i conduttori
del freno), almeno su un lato, al potenziale di messa a terra dell'armadio.
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AAWERTENZA

Pericolo di morte quando le funzioni di sicurezza sono inattive

Se le funzioni di sicurezza non sono attivate o non sono state regolate in modo adeguato, possono verificarsi guasti
funzionali sulle macchine in grado di produrre lesioni gravi e persino la morte.

e Leggere le istruzioni indicate nella rispettiva documentazione del prodotto prima di eseguire la messa in servizio.

o Effettuare un'ispezione di sicurezza per le funzioni relative alla sicurezza sull'intero sistema, inclusi tutti i componenti di
sicurezza.

e Accertarsi che le funzioni di sicurezza utilizzate negli azionamenti e nei task di automazione siano regolate e attivate
mediante una parametrizzazione adeguata.

e Eseguire un test funzionale.

e Mettere in funzione l'impianto solo dopo aver accertato che tutte le funzioni relative alla sicurezza vengono eseguite
correttamente.

Nota
Avvertenze di sicurezza importanti per le funzioni di sicurezza
Per poter utilizzare le funzioni di sicurezza, & necessario osservare le avvertenze riportate nei manuali per la sicurezza.

1.2 Istruzioni di sicurezza per i campi elettromagnetici (EMF)

/!\AWERTENZA

Pericolo di morte a causa di campi elettromagnetici

| campi elettromagnetici (EMF) sono generati dal funzionamento delle apparecchiature elettriche quali
trasformatori, convertitori o motori.

| portatori di pacemaker o impianti sono particolarmente a rischio nelle immediate vicinanze di questi
dispositivi/sistemi.

o Rispettare una distanza minima di almeno 2 m.

1.3 Uso di dispositivi sensibili alle cariche elettrostatiche (ESD)

| dispositivi sensibili alle cariche elettrostatiche (ESD) sono singoli componenti, circuiti integrati, moduli o dispositivi che
possono venir danneggiati dai campi elettrici o dalla scariche elettrostatiche.

ATTENZIONE

Danni dovuti a campi magnetici o alle scariche elettrostatiche

| campi magnetici o le scariche elettrostatiche causati da singoli componenti, circuiti integrati, moduli o
dispositivi danneggiati possono comportare malfunzionamenti.

e Per la conservazione, lo stoccaggio, il trasporto e la spedizione di componenti elettronici, moduli o
dispositivi utilizzare soltanto la confezione originale o proteggerli con materiali adeguati di altro tipo, ad es.
gomma conduttiva o fogli di alluminio.

e Toccare i componenti, moduli o dispositivi solo se sono state adottate le seguenti misure di protezione:
— Siindossa una fascetta di protezione antistatica da polso

— Siindossano scarpe di sicurezza ESD o fascette di messa a terra ESD nelle aree con pavimenti
conduttivi

e | componenti elettronici, moduli o dispositivi sono collocati solo su superfici conduttive (tavolo con superficie
ESD, gomma conduttiva ESD, confezione ESD, contenitori di trasporto ESD).

1.4 Rischi residui dei sistemi di azionamenti di potenza

Rischi residui dei sistemi di azionamenti di potenza

| componenti di comando e di azionamento di un sistema di azionamento di potenza sono approvati per l'uso industriale e
commerciale nelle reti di alimentazione industriali. Il loro uso nelle reti di alimentazione pubbliche richiede una diversa
configurazione e/o misure ulteriori.
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Questi componenti possono essere azionati esclusivamente in alloggiamenti chiusi o in armadi di controllo sovraordinati con
coperchi di protezione chiusi e con tutti i dispositivi di protezione in funzione.

Questi componenti possono essere gestiti solo da personale tecnico qualificato e adeguatamente formato, che agisce con
conoscenza e nel rispetto di tutte le avvertenze di sicurezza riportate sui componenti e contenute nella relativa
documentazione tecnica per l'utente.

In fase di valutazione dei rischi di una macchina ai sensi della Direttiva macchine UE, il costruttore della macchina deve
tenere presente i seguenti rischi impliciti generati dai componenti di comando e di azionamento di un sistema di
azionamento:

1. Spostamenti non intenzionali dei componenti di una macchina azionata durante la messa in servizio, il funzionamento, la
manutenzione e le riparazioni, causati ad esempio da:

— Difetti hardware e/o errori software in sensori, regolatori, attuatori e nella tecnologia di connessione
— Tempi dirisposta del controllore e dell'azionamento

— Condizioni di funzionamento e/o al contorno non contemplate dalle specifiche

— Presenza di condensa o contaminazione conduttiva

— Errori di parametrizzazione, programmazione, cablaggio e installazione

— Uso di dispositivi radio / telefoni cellulari nelle immediate vicinanze del controller

— Influenze esterne / danni

2. In caso di guasto, pud manifestarsi una temperatura eccezionalmente alta all'interno e all'esterno del convertitore,
incluse fiamme libere, emissioni di luce, rumore, particelle, gas, ecc.:

— Malfunzionamenti dei componenti
— Errori software
— Condizioni di funzionamento e/o al contorno non contemplate dalle specifiche

— Influenze esterne / danni

| convertitori del tipo Open / con grado di protezione IP20 devono essere installati in un armadio di controllo metallico (o
protetto da una misura equivalente) in modo tale che non possano venire a contatto né internamente né esternamente
con le fiamme.

3. Tensioni pericolose causate ad esempio da:
— Malfunzionamenti dei componenti
— Influsso di cariche elettrostatiche
— Induzione di tensioni in motori in movimento
— Condizioni di funzionamento e/o al contorno non contemplate dalle specifiche
— Presenza di condensa o contaminazione conduttiva
— Influenze esterne / danni

4. Campi elettrici, magnetici ed elettromagnetici, generati durante il funzionamento, che possono causare rischi ai portatori
di pacemaker, impianti o protesi metalliche ecc. nelle immediate vicinanze del sistema.

5. Rilascio di inquinanti o emissioni in seguito a malfunzionamento del sistema e/o impossibilita di smaltire i componenti in
modo corretto e in assoluta sicurezza.

Nota

| componenti devono essere protetti contro le contaminazioni conduttive (ad es., devono essere installati in un armadio di
controllo con grado di protezione IP54 in base alle norme IEC 60529 o NEMA 12).

Se il rischio di incendio sul sito di installazione pud essere escluso con certezza, & possibile considerare un grado di
protezione piu basso per I'armadio.

Per maggiori informazioni sui rischi residui dei componenti di un sistema di azionamento, fare riferimento alle relative sezioni
della documentazione tecnica per l'utente.
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1.5 Ulteriori informazioni di sicurezza

Verifica dei prodotti consegnati

Nota
Prodotti consegnati integri
| prodotti ricevuti devono essere integri. Non &€ permesso installare unita danneggiate.

Trasporto e stoccaggio

ATTENZIONE

Perdite materiali

Notificare immediatamente al personale dell'assistenza Siemens eventuali danni rilevati dopo la consegna. Se
I'apparecchiatura viene immagazzinata, mantenerla in un ambiente secco, non polveroso e non soggetto a vibrazioni. Il
campo di temperatura di immagazzinaggio va da -40 °C a +70 °C.

In caso contrario si possono verificare perdite di valore dei materiali.

Installazione meccanica

AAWERTENZA

Morte o lesioni personali gravi in caso di installazione in condizioni ambientali sfavorevoli
Un ambiente di installazione sfavorevole compromette la sicurezza delle persone e delle apparecchiature. Pertanto:

¢ Non installare lI'azionamento e il motore in aree in cui si utilizzano materiali infiammabili, combustibili, acqua o soggette
a rischio di corrosione.

o Non installare I'azionamento e il motore in aree in cui sono esposti a vibrazioni costanti o urti.
e Non esporre I'azionamento a forti interferenze elettromagnetiche.

e Accertarsi che nell'azionamento o nel dissipatore di calore non siano penetrati corpi estranei (ad es. schegge di legno o
metalliche, polvere, frammenti di carta, ecc.).

e Accertarsi che I'azionamento sia installato in un armadio elettrico con grado di protezione adeguato.

Nota
Distanze di montaggio

Per garantire una buona dissipazione del calore e facilitare il cablaggio, mantenere una distanza sufficiente tra gli
azionamenti e tra un azionamento e un altro dispositivo o la parte interna dell'armadio.

Nota
Serraggio delle viti
Accertarsi di aver serrato correttamente la vite dello sportello dell'azionamento dopo aver completato I'installazione.

Installazione elettrica

APERICOLO

Pericolo di morte o gravi lesioni alle persone per folgorazione
La corrente di dispersione verso terra dell'azionamento pud essere superiore a AC 3,5 mA e pud comportare
quindi un pericolo di morte o gravi lesioni personali per folgorazione.

Per eliminare il pericolo rappresentato dalla corrente di dispersione verso terra & richiesto un collegamento
fisso verso la terra. Inoltre, le dimensioni minime del conduttore di protezione devono essere conformi alle
normative di sicurezza locali relative alle apparecchiature che presentano elevate correnti di dispersione.
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AAWERTENZA

Lesioni personali e danni materiali in caso di collegamenti non corretti

In caso di collegamenti non corretti, vi & un elevato pericolo di scosse elettriche e cortocircuiti che compromettono la
sicurezza delle persone e delle apparecchiature.

e L'azionamento deve essere collegato direttamente al motore. Il collegamento di un condensatore, di un'induttanza o di
un filtro tra queste due unita non &€ ammesso.

e Accertarsi che tutti i collegamenti siano corretti e affidabili, e che I'azionamento e il motore siano correttamente messi a
terra.

e Latensione di alimentazione deve trovarsi nell'intervallo consentito (vedere la targhetta dei dati tecnici). Non collegare
mai il cavo di alimentazione ai morsetti del motore U, V, W, né collegare il cavo di alimentazione del motore ai morsetti
di ingesso della rete elettrica L1, L2, L3.

o Non scambiare la sequenza delle fasi per i morsetti U, V, W.

¢ Nei casiin cui la marcatura CE per i cavi & obbligatoria, il cavo di potenza del motore, il cavo di alimentazione di linea e
il cavo del freno utilizzati devono essere tutti cavi schermati.

e Peril collegamento della cassetta di terminazione, accertarsi che tutte le distanze in aria tra i componenti attivi non
isolati siano di almeno 5,5 mm.

e Instradare i cavi di segnale e i cavi di alimentazione in canaline separate. | cavi di segnale devono trovarsi ad almeno
10 cm di distanza dai cavi di alimentazione.

e | cavi collegati non devono entrare in contatto con componenti meccanici in rotazione.

ACAUTELA

Lesioni personali e danni materiali in caso di protezione inadeguata

Una protezione inadeguata pud causare lievi lesioni alle persone e danni al materiale.

e Prima di eseguire operazioni di cablaggio & necessario scollegare I'azionamento dall'alimentazione per almeno cinque
minuti.

e Verificare che l'apparecchiatura sia del tutto priva di tensione!

e Accertarsi che I'azionamento e il motore siano messi a terra correttamente.

¢ Instradare un secondo conduttore PE con la stessa sezione del cavo di alimentazione in parallelo alla messa a terra di
protezione con terminazioni separate oppure utilizzare un conduttore di messa a terra di protezione in rame con
sezione di 10 mm2,

e | morsetti per la compensazione di potenziale esistenti oltre a quelli per i conduttori PE non devono essere utilizzati per
il collegamento passante di questi ultimi.

e Per garantire una separazione sicura, utilizzare un trasformatore di isolamento per il sistema di alimentazione 380 V
AC.

ATTENZIONE

Danni materiali causati da tensione di ingresso non corretta
Una tensione di ingresso non corretta provoca danni gravi all'azionamento.

Il valore della tensione di ingresso attuale raccomandato non deve superare il 110% della tensione nominale né essere
inferiore al 75%.

Nota
Cablaggio STO

La funzione STO (Safe Torque Off) & in grado di arrestare il motore mediante relé di sicurezza senza la necessita di altri
controlli a un livello superiore. La funzione € disattivata nella configurazione di fabbrica tramite cortocircuito dei morsetti
STO. La funzione di sicurezza del servoazionamento & SIL 2 (EN61800-5-2).

Collegare i morsetti STO conformemente ai requisiti effettivi.
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Messa in servizio/funzionamento

ACAUTELA

Ustioni causate da superfici surriscaldate

La temperatura di esercizio della piastra di base e del dissipatore di calore dell'azionamento & superiore a 65 °C e la
temperatura della superficie del motore pud raggiungere gli 80 °C. Il contatto con le superfici surriscaldate pud provocare
ustioni alle mani.

Non toccare il motore né il dissipatore di calore durante il funzionamento e per un certo periodo dopo la disinserzione.

ATTENZIONE

Riduzione della durata di vita del freno motore

Il freno motore ha la funzione esclusiva di freno di stazionamento. Frequenti arresti di emergenza con il freno motore
riducono la durata di vita dello stesso.

Se non assolutamente indispensabile, non utilizzare il freno motore come freno di emergenza o come metodo di
decelerazione.

ATTENZIONE

Danni all'apparecchiatura in caso di accensione/spegnimento frequenti
Operazioni di accensione e spegnimento ripetute causano danni all'azionamento.
Non disattivare e riattivare |'alimentazione troppo di frequente.

Nota
Requisiti di tensione

Prima di inserire I'alimentazione, accertarsi che il sistema dell'azionamento sia stato installato e collegato in modo affidabile
e che la tensione di alimentazione sia compresa nel campo di valori ammesso.

Nota
Interferenze sul funzionamento dell'azionamento causate dall'uso di dispositivi radio

Alcuni fattori ambientali possono provocare una riduzione della potenza, ad es. l'altitudine e la temperatura circostante. In
questo caso, € possibile che I'azionamento non funzioni regolarmente.

Tenere in considerazione i fattori ambientali quando si mette in servizio o si utilizza I'azionamento.

Ricerca degli errori

AAWE RTENZA

Permanenza di tensioni pericolose sull'azionamento

Per un breve periodo dopo la disinserzione, sull'azionamento possono essere ancora presenti tensioni
pericolose.

Se si toccano i morsetti o si cerca di disassemblare i cavi, si possono subire lesioni moderate provocate dalle
scosse elettriche.

Non toccare i morsetti né disassemblare i cavi prima che siano trascorsi almeno cinque minuti da quando il
sistema di azionamento ¢ stato scollegato dall'alimentazione.

AAWERTENZA

Lesioni alle persone dovute a un riavvio imprevisto

La macchina pud riavviarsi in modo imprevisto quando viene reinserita 'alimentazione dopo una disinserzione. Il contatto
con la macchina in queste condizioni pud causare lesioni alle persone.

Non avvicinarsi alla macchina una volta reinserita I'alimentazione.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Smaltimento

Nota
Smaltimento dell'apparecchiatura

Lo smaltimento dell'apparecchiatura deve avvenire in conformita con le normative sullo smaltimento dei rifiuti elettronici
emanate dell'ente competente per la protezione dell'ambiente.

Certificazione

/!\AWERTENZA

Requisiti per le installazioni negli Stati Uniti e in Canada (UL/cUL)

Adatto per I'impiego in un circuito in grado di fornire non piu di 65000 rms ampere simmetrici, max. 480 VAC, quando
protetti solo da fusibili di classe J compatibili con la certificazione UL/cUL. Per ogni grandezza costruttiva AA, A, B e C,
usare esclusivamente fili di rame di classe 1 75 °C.

Questa apparecchiatura € in grado di fornire la protezione interna contro il sovraccarico del motore secondo UL508C.
Per il Canada (cUL), I'alimentazione di rete dell'azionamento deve essere dotata di un soppressore esterno raccomandato
con le seguenti caratteristiche:

« Dispositivi di protezione contro le sovratensioni; devono essere del tipo previsto (codici categoria VZCA e VZCA7)

* Tensione nominale 480/277 VAC, 50/60 Hz, trifase

* Tensione di limitazione VPR = 2000 V, IN = 3 kA min, MCOV = 508 VAC, SCCR = 65 kA

» Adatto per applicazioni di tipo 2 SPD

+ La limitazione deve essere fornita tra le fasi e anche tra fase e terra

AAWERTENZA

Danni per la salute umana da radiazioni elettromagnetiche

Questo prodotto potrebbe causare radiazioni elettromagnetiche ad alta frequenza che potrebbero provocare danni alla
salute umana. Nell'ambiente residenziale occorre quindi prevedere le opportune misure di soppressione.

Nota
Istruzioni EMC

e Per soddisfare gli standard EMC, tutti i cavi collegati al sistema SINAMICS V90 devono essere cavi schermati, inclusi
quelli dalla linea di alimentazione al filtro di rete e da quest'ultimo all'azionamento SINAMICS V90.

e | servoazionamenti SINAMICS V90 hanno superato i test di conformita ai requisiti di emissione della categoria
ambientale C2 (ambito domestico). | disturbi condotti e quelli irradiati rispettano negli standard fissati da EN 55011 e
raggiungono la Classe A.

¢ Nell'ambiente residenziale questo prodotto pud causare interferenze ad alta frequenza che necessitano di opportune
misure di soppressione.

e Per la prova delle interferenze irradiate si utilizza un filtro AC esterno (tra I'alimentazione 380 V AC e I'azionamento) in
modo da soddisfare i requisiti EMC installando il convertitore in una camera metallica schermata e altre parti del sistema
di motion control (inclusi il PLC, I'alimentatore in corrente continua, I'azionamento mandrino e il motore) all'esterno della
stessa.

e Per il test delle emissioni conduttive, verra impiegato un filtro AC esterno (tra I'alimentazione 380 V AC e I'azionamento)
per soddisfare i requisiti EMC.

e Per la prova delle interferenze irradiate e di quelle condotte, la lunghezza del cavo di alimentazione tra il filtro di rete e
I'azionamento deve essere inferiore a 1 m.

Informazioni relative ai prodotti non Siemens

Nota

Prodotti non Siemens

Questo documento contiene raccomandazioni relative ai prodotti non Siemens. Si tratta di prodotti non Siemens dei quali €
nota la compatibilita di base. Naturalmente € possibile utilizzare prodotti equivalenti di altri produttori. Le raccomandazioni

qui fornite devono essere intese come informazioni utili, non come requisiti o condizioni. Siemens non assume
responsabilita per la qualita e le proprieta/caratteristiche dei prodotti non Siemens.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Etichette di avvertenza

Le etichette di avvertenza apposte sul motore o sull'azionamento hanno i seguenti significati:

Simbolo

Descrizione

Rischio di shock elettrico

Non toccare i morsetti né disassemblare i cavi prima che siano trascorsi almeno cinque
minuti da quando I'azionamento € stato scollegato dall'alimentazione.

Avvertenza

Prestare attenzione alle informazioni riportate sulla targhetta dei dati tecnici e nelle
istruzioni operative.

Per maggiori informazioni fare riferimento al presente manuale del prodotto.

Superfici surriscaldate

Non toccare il dissipatore di calore dell'azionamento durante il funzionamento e per un certo
periodo dopo la disinserzione dell'alimentazione poiché la sua temperatura superficiale puo
raggiungere i 65 °C.

Non urtare I'albero
Non urtare I'estremita dell'albero per non danneggiarlo.

@ p PPk

Terminale del conduttore di protezione

2 Informazioni generali
2.1 Prodotti consegnati
2.1.1 Componenti dell'azionamento
Quando si estrae I'azionamento dall'imballaggio, verificare che siano presenti i seguenti componenti.
Componente Figura Potenza Dimensioni d'ingombro Grandezza
nominale del (larghezza x altezza x costruttiva
motore (kW) profondita, mm)
Servoazionamento e 04 60 x 180 x 200 FSAA
SINAMICS V90 e 075 80 x 180 x 200 FSA
e 0.75/1.0
e 1.5/1.75 100 x 180 x 220 FSB
o 20/2.5
e 35 140 x 260 x 240 FSC
e 50
e 70
Connettori FSAA/FSA: 4 pezzi

FSB/FSC: 2 pezzi

Piastra di schermatura

°o per FSAA e FSA
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Componente Figura Potenza Dimensioni d'ingombro Grandezza
nominale del (larghezza x altezza x costruttiva
motore (kW) profondita, mm)
[ o9 per FSB e FSC
_—
g
Serracavo E FSAA/FSA: Nessuno
l’ FSB/FSC: 1 pezzo
Documentazione utente Getting Started Versione bilingue cinese-inglese
Targhetta dei dati tecnici
( SIEMENS )
—e SINAMICS V90
INPUT: 3AC 380-480V -15%/+10% 16.5A 45-66Hz c@us
- OUTPUT 3AC inpury 1324 0-3304 e e

—®IP CLASS:IP20  MOTOR: 7.0kW
AT c €

210-5FE17-0UA

0010 0
—e S ZVA1YB5999999

| AV A 0
(MR ARTA AR O0ON verston: o1

Siemens Numerical Control Ltd. NanJing 211100
Made in China

[RREEEE

.

—> 6SL3210-5FE17-0UAO

Potenza motore supportata

. ) 10-4: 0,4 kW
Tensione di rete 10-8: 0.75 kW

E: trifase 380~480 VAC 11-0: 0,75/1,0 kW

11-5:1,5/1,75 kW
12-0: 2,0/2,5 kW

13-5: 3,5 kW
15-0: 5,0 kW
17-0: 7,0 kW
@ Nome dell'azionamento @ Numero di ordinazione
® Alimentazione di ingresso ® Numero di serie del prodotto
® Alimentazione di uscita @ Numero di parte
@ Potenza nominale motore

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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21.2 Componenti del motore

Quando si estrae il motore dallimballaggio, verificare che siano presenti i seguenti componenti.

Componente Figura Coppia nominale [Nm] | Altezza albero (mm)
Servomotore SIMOTICS S-1FL6 o 1.27 45
e 239
e 358 65
o 478
o 7.16
e 8.36
e 955
e 11.90 90
e 16.70
e 23.90
e 33.40
Documentazione utente SIMOTICS S-1FL6 Servo Motors Installation Guide
Targhetta dei dati tecnici del motore
4 N\
SIEMENS
@®—eSIMOTICS S-1FL6  3~Servo Motor e
@—+e1pP 1FL6067-1AC61-0AH1 %
®—e1s LMH/NA0388899301 :
@—e|Mn 9.55 Nm|In 5.9 Ae—nn 2000 r/min $————@
®—o|Mo15 Nm|l08.8 Ae— [nNmax 3000r/m|nl»7—@
©®—eUn206 V [IP65e; S] | [16.6kg e ®
@—ePn2__kW[ThCLI30B)ID31 o | C €
®—1e ENCODER INC. 2500 ppt BRA‘KE 24VDC EN60034
(_Siemens Standayd Mators|Ltd| Made in China )

1FL6/06][7-1AC||6/1-0AH1 <

Altezza albero | | ) Classe di protezione
04: 45 mm Tensione di rete 1: IP65, con guarnizione olio dell'albero
06: 65 mm
09: 90 mm 6: 400 V
Coppia nominale Meccanico
0: 11,9 Nm, SH90 G: Albero liscio, senza freno
1: 3,58 Nm, SH65 Velocita nominale H: Albero liscio, con freno
2:1,27 Nm, SH45 C: 2000 A: Albero con chiavetta, senza freno
4,78 Nm, SH65 ) rpm B: Albero con chiavetta e freno
’ ’ F: 3000 rpm
16,7 Nm, SH90 : P
4:2,39 Nm, SH45
716 Nm, SH65 — Tipo di encoder
23,9 Nm, SH90 A: Encoder incrementale, 2500 impulsi/giro
6:8,36 Nm, SH65 Tipo di inerzia L: Encoder assoluto, 20 bit single turn +
33,4 Nm, SH90 1: Inerzia elevata 12 bit multi-turn

7:9,55 Nm, SH65
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posizione, della velocita e della coppia

@ | Tipo di motore @ | Potenza nominale @ | Corrente nominale
® Numero di ordinazione Tipo encoder e risoluzione Freno di stazionamento
® | Numero di serie (@ |Classe termica @ |ID motore
@ | Coppia nominale Classe di protezione Peso
® Coppia di stallo @) Modalita di funzionamento @ Velocita massima
motore
® | Tensione nominale ® Corrente di stallo Velocita nominale
2.2 Elenco delle funzioni
Funzione Descrizione Modalita di
regolazione
Controllo posizione ingresso treno | Implementa un posizionamento preciso attraverso due canali PTI
di impulsi (PTI) di ingresso treno di impulsi: 5 V differenziali o 24 V di segnale
single end. Inoltre, supporta la funzione di raccordo alla
posizione del profilo di curva S.
Regolazione di posizione interna Implementa il posizionamento preciso attraverso i comandi di | IPos
(IPos) posizione interni (fino a otto gruppi) e consente di definire
I'accelerazione/velocita di posizionamento
Regolazione di velocita (S) Controlla in maniera flessibile la velocita del motore e la S
direzione tramite i comandi analogici esterni di velocita (da 0 a
+10 VDC) o comandi di velocita interni (fino a sette gruppi)
Regolazione della coppia (T) Controlla in maniera flessibile la coppia di uscita del motore T
tramite comandi analogici esterni di coppia (da 0 a +10 VDC) o
comandi di coppia interni. Inoltre, supporta la funzione di
limitazione della velocita per evitare delle sovravelocita quando
il motore non ha carico
Controlli compound Supporta commutatori flessibili tra i tipi di regolazione della PTI/S, IPos/S,

PTI/T, IPos/T, SIT

Sistema di posizione assoluta

Consente di implementare immediatamente task di controllo
dopo che ¢ stato messo sotto tensione il servosistema con un
encoder assoluto, senza la necessita di effettuare operazioni di
riferimento del punto zero o setpoint in anticipo

PTI

Commutazione del guadagno

Commuta tra i guadagni durante la rotazione del motore o
I'arresto con un segnale esterno o dei parametri interni, per
ridurre il rumore e la durata del posizionamento, o migliorare la
stabilita di funzionamento di un Servosistema.

PTI, IPos, S

Commutazione PI/P

Commuta da controllo Pl a controllo P con un segnale esterno
0 con parametri interni per sopprimere la sovraelongazione
durante I'accelerazione o la decelerazione (per il controllo di
velocita), o per sopprimere la sottoelongazione durante il
posizionamento e ridurre la durata di stabilizzazione (per il
controllo di posizione).

PTI, IPos, S

Safe Torque Off (STO)

Scollega in modo sicuro l'alimentazione del motore generatore
di coppia per evitare un riavvio accidentale del motore.

PTI, IPos, S, T

Morsetto velocita zero

Arresta il motore e blocca |'albero motore quando il valore di
riferimento di velocita & inferiore al livello di soglia
parametrizzata

S

reale

Regolazione automatica in tempo

Stima la caratteristica della macchina e imposta i parametri di
controllo a loop chiuso (guadagno loop di posizione, guadagno
loop di velocita, compensazione integrale della velocita, filtra
se necessario, ecc.) continuamente in tempo reale senza
intervento dell'utente.

PTI, IPos, S

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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test, regolazioni e altre operazioni con un PC.

Funzione Descrizione Modalita di
regolazione

Soppressione della risonanza Sopprime la risonanza meccanica, causata dalla vibrazione del | PTI, IPos, S, T
pezzo e dall'oscillazione della base

Limite di velocita Limita la velocita del motore tramite i comandi analogici esterni | PTI, IPos, S, T
di limitazione della velocita (da 0 a £10 VDC) o i comandi di
limitazione velocita interni (fino a tre gruppi)

Limite di coppia Limita la coppia del motore tramite i comandi analogici esterni | PTI, IPos, S
di limitazione della coppia (da 0 a £10 VDC) o i comandi di
limitazione coppia interni (fino a tre gruppi)

Rapporto cambio elettronico Definisce il fattore moltiplicatore per gli impulsi di ingresso PTI, IPos

Basic operator panel (BOP) Visualizza lo stato del servosistema su un display a LED a 6 PTI, IPos, S, T
cifre, 7 segmenti

Resistenza di frenatura esterna Si puo utilizzare una resistenza di frenatura esterna quando PTI, IPos, S, T
quella interna & insufficiente per I'energia rigenerativa

Ingressi/uscite digitali (DI/DO) | segnali di controllo e i segnali di stato possono essere PTI, IPos, S, T
assegnati a otto ingressi digitali programmabili e a sei uscite
digitali.

Funzione di livellamento Trasforma le caratteristiche di posizione dal valore di PTI
riferimento d'ingresso del treno di impulsi in un profilo di curva
a S con una costante di tempo parametrizzata

SINAMICS V-ASSISTANT E possibile eseguire I'impostazione dei parametri, operazioni di | PTI, IPos, S, T

2.3 Combinazione di dispositivi

La tabella di seguito mostra la combinazione di servoazionamenti SINAMICS V90 e servomotori SIMOTICS S-1FL6.
Servomotore SIMOTICS S-1FL6 Servoazionamento SINAMICS V90
Coppia Potenza Velocita Altezza Numero ordinazione" Numero di ordinazione Grandezza
nominale nominale | nominale albero costruttiva
[Nm] (kW) (giri/min) (mm)
1.27 0.4 3000 45 1FL6042-1AF61-0001 6SL3210-5FE10-4UAOQ FSAA
2.39 0.75 3000 45 1FL6044-1AF61-0001 6SL3210-5FE10-8UAQ
3.58 0.75 2000 65 1FL6061-1AC61-00Q1 FSA

4,78 1,0 2000 65 1FL6062-1AC61-0001 6SL3210-5FE11-0UAOQ
7,16 1,5 2000 65 1FL6064-1AC61-00Q1
8,36 1,75 2000 65 1FL6066-1AC61-0001 6SL3210-5FE11-5UAQ
9,55 2,0 2000 65 1FL6067-1AC61-0001 6SL3210-5FE12-0UAO FSB
11,9 2,5 2000 90 1FL6090-1AC61-00Q1
16,7 3,5 2000 90 1FL6092-1AC61-00Q1 6SL3210-5FE13-5UAQ
23,9 5,0 2000 90 1FL6094-1AC61-00Q1 6SL3210-5FE15-0UAOQ FSC
334 7,0 2000 90 1FL6096-1AC61-00Q1 6SL3210-5FE17-0UAQ

1l simbolo QA nei numeri di ordinazione dei motori & riservato alla configurazioni opzionali (tipo di encoder e parti
meccaniche). Per informazioni piu dettagliate, fare riferimento alle spiegazioni sulla targhetta dei dati tecnici del motore nella
sezione Componenti del motore|(Pagina|12).
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24
2.4.1

Dati tecnici

Dati tecnici - Servoazionamenti

N. ordinazione |6SL3210-5FE... 10- 10- 11- 11- 12- 13- 15- 17-
4UAO0 | BUAO | OUAO | 5UA0 | OUAO | 5UA0 | OUAO | OUAO

Grandezza costruttiva FSAA | FSA FSA FSB FSB FSC FSC FSC
Corrente di uscita nominale (A) 1.2 2.1 3.0 5.3 7.8 11.0 12.6 13.2
Corrente di uscita max. (A) 3.6 6.3 9.0 13.8 23.4 33.0 37.8 39.6
Potenza motore max. supportata (kW) 0.4 0.75 1.0 1.75 2.5 3.5 5.0 7.0
Frequenza di uscita [Hz] 0-330
Alimentazione | Tensione/frequenza Trifase 380 VAC ... 480 VAC, 50/60 Hz

Fluttuazione di tensione -15% ... +10%

ammessa

Fluttuazione di frequenza -10% ... +10%

ammessa

Corrente di ingresso 1.5 26 3.8 5.8 9.8 13.8 15.8 16.5

nominale (A)

Capacita di alimentazione 1.7 3.0 4.3 6.6 11.1 15.7 18.0 18.9

(kVA)

Corrente di spunto (A) 8.0 8.0 8.0 4.0 4.0 25 2.5 2.5

Alimentatore 24
VDC

Tensione (V) "

24 (-15% ... +20%)

Corrente massima (A)

1,6 A (se si utilizza un motore senza freno)
3,6 A (se si utilizza un motore con freno)

Capacita di sovraccarico

300% x corrente nominale per 0,3s su 10s

Sistema di controllo

Servocontrollo

Resistenza di frenatura

Integrato

Funzioni di protezione

Protezione contro i guasti verso terra, protezione contro i cortocircuiti 2,
protezione contro la sovratensione/sottotensione, rilevamento 12,
protezione contro la sovratemperatura degli IGBT 3

Modalita di
regolazione
della velocita

Intervallo di regolazione
della velocita

Comando di velocita analogico 1:2000, comando di velocita interno 1:5000

Ingresso comando di
velocita analogico

-10 VDC - +10 VDCl/velocita nominale

Limite di coppia

Impostato mediante parametro o comando di ingresso analogico (0 V ...
+10 VDC/coppia max.)

Modalita di
regolazione
della posizione

Frequenza impulsi di
ingresso max.

1 M (ingresso differenziale), 200 kpps (ingresso collettore aperto)

Fattore moltiplicazione
impulsi di comando

Rapporto di trasmissione (A/B)
A: 1-10000, B: 1 - 10000
1/50 < A/B < 200

Impostazione campo In-
position

0 - £10000 impulsi (unita impulsi di comando)

Tolleranza d'errore

110 giri

Limite di coppia

Impostato tramite un parametro o con il comando dell'ingresso analogico

Modalita di
regolazione
della coppia

Ingresso comando di
coppia analogico

-10 V ... +10 VDC/coppia max. (impedenza di ingresso 10 kQ ... 12 kQ)

Limite di velocita

Impostato tramite un parametro o con il comando dell'ingresso analogico

Metodo di raffreddamento

Auto-
raffreddamento

Ventilatore

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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N. ordinazione |6SL3210-5FE... 10- 10- 11- 11- 12- 13- 15- 17-
4UAO0 | 8UAO | OUAO | 5UA0 | OUAO | 5UA0 | OUAO | OUAO
Grandezza costruttiva FSAA | FSA FSA FSB FSB FSC FSC FSC
Condizioni Temperatura | In esercizio |0 °C ... 45 °C: Senza derating di potenza
ambientali dell'aria 45 °C ... 55 °C: Con derating di potenza
circostante Nota: Per ulteriori informazioni, vedere SINAMICS V90, SIMOTICS S-
1FL6 Istruzioni operative
Stoccaggio |-40°C...+70°C
Umidita In esercizio | <90% (senza condensa)
dellaria Stoccaggio | 90% (senza condensa)
circostante
Ambiente operativo Interno (senza luce solare diretta), ambiente privo di gas corrosivi, gas
combustibili, olio, o polveri
Altitudine < 1000 m (senza derating di potenza)
Classe di protezione IP20
Livello di inquinamento Classe 2
Vibrazione In esercizio | Urti: Area operativa Il
Accelerazione di picco: 5 g
Durata dell'urto: 30 ms
Area operativa Il
Vibrazi | 10 Hz ... 58 Hz: deviazione 0,075 mm
one: 58 Hz ... 200 Hz: vibrazione 1g
Trasporto e 5 Hz ... 9 Hz: deviazione 7,5 mm
stoccaggio | Vibrazi | g Hz .. 200 Hz: vibrazione 2 g
one: Classe di vibrazione: trasporto 2M3
Certificazioni CE, UL, C-Tick
Design Dimensioni d'ingombro (L x | 60 x 80 x 180 x 200 100 x 180 x 220 | 140 x 260 x 240
meccanico H x P, mm) 180 x
200
Peso (kg) 1800 [2.500 [2.510 [3.055 [3.130 |6.515 [6615 |6.615

1) Quando SINAMICS V90 funziona con un motore con un freno, la tolleranza di tensione dell'alimentazione 24 VDC deve
essere compresa tra -10% e +10% per soddisfare i requisiti di tensione del freno.

2)  Una protezione integrale allo stato solido contro il cortocircuito non fornisce una protezione del ramo di circuito. In
ottemperanza al National Electrical Code (norme elettriche nazionali) e relativi codici locali, € necessario prevedere una
protezione del ramo di circuito.

3) Il SINAMICS V90 non prevede la protezione da sovratemperatura motore. La sovratemperatura del motore & calcolata
tramite 1%t ed & protetta attraverso la corrente di uscita dell'azionamento.

242 Dati tecnici - Servomotori

Dati tecnici generali
Parametro Descrizione
Raffreddamento Auto-raffreddamento

Temperatura di esercizio [°C]

0 ... 40 (senza derating di potenza)

Temperatura di stoccaggio [°C]

-15 ... +65

Umidita relativa [RH]

90% (senza condensa a 30° C)

Altitudine di installazione [m]

< 1000 (senza derating di potenza)

Livello sonoro max. [dB]

1FL6040: 65 | 1FL6060 :70 | 1FL6090: 70

Livello vibrazioni

A (secondo |IEC 60034-14)

Resistenza agli urti [m/s?]

25 (continui in direzione assiale); 50 (continui in direzione radiale); 250
(in un intervallo di 6 ms)
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Parametro Descrizione
Tensione nominale (V) 24 + 10%
Corrente nominale (A) 1FL6040: 0.88 1FL606Q : 1.44 1FL6090: 1.88
Coppia freno di stazionamento | 1FL604Q: 3.5 1FL606Q : 12 1FL609Q: 30
[Nm]
Freno di Tempo max. di apertura del 1FL6040: 60 1FL606Q : 180 1FL609Q: 220
stazionamento | freno [ms]
Tempo max. di chiusura del 1FL6040Q: 45 1FL606Q : 60 1FL609Q: 115
freno [ms]
Numero max. di arresti di 2000 "
emergenza
Durata di vita dei cuscinetti [h] > 20000 2
Durata di vita degli anelli di tenuta [h] 5000

Durata di vita dell'encoder [h]

20000 - 30000 3

Classe di protezione

IP65, con anello di tenuta dell'albero

Tipo di costruzione

IMBS5, IMV1elIMV3

Certificazione

CE

) |l funzionamento limitato con il freno di emergenza & ammesso. E possibile eseguire fino a 2000 azioni di frenatura con
momento di inerzia del rotore pari al 300% come momento di inerzia esterna da una velocita di 3000 giri/min senza che
il freno sia soggetto a un valore di usura non ammesso.

2)  Questo valore della durata di vita ha solo valore di riferimento. Se un motore continua a funzionare alla velocita
nominale sotto carico nominale, sostituire i cuscinetti dopo 20.000 - 30.000 di servizio. Prima di questa scadenza, i
cuscinetti vanno comunque sostituiti in presenza di rumori anomali, vibrazioni o guasti.

3 Questa durata di vita ha solo valore di riferimento. Se un motore continua a funzionare all'80% del valore nominale e la
temperatura circostante € di 30 °C, la durata di vita dell'encoder & assicurata.

Dati tecnici specifici

N. ordinazione | 1FL60... 42 44 61 | 62 | 64 | 66 | 67 | 90 | 92 94 96
Potenza nominale [kW] 040 |0.75 |0.75 |1.00 |{1.50 |1.75 |2.00 |{2.5 |3.5 |5.0 70"
Coppia nominale [Nm] 127 |2.39 |3.58 |4.78 |7.16 |8.36 |9.55 |11.9 |16.7 |23.9 |33.4
Coppia max. [Nm] 3.8 7.2 10.7 |14.3 |21.5 | 25.1 |28.7 | 35.7 |50.0 [ 70.0 |90.0
Velocita nominale [giri/min] 3000 2000 2000

Velocita max. [giri/min] 4000 3000 3000 | 2500 | 2000
Frequenza nominale [Hz] 200 133 133

Corrente nominale [A] 1.2 2.1 25 |3.0 |46 |53 |59 |7.8 |[11.0 |12.6 |13.2
Corrente massima [A] 3.6 6.3 75 |9.0 |13.8 (159 |17.7 |23.4 |33.0 |36.9 |35.6
Momento di inerzia [10-4 kgm?] 2.7 5.2 8.0 [15.3 |15.3 |22.6 {29.9 |47.4 |69.1 [90.8 [134.3
Momento di inerzia (con freno) [104 kgm?2] | 3.2 5.7 9.1 |16.4 |16.4 |23.7 [31.0 |56.3 |77.9 |99.7 |143.2
Rapporto consigliato di carico/inerzia <1000% < 500% < 500%

motore

Peso del motore con Con freno 4.6 6.4 86 |11.3 (113 |14.0 |16.6 |21.3 |25.7 |30.3 |39.1
encoder incrementale [kg] | genzafreno |33 |51 |56 |83 |83 |11.0 [13.6 [153 [19.7 [243 [33.2
Peso del motore encoder | Con freno 4.4 6.2 83 |[11.0 |11.0 |13.6 [16.3 |20.9 |25.3 |29.9 |38.7
assoluto [kg] Senzafreno |31 |49 |53 |80 |80 [10.7 [13.3 [14.8 (193 (239 |327

) Quando la temperatura circostante € superiore a 30 °C, i motori 1FL6096 dotati di freno hanno un derating di potenza

pari al 10%.

Nota

| dati relativi a coppia nominale, potenza nominale, coppia max. e resistenza dell'armatura indicati nella tabella sopra

ammettono una tolleranza del 10%.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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3
3.1

Orientamento e spazio libero per il montaggio

Montaggio

Montaggio dell'azionamento

Per informazioni sulle condizioni di montaggio, vedere la sezione !Dati tecnici - Servoazionamenti/(Pagina 15)".

Installare I'azionamento in posizione verticale in un armadio schermato e rispettare le distanze di installazione specificate
nella seguente figura:

N

N £ N
A E Parete del quadro [\
N 3 elettrico N
s n N
N
N N
N N
N N
N N
N N
N
N
N
>10 mm N
N
: N
g N
N A N

Nota

Se la distanza a destra e a sinistra del drive € al tempo stesso inferiore a 10mm, il drive deve essere declassato all'80%.

Schemi di foratura e dimensioni

9

42

o
T 18
[

¢ 00
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@
Ao\
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200

100

180
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Montaggio dell'azionamento

Usare due viti M5 per montare I'azionamento FSAA e quattro viti M5 per montare gli azionamenti FSA, FSB e FSC. La
coppia di serraggio consigliata € di 2,0 Nm.

Nota
In considerazione dei fattori di compatibilita EMC, si raccomanda di montare I'azionamento in un armadio schermato.

3.2 Montaggio del motore

Per informazioni sulle condizioni di montaggio, vedere la sezione|Dati tecnici - Servomotori (Paginal 16).

Orientamento di montaggio

SIMOTICS S-1FL6 supporta il montaggio a flangia e tre forme costruttive.

IM B5 IM V1 IM V3

[

Nota

Quando si configura la forma costruttiva IM V3, prestare particolare attenzione alla forza assiale ammessa (esercitata dal
peso degli elementi di azionamento) e al grado di protezione necessario.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Dimensioni del motore

Motore 1FL6 con encoder incrementale (unita: mm)

KB1

60

B2

L0

3

KLk

KL3

LG - N
gy ¥z)
Versione con chiavetta LR - L-@LZ S
| GA | aK E = f y | S
. S 2| 3= - Q_ Q s
) / Guarnizione olio Ej S
O) O)
A — D'
DB / 1 450 ‘\5/‘
LB | olC
Altez | Tipo |LC [LA|LZ|N |L LG|D [DB |[E |Q |G |F Senza freno | Con freno KL | KL | KL | KL
za R K |A 1B |kB|KkB LB |kB|KB |1 [2 |3 |4
alber 1 |2 1 |2
o
45 1FL6 |90 [10 |7 |80 |35 10 |19 |M6x |30 |25 |22|6-0,03 |15 |94 |- 20 (14 |32 (12 |92 |- -
042 0 16 5 1 |0 9
1FL6 |90 [10 |7 |80 |35 10 |19 |M6x |30 |25 |22|6-0,03 |20 |14 |- 24 (18 |32 (12 |92 |- -
044 0 16 2 |1 8 |7 9
65 1FL6 |130(14 |9 |11 |58 12 |22 |M8x |50 |44 |25 | 8- 14 |86 |- 20 (14 |40 (15 |11 |23 |22
061 5 0 16 0,036 |8 3 |0 1 |5
1FL6 |130(14 |9 |11 |58 12 |22 |M8x |50 |44 |25 | 8- 18 (11 |- 23 (17 |40 (15 |11 23 |22
062 5 0 16 0,036 |1 9 6 |3 1 |5
1FL6 |130(14 |9 |11 |58 12 |22 |M8x |50 |44 |25 | 8- 18 (11 |- 23 (17 |40 (15 |11 |23 |22
064 5 0 16 0,036 |1 9 6 |3 1 |5
1FL6 |130(14 |9 |11 |58 12 |22 |M8x |50 |44 |25 | 8- 21 |15 |- 26 (20 |40 (15 |11 23 |22
066 5 0 16 0,036 |4 |2 9 |6 1 |5
1FL6 |130(14 |9 |11 |58 12 |22 |M8x |50 |44 |25 | 8- 24 |18 |- 30 (23 |40 (15 |11 )23 |22
067 5 0 16 0,036 |7 |5 2 |9 1 |5
90 1FL6 |180(20 |14 |11 |80 18 |35|M12 |75 |60 | 38| 10- 19 (14 |- 25 (20 |45 (17 |14 |34 | 34
090 0 4,3 x25 0,036 |0 |O 5 |6 7 19
1FL6 |180(20 |14 |11 |80 18 |35|M12 |75 |60 | 38| 10- 21 |16 |- 28 |23 |45 (17 |14 |34 | 34
092 0 4,3 x25 0,036 |2 |2 1 ]2 7 19
1FL6 |180(20 |14 |11 |80 18 |35|M12 |75 |60 | 38| 10- 23 |18 |- 30 (25 |45 (17 |14 |34 |34
094 0 4,3 x25 0,036 |8 |8 7 |8 7 19
1FL6 |180(20 |14 |11 |80 18 |35|M12 |75 |60 | 38| 10- 29 |24 |- 35 (31|45 (17 |14 |34 | 34
096 0 4,3 x25 0,036 |0 |O 9 |0 7 19

e |l motore con altezza albero 90 mm presenta due fori filettati M8 per le viti a occhiello

e Le dimensioni limite del connettore encoder—@ e del connettore freno—@ sono le stesse.

o (D-Connettore cavo di alimentazione, @-Connettore cavo encoder incrementale, ) -Connettore cavo del freno. Questi
connettori devono essere ordinati separatamente. Per le informazioni di ordinazione fare riferimento alle Istruzioni operative.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Motore 1FL6 con encoder assoluto (unita: mm)

Versione con chiavetta

GA
T (=]
S| —/

QK

LG

KB1

KB2

40

LR

N
#D

KL2

Guarnizione olio

DB / A
T
LB
1
Altez | Tipo (LC|LA |LZ|N [LR |T (L |[D |DB |E |Q |G |F Senza freno | Con freno KL [KL [KL |K
za G KA B |k |k (B |kB|KB |1 |2 |3 ";
alber B1|B2 1 |2
(o]
45 1FL6 |90 |100 |7 |80 [35 (4 [10 |19 |M6x |30 |25 |22|6-0,03|15 |10 |- |20 (14 |32 |12 |60 |- -
042 16 7 0 4 7 9
1FL6 |90 |100 |7 |80 [35 (4 [10 |19 |M6x |30 |25 |22 |6-0,03|20 |14 |- |25 (19 |32 |12 |60 |- -
044 16 4 7 1 4 9
65 1FL6 |13 (145 |9 11 |58 |6 |12 |22 |M8x |50 |44 |25 |8- 15 192 |- 20 (14 (40 |15 |60 |- -
061 0 0 16 0,036 |1 6 7 1
1FL6 |13 {145 |9 11 |58 |6 |12 |22 |M8x |50 |44 |25 |8- 18 |12 |- 23 |18 (40 |15 |60 |- -
062 0 0 16 0,036 |4 5 9 0 1
1FL6 |13 {145 |9 11 |58 |6 |12 |22 |M8x |50 |44 |25 |8- 18 |12 |- 23 |18 (40 |15 |60 |- -
064 0 0 16 0,036 |4 5 9 0 1
1FL6 |13 {145 |9 11 |58 |6 |12 |22 |M8x |50 |44 |25 |8- 21 |15 |- 27 |21 {40 |15 |60 |- -
066 0 0 16 0,036 |7 8 2 3 1
1FL6 |13 {145 |9 11 |58 |6 |12 |22 |M8x |50 |44 |25 |8- 25 |19 |- 30 |24 (40 |15 |60 |- -
067 0 0 16 0,036 |0 1 5 6 1
90 1FL6 |18 {200 (14 |11 |80 |3 |18 |35 |M12 |75|60 |38 |10- 19 |13 |- 26 |20 (45 |17 |60 |- -
090 0 4,3 x25 0,036 |7 5 3 1 7
1FL6 |18 {200 (14 |11 |80 |3 |18 |35 |M12 |75|60 |38 |10- 22 |16 |- 28 |22 (45 |17 |60 |- -
092 0 4,3 x25 0,036 |3 1 9 7 7
1FL6 |18 {200 (14 |11 |80 |3 |18 |35 |M12 |75|60 |38 |10- 24 |18 |- 31 |25 (45 |17 |60 |- -
094 0 4,3 x25 0,036 |9 7 5 3 7
1FL6 |18 {200 (14 |11 |80 |3 |18 |35 |M12 |75|60 |38 |10- 30 |23 |- 36 |30 (45 |17 |60 |- -
096 0 4,3 x25 0,036 |1 9 7 5 7

o Le dimensioni limite del connettore encoder-@ e del connettore freno—® sono le stesse.
e |l motore con altezza albero 90 mm presenta due fori filettati M8 per le viti a occhiello

e (D-Connettore cavo di alimentazione, @)-Connettore cavo encoder assoluto, @ -Connettore cavo del freno. Questi
connettori devono essere ordinati separatamente. Per le informazioni di ordinazione fare riferimento alle Istruzioni operative.
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Montaggio del motore

AAWERTENZA

Lesioni personali e danni materiali

Alcuni motori, specialmente il modello 1FL609Q sono pesanti. Occorre tenere conto del peso eccessivo del motore e, se
necessario, richiedere assistenza per il montaggio.

Altrimenti, il motore potrebbe cadere durante l'installazione. La conseguenza possono essere lesioni gravi alle persone e
danni materiali.

ATTENZIONE

Danni del motore
La penetrazione di liquidi nel motore pud causare danni al motore stesso

Durante l'installazione o il funzionamento del motore, accertarsi che nessun liquido (acqua, olio o altro) possa penetrare al
suo interno. Inoltre, quando si installa il motore in posizione orizzontale accertarsi che I'uscita del cavo sia rivolta verso il
basso, in modo da impedire la penetrazione di olio 0 acqua.

Nota
Uso delle viti ad occhiello

Il motore 1FL609Q (altezza d'albero 90 mm) & dotato di due fori per viti M8 per l'inserimento di due viti ad occhiello.
Sollevare il motore 1FL609Q solo per le viti ad occhiello.

Le viti ad occhiello che sono state fissate devono essere serrate o rimosse dopo l'installazione.

Per garantire una migliore dispersione del calore, installare una flangia tra la macchina e il motore. E possibile installare il
motore sulla flangia con 4 viti, come illustrato nella seguente figura.

| dati relativi alle viti e alla flangia sono i seguenti:

Motore Vite Dimensioni flangia raccomandate Coppia di serraggio Materiale della flangia
1FL6040 4 x M6 210 x 210 x 10 (mm) 8 Nm Lega di alluminio
1FL6060 4 x M8 350 x 350 x 20 (mm) 20 Nm

1FL609Q 4 x M12 400 x 400 x 25 (mm) 85 Nm

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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4 Collegamento

4.1 Collegamento del sistema

Il servosistema SINAMICS V90 deve essere collegato nel seguente modo:

Alimentazione
trifase 380~480

Resistenza di
frenatura esterna

Guaina di
schermatura

Cavo encoder )

Cavo seriale (RS485) )

VAC
L3L2 L1 Guaina di
PE schermatura
Servoazionamento SINAMICS V90 o
5 Cavo mini-USB
Interruttore automatico oa b P (i} .
woue [ |G )P
[@ @ ‘zl ‘E’ Guaina di schermatura
Controllore sovraordinato
Filtro di rete opzionale @ oV
(EMC) DANGER A AA|HON| e Alimenta-
DOUS VOUTAGEFRESENT O TOSMMITES TR, 21 O A i tore 24
L1 FOMPONER T T VvDC
INSTRUCTIONS! [©) q "
BRANBREE ©) d
L3 WS RMAERES P = = = = e e = = = = =y §
— Cavo del valore di riferimento (50 pin, 1 m)
o ° | |
E=H |
~ y : .
f W 2
4l DCP
i =]
BT =
e N o
R1 ! =5
= e
e =4
il —

Cavo del freno

Servomotore SIMOTICS S-1FL6
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ATTENZIONE

Informazioni importanti sul cablaggio
Per soddisfare i requisiti EMC, tutti i cavi devono essere schermati.

Le schermature dei cavi a doppino intrecciato devono essere collegate alla piastra di schermatura o al serracavi del
servoazionamento.

Collegamento delle schermature dei cavi con la piastra di schermatura

Per eseguire un'installazione dell'azionamento conforme alle norme EMC, usare la piastra di schermatura fornita con

I'azionamento per collegare le schermature dei cavi. Per collegare le schermature dei cavi alla piastra di schermatura,
procedere come segue:

@ Montare la piastra di schermatura @ Collegare il cavo di alimentazione di rete, il cavo di potenza e il
con due viti M4. cavo del freno.

Cavo di
alimentazione
di rete

Cavo di potenza

@ Fissare i cavi.

Serracavo

2\ Capocorda di massa

Schermatura ca\{o

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
A5E34218764, 04/2014
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Regolazione dell'orientamento dei cavi sul lato motore

Sul lato motore, € possibile regolare I'orientamento dei cavo di alimentazione, del cavo encoder e del cavo del freno per
facilitare il collegamento dei cavi.

Nota: prima di regolare
I'orientamento del cavo di potenza,
stringere leggemente questa parte,

(2)

Ruotare gli anelli filettati in senso Ruotare i connettori per regolare Ruotare gli anelli filettati in senso
orario per allentare i connettori. I'orientamento del cavo. antiorario per stringere i connettori.
Nota

Rotazione dei connettori
Tutti e tre i connettori sul lato motore possono essere ruotati fino a 360°.

4.2 Cablaggi del circuito principale
4.2.1 Alimentazione di linea - L1, L2, L3

Sezione max. dei conduttori:
FSAA e FSA: 1,5 mm2 (viti M2,5, 0,5 Nm)
FSB e FSC: 2,5 mm?2 (viti M4, 2,25 Nm)

422 Potenza motore - U, V, W

Uscita motore - lato azionamento
Sezione max. dei conduttori:

FSAA e FSA: 1,5 mm2 (viti M2,5, 0,5 Nm)
FSB e FSC: 2,5 mm2 (viti M4, 2,25 Nm)

Cablaggio
Giallo-verde
PE \ 4 PE
U 1 Nero 1 U
Nero
\% 2 2 Vv
Nero
W 3 3 W
Lato azionamento Lato motore
(morsettiera) (connettore femmina)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Collegamento del cavo di potenza del motore (FSAA e FSA)

(1)

-

(2)

M2.5: 0.5 Nm l

)
—

Nota

| servoazionamenti FSB e FSC sono dotati di barre di morsetti per il collegamento di potenza del motore. E possibile fissare
il cavo di potenza del motore servendosi delle viti M4 del servoazionamento.

4.3

Interfaccia controllo/stato - X8

Definizione dell'interfaccia

Tipo di
segnale

N.
pin

Segnale Descrizione

N.
pin

Segnale Descrizione

of —l°

i2
i

w

24 2
| s | s | s | s | e e | s | s | s | e

5 1
s | | e | s} | e | s | s | s | s | | e
' i %DEEIEIEIEI:IDDE%I t

X8 S S =
Tipo: Connettore MDR a 50 pin
Ingressi a 1, 2, | Valore di riferimento di posizione con ingresso a | 36, | Valore di riferimento di posizione con
treno di 26, treno di impulsi. 37, |ingresso a treno di impulsi.
impulsi ] 27 Esclusivamente per ingresso differenziale a 38, Ingresso treno di impulsi 24 V a
(PTI)éusmte treno di impulsi a 5 V ad alta velocita 39 | terminazione singola
ﬁgﬁz deir a Frequenza massima: 1 MHz Frequenza massima: 200 kHz
impulsi La trasmissione del segnale su questo canale
(PTO) presenta una migliore immunita ai disturbi.
15, Uscita impulsi emulazione encoder con segnali |42, | Uscita impulsi fase zero encoder con
16, differenziali ad alta velocita 5 V (A+/A-, B+/B) 43 | segnali differenziali ad alta velocita 5 V
40,
41
17 | Uscita impulsi fase zero encoder con collettore
aperto
1 PTIA_D+ Ingresso differenziale a treno 15 PTOA+ Uscita encoder
di impulsi a 5 V ad alta velocita differenziale a treno di
A (+) impulsia 5V ad alta
velocita A (+)
2 PTIA_D- Ingresso differenziale a treno 16 PTOA- Uscita encoder
di impulsi a 5 V ad alta velocita differenziale a treno di
A(-) impulsia 5V ad alta
velocita A (-)
26 PTIB_D+ Ingresso differenziale a treno 40 PTOB+ Uscita encoder
di impulsi a 5 V ad alta velocita differenziale a treno di
B (+) impulsia 5V ad alta
velocita B (+)

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Tipo di N. Segnale Descrizione N. Segnale Descrizione
segnale pin pin
27 PTIB_D- Ingresso differenziale a treno 41 PTOB- Uscita encoder
di impulsi a 5 V ad alta velocita differenziale a treno di
B (-) impulsia 5V ad alta
velocita B (-)
36 PTIA_24P Ingresso 24 V a treno di 42 PTOZ+ Uscita encoder
impulsi A, positivo differenziale a treno di
impulsia 5V ad alta
velocita Z (+)
37 PTIA_24M Ingresso 24 V a treno di 43 PTOZ- Uscita encoder
impulsi A, terra differenziale a treno di
impulsia 5V ad alta
velocita Z (-)
38 PTIB_24P Ingresso 24 V a treno di 17 | PTOZ (OC) | Segnale uscita encoder
impulsi B, positivo treno di impulsi Z (uscita
collettore aperto)
39 PTIB_24M Ingresso 24 V a treno di
impulsi B, terra
Ingressi/uscit 3 DI_COM Morsetto comune per ingressi 14 DI10 Ingresso digitale 10
e digitali digitali
4 DI_COM Morsetto comune per ingressi 28 P24V_DO | Alimentazione 24 V esterna
digitali per le uscite digitali
5 DI1 Ingresso digitale 1 29 P24V_DO | Alimentazione 24 V esterna
per le uscite digitali
6 DI2 Ingresso digitale 2 30 DO1 Uscita digitale 1
7 DI3 Ingresso digitale 3 31 DO2 Uscita digitale 2
8 Dl4 Ingresso digitale 4 32 DO3 Uscita digitale 3
9 DI5 Ingresso digitale 5 33 DO4 Uscita digitale 4
10 DI6 Ingresso digitale 6 34 DO5 Uscita digitale 5
11 DI7 Ingresso digitale 7 35 DO6 Uscita digitale 6
12 DI8 Ingresso digitale 8 49 MEXT_DO | Terra 24 V esterna per le
uscite digitali
13 DI9 Ingresso digitale 9 50 MEXT_DO | Terra 24 V esterna per le
uscite digitali
Ingressi/uscit | 18 P12Al Uscita alimentazione 12 V per 45 AO_M Terra uscita analogica
e analogiche ingresso analogico
19 Al1+ Canale ingresso analogico 1, 46 AO1 Canale uscita analogica 1
positivo
20 Al1- Canale ingresso analogico 1, 47 AO_M Terra uscita analogica
negativo
21 Al2+ Canale ingresso analogico 2, 48 AO2 Canale uscita analogica 2
positivo
22 Al2- Canale ingresso analogico 2,
negativo
Nessuno 23 - Riservato 25 - Riservato
24 - Riservato 44 - Riservato
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Cablaggio standard (quattro modalita)

e Controllo posizione ingresso treno di impulsi (PTI)

Servoazionamento

PTIA_D 1
Canale 1: Ingresso PTIAiDT 1 > PR
differenziale a treno di —
impulsi a 5V ad alta
velocita
PTIB_D+ 26 > PTI_B
PTIB_D- 27 —
PTI_A_24P
PTI_A
Canale 2: 24V (1) { BTI A 24M }::Do-——
Ingresso treno di -
impulsi 24V a PTI B 24P
terminazione — PTI. B
singola 24V(2){ PTI B 24M }Z: —
N 12V
Limite di velocita E:I + Al
1 V
M
Limite di coppia * A2

24V =

RESET]

IS
e}

¢t CWLLT

A

cewil8 |

_G-CHANGE,

P-TRG

IE

CLR

TLIM1

_¢___EMGS

T::

IE

ST o o (oo 0[]

IB

C-MODE

14
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PTOA+ R
J16 pProa- [] " Impulso fase A
40 PTOB+ R
I41 PTOB- l - Impulso fase B
42 PTOZ+ R
143 PTOZ- l - Impulso fase Z
24V
_8 Resistenza consigliata:
©| 200 ... 500 Q
5V O
17
PTOZ PTOZ (OC) _ Per collettore .
aperto (tacca di
M 45 AO_M __Zero)
+ M Velocita motore
46 AO1 R
47 AO_M R
h 7 " | Coppia d'uscita
48 AO2 R
28 PW24V_DO
29 PW24V_DO
5V
— _T 30 RDY r———1
}; M Carico

zh

3=

31 ALM 1
2 C

arico |

zh

fi-0

=

32 INP_ ———

Corrente di uscita
max.: 100 mA

S Carico|

zh

-0

=p

zh

30

=

34

33 -
o Carico}—¢

s Carico |

zh

3=

zh

049 MEXT_DO

50 MEXT_DO

L+ Alimentazione 24 V
'|'_ esterna

:0: Indica i cavi schermati a doppino intrecciato
Si pud usare uno solo dei canali a treno d'impulsi.
Cablare separatamente per I'alimentazione 24 V DC se occorre un isolamento. Se
non occorre l'isolamento, si possono collegare a un alimentatore 24 V DC.

1FL6
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30

Regolazione di posizione interna (IPos)

Limite di
velocita

Limite di coppia

Servoazionamento

A
a2

W safs|es Hec
._/ﬁg_:,_ﬁ:’c

| e

L« coms| I

__/GM,Q_DJPC

L el 17

| eosful P

._/ﬂ,ﬂﬂ_ﬁ::t::

| o el [P

| cwooe|u R

i

_k

115 PTOA+ [\ R

16 proA- [] ” Impulso fase A

40 PTOB+ [\ R

141 PTOB- H " Impulso fase B

42 pTOZ* [\ R

I43 poZ- || ~ Impulso fase Z
24V

Resistenza consigliata:
200 ... 500

| Carico

5V
17 PTOZ (OC) _ Per collettore
OZ - " aperto (tacca di
?A. 45 AO_M _ zero)
+ M s
46 AOT Velocita motore
47 AO_M R
I M Coppia d'uscita
48 AO2 R
&28 PW24V_DO
29 PW24V_DO
5V
7] i 30 RDY r=———
3-': L_ Carico
iy
M
5V
- -T 31 ALM =
EEINN=, { Carico}
iy
M 5V Corrente di uscita
—'|‘ max.: 100 mA
] 32 —
3.‘: L_ I NP Carico
I
M
5V
7] T 33 oy
3.‘: L_ B Carico
iy
M 5V
1 —T 34 M~ 1
EZINNs, { Carico}
iy
L 5V
- _T 35 MBR -
}_—: L_ Carico
I I+ Alimentazione
Ll 49 MEXT_DO = 24V esterna
50 MEXT_DO T

:0: Indica i cavi a doppino intrecciato
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® Regolazione di velocita (S)

10V
Valore di

riferimento di
velocita(10 vV 20V

Servoazionamento
115 PTOA+
I16 PTOA- ] "~ Impulso fase A
40 PTOB+ R
J41 pros- || Impulso fase B
42 PTOZ+ R
I43 PTOZ ] - Impulso fase Z
24V
Hov 3| Resistenza consigliata:
=]200 ... 500 Q
All+] 49 5V O
Al1
17 PTOZ (OC) _ Per collettore
o2 " aperto (tacca di
L 45 AO_M _ zero)
+ M Velocita motore
Limite di coppia 46 AO1 >
Al2 }
1 47 AO_M R
M 3 M " | Coppia d'uscita
48 AO2 R
- 28 PW24V_DO
24V == sonl s | 4k@ ﬁ::c J
LY S oy 29 PW24V_DO
5V
RESET] 6 ﬁ::c i
7 REOF H 11— 3_’ r_.l- 30 RDY [Caricol
- | RSSO |
iy
o owlr —D—ﬁ: H " 5V
- 31 ALM  ———
K 33 L— H { Carico
¢ r  COWLLS [ | I
M
5V Corrente di uscita
owe 1B ﬁ::c | _'|' - max.: 100 mA
+———~ — 1 3: K < [carico
I
M
ccwe J10 **::'C oy
)__|
— _T 33 SPDR [~ -1
- }: L_ L { Carico
iy
sPD1 )11
-—/—P—D—ﬁ M 5V
- _T 34 TLR —~
(- > - Carico
i -  SPD2 ,&_D_ﬁ:: 1_3" L e
K 5V
K
¢ ___EMGS |13 ﬁ:: — =
I — 33 L_—T 25 MBR { Carico
Is + Alimentazione
ﬁ::c M 49 MEXT_DO T 24Vesterna
_~ C-MODE] 14 1 50 MEXT_DO T

:0: Indica i cavi a doppino intrecciato
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® Regolazione della coppia (T)
Servoazionamento

115 PTOA+

I16 PTOA- l - Impulso fase A
40 PTOB+ .

I41 PTOB- l - Impulso fase B

42 PTOZ+ R
143 PTOZ- l " Impulso fase Z

24V
Limite di velocita _§ Resistenza consigliata:
Al1 @[ 200 ... 500 Q
5V o
17 PTOZ (OC) _ Per collettore
Oz - " aperto (tacca di
zero
10V " 45 AO_M R )
Valore di + M Velocita motore
riferimento della Al2 46 AO1 >
coppia |10V R
47 AO_M R
h M " | Coppia d'uscita
DI_com) 3 48 AO2 R
lecoml 4 B
- 28 PW24V_DO
V= SON|5 4kQ ﬁ:’.C
— gy 29 PW24V_DO
5V
RESET] 6 ﬁ:ﬂc
1 [ T¥= e R Ty
I
o t  CWL L_D_ﬁ:: = M 5V
— _T 31 ALM
C g {Gareol—
¢ r  CCWLL8 | 1 | I
M
5V Corrente di uscita
owe | o %:K: _'I' - max.: 100 mA
Lo owelol | Eu [Carcol
I
M
e~  CCWE &—:I—% = j-v
— 33 —
A 3: r < Carico
I
&~ TSET ,l_D_j | M sy
- j 34 -
ﬁ:’C z o= Carico}—¢
) - SLIM1}12 | 1 3-' L_
1 :
hlA' * Alimentazione
§49 MEXT_DO 24V esterna
_ C-MODE|14 — %:K: 50 MEXT_DO T

:0: Indica i cavi a doppino intrecciato
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4.4 Alimentazione 24 V/STO - X6

L'assegnazione dei pin per l'interfaccia X6 & la seguente:

Interfaccia Nome del segnale Descrizione
STO 1 Safe torque off canale 1
STO + Alimentazione specifica per Safe torque off
O STO 2 Safe torque off canale 2
O +24 Alimentazione, 24 VDC
O M Alimentazione, 0 VDC
Sezione max. dei conduttori: 1,5 mm?2
Cablaggio
AAWERTENZA

Danni materiali e lesioni personali in caso di caduta di un asse verticale

Quando il servosistema ¢ utilizzato come asse verticale, I'asse cade se i poli positivo e negativo dell'alimentazione a 24 V
sono collegati in modo inverso. La caduta imprevista dell'asse verticale pud causare danni materiali e lesioni alle persone.

Accertarsi che I'alimentazione a 24 V sia collegata correttamente.

AAWERTENZA

Danni materiali e lesioni personali in caso di caduta di un asse sospeso

Non & consentito utilizzare il segnale STO per assi sospesi in quanto l'asse potrebbe cadere. La caduta imprevista
dell'asse sospeso puod causare danni materiali e lesioni alle persone.

Nota
Uso della funzione STO

Nell'impostazione di fabbrica STO1, STO+ e STO2 sono cortocircuitati.

Per poter utilizzare la funzione STO occorre rimuovere il ponticello prima di collegare le interfacce STO. Se non si deve piu
utilizzare la funzione, reinserire il ponticello perché altrimenti il motore non funzionera.

Per informazioni dettagliate sulla funzione STO, vedere il capitolo "Funzioni Safety Integrated di base" in SINAMICS V90,
SIMOTICS S-1FL6 Istruzioni operative.

Servoazionamento

STO1

STO+

STO2

+24V

® @ ® &

]- 24V

Impostazione di fabbrica

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Servoazionamento

s101 [&

sTo+ |@®/

sT02 |®H

24V |@f——————+
24V

M| T

Uso della funzione STO
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Collegamento dell'alimentazione a 24 V e dei cavi STO

Inserimento: Estrazione:

N

4.5 Interfaccia encoder - X9

Il servoazionamento SINAMICS V90 supporta due tipi di encoder:

® Encoder incrementale

® Encoder assoluto

ATTENZIONE

Schermatura del cavo

Il cavo dell'encoder deve essere schermato per soddisfare i requisiti EMC.

Interfaccia encoder - lato azionamento

Figura Pin Nome del Descrizione
segnale
o 1 Biss_DataP Segnale dati encoder assoluto, positivo
B=4 2 Biss_DataN Segnale dati encoder assoluto, negativo
) 3 Biss_ClockN Segnale orologio encoder assoluto, negativo
X 4 Biss_ClockP Segnale orologio encoder assoluto, positivo
— 5 P5V Alimentazione encoder, +5V
=] 6 P5Vv Alimentazione encoder, +5V
7 M Alimentazione encoder, messa a terra
8 M Alimentazione encoder, messa a terra
9 Rp Segnale positivo fase R encoder
10 Rn Segnale negativo fase R encoder
11 Bn Segnale negativo fase B encoder
12 Bp Segnale positivo fase B encoder
13 An Segnale negativo fase A encoder
14 Ap Segnale positivo fase A encoder
Tipo di vite: UNC 4-40 (morsettiera plug-in)
Coppia di serraggio: 0,5 - 0,6 Nm

Connettore encoder - lato motore

Figura N. pin Encoder incrementale Encoder assoluto
Segnale Descrizione Segnale Descrizione
1 P_Supply Alimentazione 5V P_Supply Alimentazione 5 V
20°8 06 2 M Alimentazione 0 V M Alimentazione 0 V
075, 3 A+ Fase A+ n. c. Non collegato
4 A- Fase A- Clock_N Clock invertito
5 B+ Fase B+ Data_P Dati

34
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Figura N. pin Encoder incrementale Encoder assoluto
Segnale Descrizione Segnale Descrizione
B- Fase B- Clock_P Orologio
R+ Fase R+ n. c. Non collegato
R- Fase R- Data_N Dati invertiti
Cablaggio
Lato motore Lato azionamento Lato motore Lato azionamento
Nero
P_Supply 1 >_| - ° Pov P_Supply 1 ° Pov
Rosso 6 P5V - Rosso 6 5V
Blu
M 2 ’_i\Ej::a ' ) M 2 ’—iViola ! .
8 M 8 M
A+ 3 p Ciallo 14 Ap Clock_P 6 Rosa Biss_ClockP
A- 4 )%13 An Clock_N 4 & 3 Biss_ClockN
B+ 5p—Roa_ {45 Bp Data_P 5 pcallo Biss_DataP
B- 6 ﬂc 1 Bn Data_N 8 ﬂ’ 2 Biss_DataN
R+ 7 p—Marrone g Rp N.C. 3
R- g p—olance__ 4o Rn N.C. 7
Encoder incrementale Encoder assoluto

Messa a terra

Per garantire effetti EMC migliori, si raccomanda di spelare il cavo dell'encoder e di collegare la schermatura del cavo alla
terra, come illustrato nella seguente figura:

(1) (2
Max.3cm 10...20 cm ®

C\ SS[']

Schermatura cavo

Lato azionamento

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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4.6 Resistenza di frenatura esterna - DCP, R1

I SINAMICS V0 é stato progettato con una resistenza di frenatura esterna che assorbe I'energia rigenerativa dal motore.
Quando la resistenza di frenatura interna non € in grado di soddisfare i requisiti di frenatura (ad es. se viene emesso
I'allarme A52901), si pud collegare una resistenza di frenatura esterna. Per scegliere le resistenze di frenatura, consultare il
capitolo Accessori in SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6 Istruzioni operative.

Collegamento di una resistenza di frenatura esterna

AAWERTENZA
Danni all'azionamento

Prima di collegare una resistenza esterna a DCP e R1, rimuovere il dispositivo di cortocircuito sui connettori. In caso
contrario I'azionamento pud essere danneggiato.

Per il collegamento della resistenza di frenatura esterna, fare riferimento a Collegamento|(Pagina  24).

4.7 Freno di stazionamento motore - X7

E possibile collegare il servoazionamento SINAMICS V90 a un servomotore con freno per usare la funzione del freno di
stazionamento motore.

4.8 Interfaccia RS485 - X12

| servoazionamenti SINAMICS V90 supportano la comunicazione con i PLC tramite l'interfaccia RS485 (X12) sul protocollo
USS.

Assegnazione dei pin

Figura Pin Nome del segnale Descrizione
R 1 Riservato Non utilizzare
@ 2 Riservato Non utilizzare
&) 3 1RS_DP Segnale differenziale RS485
e} O 4 Riservato Non utilizzare
'e) O 5 M Terra a 3,3 Vinterna
'®) O 6 3,3V Alimentazione 3,3 V per segnale interno
'®) <9> 7 Riservato Non utilizzare
8 1XRS_DP Segnale differenziale RS485
@ 9 Riservato Non utilizzare
Tipo: Connettore femmina sub D a 9 pin
5 Messa in servizio

Prima della messa in servizio, leggere ‘Introduzione al BOP|(Pagina|37)" per maggiori informazioni sul funzionamento del
BOP. In caso di anomalie o avvisi durante la messa in servizio, fare riferimento al capitolo Diagnostica|(Pagina 81)" per una
descrizione dettagliata.

ACAUTELA

Leggere attentamente le istruzioni di sicurezza

Prima della messa in servizio o del funzionamento, leggere attentamente la sezione Istruzioni generali di sicurezza
(Paginal2)" e le istruzioni di sicurezza su "Messa in servizio/funzionamento" nella sezione !Ulteriori informazioni di
sicurezza (Pagina 6)". La mancata osservanza di queste istruzioni pud provocare conseguenze gravi.

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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AAWERTENZA

Danni materiali e lesioni personali in caso di caduta di un asse sospeso

Quando il servosistema € utilizzato come asse sospeso, I'asse cade se i poli positivo e negativo dell'alimentazione a 24 V
sono collegati inversamente. La caduta imprevista dell'asse sospeso pud causare danni materiali e lesioni alle persone.

Prima della messa in servizio occorre usare una traversa per mantenere I'asse sospeso e impedirne cosi una caduta
imprevista. Accertarsi inoltre che l'alimentazione 24 V sia collegata correttamente.

ATTENZIONE

L'inserimento o I'estrazione della scheda SD provoca un errore di avvio.
Non inserire o estrarre la scheda SD durante I'avvio; in caso contrario I'azionamento non si avviera.

ATTENZIONE

| dati di impostazione esistenti possono essere sovrascritti dai dati di impostazione presenti sulla scheda SD durante

l'avvio.

¢ Quando un azionamento viene acceso con una scheda SD che contiene dati di impostazione, i dati di impostazione
esistenti sull'azionamento vengono sovrascritti.

e Quando un azionamento viene acceso con una scheda SD che non contiene dati di impostazione, |'azionamento salva
automaticamente sulla scheda SD i dati di impostazione utente esistenti.

Prima di avviare I'azionamento con una scheda SD, accertarsi che la scheda SD non contenga dati di impostazione utente.
In caso contrario i dati esistenti sull'azionamento possono essere sovrascritti.

Tool di engineering con SINAMICS V-ASSISTANT
Si puo scegliere di usare il tool di progettazione SINAMICS V-ASSISTANT per effettuare un ciclo di prova.

SINAMICS V-ASSISTANT ¢ un tool software che puo essere installato su un PC e funziona sul sistema operativo Windows.
Comunica con il servoazionamento SINAMICS V90 tramite un cavo USB. SINAMICS V-ASSISTANT consente di modificare
i parametri dell'azionamento e di sorvegliare gli stati di funzionamento in modalita online.

Per maggiori informazioni fare riferimento alla guida in linea SINAMICS V-ASSISTANT . Ricerca e download di SINAMICS
V-ASSISTANT sono disponibili da Sito web dell'assistenza tecnica (http://support.automation.siemens.com).

5.1 Introduzione al BOP

Panoramica

Il servoazionamento SINAMICS V90 ¢ stato progettato con un Basic Operator Panel (BOP) sulla parte frontale.

LED di stato

Display a 6 cifree 7
segmenti

5 pulsanti

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
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Funzioni dei tasti

Tasto Descrizione Funzioni
Tasti di base
Tasto M e Esce dal menu corrente
M o Commuta tra le modalita operative nel menu di livello
superiore
Tasto OK Pressione breve:
. e Conferma la selezione o l'immissione
e Entra nel sottomenu
e Conferma le anomalie
Pressione prolungata:
Attiva le funzioni ausiliarie
e Imposta l'indirizzo di bus dell'azionamento
e Jog
e Salva il set di parametri nell'azionamento (copia da
RAM a ROM)
e Imposta il set di parametri ai valori di default
e Trasferisce i dati (dall'azionamento alla scheda SD)
e Trasferisce i dati (dalla scheda SD all'azionamento)
e Aggiorna il firmware
Tasto UP o Naviga all'elemento successivo
. e Incrementa un valore
e JOG in senso orario (CW)
Tasto DOWN e Passa all'elemento precedente
. e Decrementa un valore
e JOG in senso antiorario (CCW)
. Tasto SHIFT Sposta il cursore da una cifra all'altra per la modifica di

singole cifre e dei segni positivo/negativo

Combinazioni di tasti

+
=

Premere i tasti M + OK per

quattro secondi

Riavvia I'azionamento

Premere i tasti UP + SHIFT

Sposta la visualizzazione attuale alla pagina sinistra

quando compare "~ nell'angolo in alto a destra, ad esempio

nnannnr
[P YRRV

+.
+.

Premere i tasti DOWN +

SHIFT

Sposta la visualizzazione attuale alla pagina destra quando

compare _, nell'angolo in basso a destra, ad esempio

nnoaon
[T Yy

38
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Struttura di menu

La struttura generale dei menu del BOP di SINAMICS V90 ¢ la seguente:

Power on H

Pannello operatore

— 5 ofFfF

Parametri modificabili

Parametri di sola
lettura

PAR-A —E—>P ORl——FP28000
Lt L—- N
Mo - :

dAER —'!>r 0

22

A A A
— | gg2— - | 2563 — 2569
v v v

Mo
M :
Funzioni E. . . i
wio | |M s
; A5 dr--5d :
i A aFFE'_'.iF:' aFFl_iUPdHI:E_iSd--dr §
Display BOP
La tabella seguente riporta gli esempi e le descrizioni delle indicazioni visualizzate dal BOP:
Display Esempio Descrizione
8.8.8.8.8.8. 588888 Azionamento in stato di avvio

SINAMICS V90, SIMOTICS S-
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Display Esempio Descrizione
------------ Azionamento occupato
Fxxxxx £ 798¢ Codice di anomalia, in caso di una singola anomalia
F.xxxxx. F 1985 Codice della prima anomalia, in caso di piu anomalie
FXxxxx. £ 798 5. Codice di anomalia, nel caso di pit anomalie
AXXXXX A300 15 Codice di avviso, in caso di un singolo avviso
AXXXXX. R300 1L Codice del primo avviso, in caso di piu avvisi
AXXXXX. o Codice di avviso, nel caso di piu avvisi
A300 16
Rxxxxx e Numero del parametro, parametro a sola lettura
Dl ¥ ¥ e
Pxxxxx P opgun Numero del parametro, parametro modificabile
P.xxxxx T Numero del parametro, parametro modificabile; il punto significa che
P U840 ; -
almeno un parametro é stato modificato
In xx f'n o Parametro indicizzato
La cifra dopo "In" indica il numero di indici.
Ad esempio, "In 01" significa che questo parametro indicizzato é 1.
XXX XXX -233Y45% Valore del parametro negativo
XXX XX<> -2 0o La visualizzazione attuale pud essere spostata a sinistra o a destra
XXXX.XX> ug La visualizzazione attuale pud essere spostata a destra
XXXX.XX< nnunnr La visualizzazione attuale pud essere spostata a sinistra
T W]
S Off 5 oFF Pannello operatore: servo off
Para oR-R Gruppo di parametri modificabili
P Ox o ne Gruppq di pa.ra.n."net.rl .
Sono disponibili sei gruppi:
1. POA: di base
2. POB: regolazione del guadagno
3. POC: regolazione di velocita
4. POD: regolazione di coppia
5. POE: regolazione di posizione
6. POF: 10
Data dALR Gruppo di parametri di sola lettura
Func Flnl Gruppo di funzioni
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Display Esempio Descrizione

Jog 1a9 Funzione Jog

Save ca,E Salvataggio di dati nell'azionamento

defu JEFU Ripristino dell'azionamento alle impostazioni predefinite
dr--sd dr--5d Salvataggio di dati dall'azionamento alla scheda SD
sd--dr Sd--dr Caricamento di dati da una scheda SD all'azionamento
Update HPAREE Aggiornamento del firmware
A OFF1 A oFF! Regolazione dell'offset Al1
A OFF2 A oFF? Regolazione dell'offset Al2

ABS AL5 La posizione zero non & stata impostata

A.B.S. ALS La posizione zero & stata impostata

I XXX - yn Velocita attuale (direzione positiva)

I -XXX R -ypn Velocita attuale (direzione negativa)

T x.x £ oy Coppia attuale (direzione positiva)

T -x.x E -0y Coppia attuale (direzione negativa)
DCxxx.x JL549n Tensione circuito intermedio attuale

Con Fon La comunicazione tra SINAMICS V-ASSISTANT e il

i servoazionamento € stabilita.
In questo caso il BOP & protetto da ogni operazione tranne la
tacitazione di allarmi ed errori.
5.2 Messa in servizio iniziale in modalita JOG

Presupposti

Il servoazionamento & collegato al servomotore senza carico.

Sequenza di funzionamento

Nota
Il segnale digitale EMGS deve essere mantenuto a livello high (1) per garantire il funzionamento normale.
| segnali di finecorsa (CWL/CCWL) sono disabilitati durante il funzionamento Jog con il BOP.
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Passo

Operazione

Nota

1 Collegare le unita necessarie e verificare i cablaggi. E necessario collegare i seguenti cavi:
e Cavo motore
e Cavo encoder
e Cavo del freno
e Cavo di alimentazione di rete
e Cavo 24 VDC
2 Inserire l'alimentatore 24 V.
3 Controllare il tipo di servomotore. L'anomalia F52984 si verifica quando il servomotore
¢ Se il servomotore ha un encoder incrementale, non & identificato.
immettere I''D motore (p29000). L'ID motore pud essere letto sulla targhetta dei dati del
e Se il servomotore ha un encoder assoluto, il motore.
servoazionamento puo identificare il servomotore Vedere le descrizioni della targhetta dei dati del motore
automaticamente. nella sezione {Componenti del motore|(Paginal 12)".
4 Verificare il senso di rotazione del motore. p29001=0: CW

Il senso di rotazione predefinito & CW (orario). Se
necessario, € possibile modificarlo impostando il
parametro p29001.

p29001=1: CCW

Pannello operatore

5 off
M '
F':qr :q Se modifica annullata
Gruppo di parametri. . o . E:;?i;n:zirgncg .Valore predefinito. 0 .Valore desiderato
1 9  J g 2]
P uﬁﬁpeguuu‘ ~P28003 U {
" o

F2E003

Impostazione di un parametro senza indice (esempio)

Pannello operatore

Se modifica annullata

5 ofFf
|
PR-A

Indice di
M destinazione

]

. Valore predefinito

o

{

n  Oli|l— /

Impostazione di un parametro con indice (esempio)

Gruppo di parametri . . o . Parametro di . Valore desiderato

P OR—-P23000=———-F290 ! In 00 y
d o

rFesbic
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Passo

Operazione

Nota

Verificare la velocita Jog.

La velocita Jog predefinita € 100 giri/minuto. Pud essere
modificata impostando il parametro p1058.

premere il tasto UP o DOWN per fare funzionare il
servomotore.

6 Se il servomotore ha un freno, configurare il freno di . p_1215f0_: nessun freno di stazionamento motore
stazionamento motore impostando il parametro p1215. disponibile
e p1215=1: freno di stazionamento motore in base al
controllo di sequenza (SON)
e p1215=2: freno di stazionamento motore sempre
aperto
e p1215=3: Solo per uso interno SIEMENS
L'impostazione di fabbrica & p1215=0 (nessun freno di
stazionamento motore disponibile).
7 Salvare i parametri con la funzione di menu "Save" del
BOP.
Pressione prolungata
Funzioni . .
Flinl | — J/of§ — - SALF | ------
. Lampeggio per circa 20 s
8 Cancellare anomalie e avvisi. Vedere il capitolo "Diagnostica (Pagina|81)".
9 Per il BOP, accedere alla funzione di menu Jog e

Funzioni . .
Funl |—|Jof —

nn
(YA}

Valore di velocita

M

alv

(o
ruu

Velocita di Jog

Jog in velocita (esempio)

Funzioni . .
Flinl |— /o8 —_—

o
(VA%

Valore di velocita

|

£

N
oy

Valore di coppia

=

t T
Coppia di Jog

Jog in coppia (esempio)
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Passo

Operazione

Nota

Con il tool di progettazione, usare la funzione Jog per
far funzionare il servomotore.

Per informazioni dettagliate sulla funzione JOG con
SINAMICS V-ASSISTANT, vedere la guida in linea per
SINAMICS V-ASSISTANT .

5.3

Messa in servizio nella modalita di regolazione della posizione treno di

impulsi (PTI)

Passo Operazione Nota
1 Disattivare I'alimentazione principale.
2 Spegnere il servoazionamento e collegarlo al controllore | | segnali digitali CWL, CCWL e EMGS devono essere
sovraordinato (ad es. SIMATIC PLCs) con il cavo di mantenuti a livello high (1) per garantire il
segnale. funzionamento normale.
3 Accendere il servoazionamento.
4 Verificare la modalita di regolazione della corrente Vedere {Selezione di una modalita di regolazione
visualizzando il valore del parametro p29003. La (Pagina/45)".
modalita di regolazione ingresso posizione treno di
impulsi (p29003=0) & l'impostazione predefinita dei
servoazionamenti SINAMICS V90.
5 Selezionare un canale di ingresso impulsi impostando il | e p29014=0: ingresso differenziale a treno di impulsi
parametro p29014. a 5V ad alta velocita
e p29014=1: Ingresso treno di impulsi 24 V a
terminazione singola
L'impostazione predefinita & ingresso treno di impulsi
24V a terminazione singola.
Vedere !'Selezione di un canale di ingresso treno di
impulsi di riferimento|(Pagina 46)".
6 Selezionare un valore di riferimento per la forma di e p29010=0: impulso + direzione, logica positiva
ingresso treno di impulsi impostando il parametro e p29010=1: pista AB, logica positiva
p29010. e p29010=2: impulso + direzione, logica negativa
e p29010=3: pista AB, logica negativa
L'impostazione predefinita € p29010=0 (impulso +
direzione, logica positiva).
Vedere {Selezione di una forma di ingresso treno di
impulsi di riferimento|(Pagina 46)".
7 Calcolare il rapporto del cambio elettronico, quindi e p29011: numero di impulsi di riferimento per giro.

immettere i valori nei parametri p29011, p29012 e
p29013.

e p29012: numeratore del rapporto del cambio
elettronico. In totale sono disponibili quattro
numeratori (da p29012[0] a p29012[3]).

e p29013: denominatore del rapporto del cambio
elettronico.

Vedere Calcolo del rapporto cambio elettronico
(Pagina/47)".
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Passo Operazione Nota

8 Controllare il tipo di encoder.

Se si tratta di un encoder assoluto, regolarlo con la
funzione di menu del BOP "ABS".

Pressione prolungata

Funzioni .
) r

Fiinl |——i08 |—=— AbS |———=|------
. Lampeggio per circa 2 s
Ab.5.
Pressione prolungata . .
------ ne— Y 9
Lampeggio per circa 20 s

9 Cancellare anomalie e avvisi. Vedere Diagnostica (Pagina 81)".

10 | Attivare SON a livello high e immettere il valore di In un primo tempo usare una frequenza di impulsi
riferimento del treno di impulsi dal dispositivo di bassa per verificare la direzione e la velocita di
comando, dopodiché il servomotore si avviera. rotazione.

11 La messa in servizio del sistema nella modalita di Ora si possono verificare le prestazioni del sistema. Se
regolazione posizione ingresso treno di impulsi & non sono corrette, & possibile regolarle.
terminata.

5.4 Messa in servizio - Funzioni di regolazione
5.4.1 Selezione di una modalita di regolazione

Selezione di una modalita di regolazione di base

E possibile selezionare una modalita di regolazione di base impostando direttamente il parametro p29003:

Parametro Valore di impostazione Descrizione
p29003 0 (impostazione Modalita di regolazione posizione ingresso treno di impulsi
predefinita)
1 Modalita di regolazione della posizione interna
2 Modalita di regolazione della velocita
3 Modalita di regolazione della coppia

Cambio della modalita di regolazione per una modalita di regolazione mista

Per una modalita di regolazione mista, & possibile cambiare tra due modalita di controllo di base impostando il parametro
p29003 e configurando il segnale sensibile al livello C-MODE su DI10:

p29003 C-MODE
0 (la prima modalita di regolazione) 1 (la seconda modalita di regolazione)
4 PTI S
5 IPos S
6 PTI T
7 IPos T
8 S T
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Nota

Se P29003 = 5 e il motore funzionava in modalita di regolazione velocita per un determinato tempo, o se Se P29003 =7 e il
motore funzionava in modalita di regolazione coppia per un determinato tempo, sul BOP del convertitore potrebbe comparire
il codice di anomalia F7493. Questo pero non causa l'arresto del motore. Il motore continua a funzionare sotto queste
condizioni e quindi si pud cancellare manualmente il codice di anomalia.

Nota

L'anomalia F52904 si verifica quando la modalita di regolazione & stata modificata con p29003. E necessario salvare |l
parametro e riavviare I'azionamento per attivare le relative configurazioni.

Nota
Condizioni di commutazione

Per la commutazione da PTl o IPos a S o T, si raccomanda di eseguire la commutazione del modo di regolazione quando il
segnale di ingresso INP (in posizione) é a livello alto.

Per la commutazione da S o T a PTl o IPos, & possibile eseguire la commutazione della modalita di regolazione solo
quando il numero di giri del motore €& inferiore a 30 giri/min.

54.2 Selezione di un canale di ingresso treno di impulsi di riferimento

Come si & detto prima, il servoazionamento SINAMICS V90 supporta due canali per l'ingresso treno di impulsi di riferimento:
® ingresso treno di impulsi 24 V a terminazione singola

® |ngresso differenziale a treno di impulsi a 5 V ad alta velocita

E possibile selezionare uno di questi due canali impostando il parametro p29014:

Parametro Valore Canale di ingresso treno di impulsi di riferimento Impostazione
predefinita
p29014 0 Ingresso differenziale a treno di impulsia 5 V ad alta
velocita
1 Ingresso treno di impulsi 24V a terminazione singola v

Gli ingressi treno di impulsi di posizione provengono da uno dei due gruppi di morsetti seguenti:
e X8-1 (PTIA_D+), X8-2 (PTIA_D-), X8-26 (PTIB_D+), X8-27 (PTIB_D-)
® X8-36 (PTI_A_24P), X8-37 (PTI_A_24M), X8-38 (PTI_B_24P), X8-39 (PTI_B_24M)

54.3 Selezione di una forma di ingresso treno di impulsi di riferimento

Il servoazionamento SINAMICS V90 supporta due tipi di forme di ingresso treno di impulsi di riferimento:
® Impulso pista AB

® |mpulso + direzione

Per entrambe le forme & supportata sia la logica positiva sia quella negativa:

Forma di ingresso treno di Logica positiva = 0 Logica negativa = 1
impulsi Avanti(CW) | Indietro (CCW) Avanti (CCW) | Indietro (CW)
Impulso pista AB A A —|_|_|_’—l_|_|_|—
B
B

Impulso + direzione

Impulso
Impulso | | L
Direzione —l
T Direzione Q /
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E possibile selezionare una delle forme di ingresso treno di impulsi di riferimento impostando il parametro p29010:

Parametro Valore Forma di ingresso treno di impulsi di riferimento Impostazione
predefinita
p29010 0 Impulso + direzione, logica positiva v
1 pista AB, logica positiva
2 Impulso + direzione, logica negativa
3 pista AB, logica negativa

Nota

Dopo aver modificato il parametro p29010, occorre salvarlo e quindi riavviare I'azionamento per garantirne il normale
funzionamento. In questo caso € necessaria una nuova ricerca del punto di riferimento perché lo stesso viene perso in

seguito alla modifica di p29010.

544 In posizione (INP)

Quando lo scostamento tra il valore di riferimento di posizione e la posizione attuale &€ compreso nell'intervallo di

posizionamento preimpostato specificato in in p2544, viene emesso il segnale INP (in posizione).

Impostazione dei parametri

Parametro | Campo di valori Valore di Unita Descrizione
impostazion
e
p2544 0.. 40 LU Finestra di posizione (intervallo di posizionamento)
2147483647 (impostazio
ne
predefinita)
p29332 1..13 3 - Assegnazione dell'uscita digitale 3
Configurazione di DO
Tipo di Nome del Assegnazione Impostazione Descrizione
segnale segnale dei pin
DO INP X8-32 1 Il numero di impulsi di statismo & compreso
nell'intervallo di posizionamento preimpostato
(parametro p2544)
0 Gli impulsi di statismo si trovano al di fuori
dell'intervallo di posizionamento
54.5 Calcolo del rapporto cambio elettronico

Specifiche dell'encoder

Le specifiche dell'encoder sono le seguenti:

1FL600O0 -1A061-0001

.

Tipo Dati tecnici Risoluzione (impulsi/giro)
A Encoder incrementale 2500 10000
L Encoder assoluto 20 bit 1048576
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Cambio elettronico

La funzione cambio elettronico permette di definire i giri del motore in base al numero di impulsi di riferimento e quindi di
definire la distanza del movimento meccanico. La distanza di percorso minima dell'albero di carico in base ad un impulso di
riferimento € detto unita di lunghezza (LU); ad esempio, un impulso si traduce in un movimento di 1 ym.

Vantaggi del cambio elettronico (esempio):

Spostamento del pezzo di 10 mm:

LU: 1 ym Pezzo

~—

/:izﬂj—n—l—/—/—%—‘z—rﬁ

Risolugiqne encoder: 2500 Passo della vite a ricircolo di
impulsi/giro sfere: 6 mm

Senza cambio elettronico Con cambio elettronico

Numero di impulsi di riferimento necessario: Numero di impulsi di riferimento necessario:
2500 x 4 x (10/6) = 16666 (10 x 1000) / 1= 10000
Il rapporto cambio elettronico € un fattore di moltiplicazione per il valore di riferimento del treno di impulsi. Si compone di un

numeratore e un denominatore. Per i quattro rapporti di cambio elettronico vengono usati quattro numeratori (p29012[0],
p29012[1], p29012[2]. p29012[3]) € un denominatore (p29013):

Parametro Campo Impostazione di Unita Descrizione
fabbrica
p29012[0] 1...10000 1 - Il primo numeratore di cambio elettronico
p29012[1] 1...10000 1 - Il secondo numeratore di cambio elettronico
p29012[2] 1...10000 1 - Il terzo numeratore di cambio elettronico
p29012[3] 1...10000 1 - Il quarto numeratore di cambio elettronico
p29013 1...10000 1 - I denominatore di cambio elettronico

Questi quattro rapporti di cambio elettronico possono essere selezionati con la combinazione dei segnali di ingresso digitale
EGEAR1 e EGEAR2:

EGEAR2 : EGEAR1 Rapporto cambio elettronico Valore di rapporto
0:0 Rapporto cambio elettronico 1 p29012[0] : p29013
0:1 Rapporto cambio elettronico 2 p29012[1] : p29013
1:0 Rapporto cambio elettronico 3 p29012[2] : p29013
1:1 Rapporto cambio elettronico 4 p29012[3] : p29013

Nota

Dopo che un rapporto di cambio passa a un altro tramite ingressi digitali, occorre attendere cinque secondi e quindi eseguire
SERVO ON.

Nota
L'intervallo del rapporto cambio elettronico € compreso tra 0,02 e 500.
Il rapporto cambio elettronico pud essere impostato solo nello stato SERVO OFF.
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Esempi di calcolo di rapporto cambio elettronico

Pass Descrizione Meccanismo
o Vite a ricircolo di sfere Tavola rotante
LU: 1 ym LU: 1°
Carico dell'albero Pezzo
\ o Carico
/IZIZ[[I [T 7T T77T III_E/ VA K/ 7 dell'albero
Risolgzione .en.coder: Passo della vite a Motore
2500 impulsi/giro ricircolo di sfere: 6 mm Risoluzione encoder: 2500
impulsi/giro
1 Identificazione del e Passo della vite a ricircolo di sfere: 6 mm | e Angolo di rotazione: 360°
meccanismo e Deduzione rapporto di riduzione: 1:1 e Deduzione rapporto di riduzione: 3:1
2 Identificazione della 10000 10000
risoluzione encoder
3 Definizione di LU 1 LU=1 pm 1 LU=0,01°
Calcolo della distanza di | 6/0,001=6000 LU 3609°/0,01°=36000 LU
marcia per giro
dell'albero di carico
5 Calcolo del rapporto (1/6000) x (1/1) x 10000 = 10000/6000 (1/36000) x (3/1) x 10000 = 10000/12000
cambio elettronico
6 Impostazione | p29012/p | 10000/6000 = 5/3 10000/12000 = 5/6
dei parametri | 29013
5.4.6 Sistema di posizione assoluta

Quando il servoazionamento SINAMICS V90 utilizza un servomotore con un encoder assoluto, la posizione assoluta
corrente puo essere rilevata e trasmessa al controllore. Con questa funzione di sistema di posizione assoluta & possibile
eseguire un task di controllo movimento dopo che € stato messo sotto tensione il servosistema, senza la necessita di
eseguire la ricerca del punto di riferimento o della posizione zero in anticipo.

Finecorsa
hardware

Finecorsa Tttt N
hardware ! 1

Posizione assoluta (r2521)

Posizione zero

Limitazioni

Il sistema di posizione assoluta non pud essere configurato nelle seguenti condizioni:

Regolazione di posizione interna (IPos)

Regolazione di velocita (S)

Regolazione della coppia (T)

Modalita di cambio regolazione

Sistema di coordinate strokeless, ad esempio albero rotativo, operazione di posizionamento di lunghezza infinita
Sostituzione del cambio elettronico dopo la ricerca del punto di riferimento

Uso di emissione di codici di allarme
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6 Parametri

6.1 Descrizione

Numero di parametro
I numeri preceduti a una "r" indicano che il parametro relativo & di sola lettura.

I numeri preceduti da una "P" indicano che il parametro relativo puo essere modificato.

Efficacia
Indica le condizioni che rendono la parametrizzazione effettiva. Le condizioni possibili sono due:
® |M (Immediatamente): Il valore del parametro ha effetto immediato subito dopo la modifica.

® RE (Reset): Il valore del parametro ha effetto alla riaccensione.

Modificabile
Indica quando & possibile modificare il parametro. Gli stati possibili sono due:

® U (Run): pud essere modificato nello stato di "In funzionamento" quando I'azionamento si trova nello stato di servo-on. Il
LED "RDY" diventa verde.

e T (Pronto al funzionamento): pud essere modificato nello stato di "Pronto" quando I'azionamento si trova nello stato di
servo-off. Il LED "RDY" diventa rosso.

Nota
Nel valutare lo stato dell'azionamento in base al LED "RDY", assicurarsi che non siano presenti guasti o allarmi.

Tipo di dati
Tipo Descrizione
116 Intero a 16 bit
132 Intero a 32 bit
u16 16 bit senza segno
u32 32 bit senza segno
Uint16 Intero a 16 bit senza segno
Uint32 Intero a 32 bit senza segno
Virgola mobile Numero a virgola mobile a 32 bit

Gruppi di parametri

| parametri SINAMICS V90 sono suddivisi nei seguenti gruppi:

Gruppo di parametri Parametri disponibili Gruppo di parametri
visualizzato sul BOP
Parametri base p290xx
P ]
Parametri per la regolazione del guadagno p291xx —
F it
Parametri per la regolazione di velocita p10xx to p14xx, p21xx o P
uL
Parametri per la regolazione di coppia p15xx ... p16xx
F 0d
Parametri per la regolazione di posizione P25XX ... p26xx, p292xx o nc
UL
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Gruppo di parametri Parametri disponibili Gruppo di parametri
visualizzato sul BOP
Parametri di I/O p293xx
FOF
Parametri per il monitoraggio dello stato Tutti i parametri di sola lettura
dAER
6.2 Lista parametri
Parametri modificabili
N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
zione di |a dati bile
fabbrica
p1001 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola IM T,U
velocita fisso 1 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 1.
p1002 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola IM T,U
velocita fisso 2 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 2.
p1003 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 00.000 |giri/ | Virgola |IM T, U
velocita fisso 3 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 3.
p1004 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola IM T,U
velocita fisso 4 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 4.
p1005 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola M T, U
velocita fisso 5 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 5.
p1006 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola M T, U
velocita fisso 6 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 6.
p1007 Valore di riferimento di -210000.000 210000.000 | 0.000 giri/ | Virgola IM T,U
velocita fisso 7 min | mobile
Descrizione: Imposta un valore per il valore di riferimento fisso del numero di giri / della velocita 7.
p1058 Jog 1 valore di riferimento | 0.00 210000.000 | 100.00 | giri/ | Virgola M T
velocita min | mobile
Descrizione: Imposta numero di giri/velocita per Jog 1. Il Jog, o funzionamento a impulsi, & comandato dal
livello e permette di far girare il motore per incrementi.
Nota: | valori dei parametri visualizzati sul pannello operatore BOP sono numeri interi.
p1082 * Descrizione: Velocita 0.000 210000.000 | 1500.00 | giri/ | Virgola IM T
massima 0 min | mobile

Descrizione: Imposta il numero di giri piu elevato possibile.

Avvertenza: Una volta modificato il valore non si pud modificare ulteriormente il parametro.

Nota: | valori dei parametri visualizzati sul pannello operatore BOP sono numeri interi.

Il parametro vale per entrambe le direzioni di movimento del motore.

Il parametro ha un effetto limitante e costituisce un riferimento per tutti i tempi di accelerazione e
decelerazione (ad es. rampe di decelerazione, generatore funzione di rampa e potenziometro motore).

Il campo dei parametri € diverso se collegato a motori diversi.
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N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
Zione di |a dati bile
fabbrica

p1083 * Limite di velocita positivo | 0.000 210000.000 | 210000. | giri/ | Virgola IM T, U

nel senso di rotazione 000 min | mobile
positivo

Descrizione: Imposta la velocita massima per la direzione positiva.

Nota: | valori dei parametri visualizzati sul pannello operatore BOP sono numeri interi.

p1086 * Limite di velocita positivo |-210000.000 0.000 - giri/ | Virgola IM T,U

nel senso di rotazione 210000. | min | mobile
negativo 000
Descrizione: Imposta il limite di velocita per la direzione negativa.
Nota: | valori dei parametri visualizzati sul pannello operatore BOP sono numeri interi.
p1115 Selezione del generatore |0 1 0 - 116 IM T
di rampa
Descrizione: Imposta il tipo di generatore di funzioni di rampa.
Nota: Per selezionare un altro tipo di generatore di funzioni di rampa & necessario che il motore sia fermo.
p1120 Tempo di accelerazione | 0.000 999999.000 (1 s Virgola IM T,U
del generatore di rampa mobile
Descrizione: Il generatore della funzione di rampa aumenta il riferimento di velocita da fermo (valore di
riferimento = 0) fino alla velocita massima (p1082) in questo periodo di tempo.
Dipendenza: Vedere p1082

p1121 Tempo di decelerazione | 0.000 999999.000 | 1 s Virgola IM T, U
del generatore di rampa mobile
Descrizione: Imposta il tempo di decelerazione per il generatore della funzione di rampa.
Il In questo tempo generatore della funzione di rampa riduce il riferimento di velocita dalla velocita massima
(p1082) fino al fermo (valore di riferimento = 0).
Inoltre, il tempo di decelerazione resta sempre attivo per OFF1.
Dipendenza: Vedere p1082

p1130 Tempo di arrotondamento | 0.000 30.000 0.000 s Virgola IM T, U
iniziale del generatore di mobile
rampa
Descrizione: Imposta il tempo di arrotondamento iniziale per il generatore di rampa esteso. Il valore si applica
alla rampa di accelerazione e di decelerazione.
Nota: | tempi di arrotondamento impediscono una risposta brusca e di conseguenza prevengono i danni al
sistema meccanico.

p1131 Tempo di arrotondamento | 0.000 30.000 0.000 s Virgola IM T, U

finale del generatore di mobile

rampa

Descrizione: Imposta il tempo di arrotondamento finale per il generatore di rampa esteso. Il valore si applica
alla rampa di accelerazione e di decelerazione.

Nota: | tempi di arrotondamento impediscono una risposta brusca e di conseguenza prevengono i danni al
sistema meccanico.

p1215* Configurazione del freno |0 3 0 - 116 IM T

di stazionamento motore

Descrizione: Configura il freno di stazionamento.

Dipendenza: Vedere p1216, p1217, p1226, p1227, p1228

Avvertenza: Per l'impostazione p1215 = 0, resta chiuso se si usa un freno. Se il motore si muove, il freno

verra distrutto.

Avvertenza: Se p1215 é stato impostato a 1 o p1215 a 3, quando vengono cancellati gli impulsi il freno si
chiude anche se il motore sta ancora girando.
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N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
zione di |a dati bile
fabbrica

Nota: Se si usa un freno di stazionamento integrato nel motore, non & consentito impostare p1215 a 3.
| parametri si possono impostare a zero solo quando gli impulsi sono disabilitati.
p1216 * Tempo di apertura freno |0 10000 100 ms | Virgola M T, U
di stazionamento motore. mobile
Descrizione: Imposta il tempo di apertura del freno di stazionamento motore.
Dopo aver comandato il freno di stazionamento (apertura), il valore di riferimento di giri/velocita resta a zero
per tutto questo tempo. Dopodiché il valore di riferimento di giri/velocita viene abilitato.
Dipendenza: Vedere 1215, p1217
Nota: Per un motore con freno integrato, a questo tempo € preassegnato il valore salvato nel motore.
Per p1216 = 0 ms, il monitoraggio e l'avviso A7931 "Mancata apertura freno" sono disattivati.
p1217 * Tempo di chiusura freno |0 10000 100 ms | Virgola M T, U
di stazionamento motore. mobile
Descrizione: Imposta il tempo di chiusura del freno di stazionamento motore.
Dopo un OFF1 o un OFF3 il freno di stazionamento viene comandato (il freno si chiude), I'azionamento resta
regolato in anello chiuso per questo tempo con un valore di riferimento di velocita/giri pari a zero. Gli impulsi
vengono cancellati quando il tempo scade.
Dipendenza: Vedere p1215, p1216
Nota: Per un motore con freno integrato, a questo tempo € preassegnato il valore salvato nel motore.
Per p1217 = 0 ms, il monitoraggio e l'avviso A07932 "Mancata chiusura freno" sono disattivati.
p1226 Soglia per il rilevamento | 0.00 210000.00 |20.00 giri/ | Virgola M T, U
della velocita zero min | mobile
Descrizione: Imposta la soglia di velocita per l'identificazione dello stato di fermo.
Agisce sul valore attuale e sulla sorveglianza del valore di riferimento. Quando si frena con OFF1 o con
OFF3, il fermo viene identificato quando non si raggiunge la soglia.
Quando é attivato il comando freno vale quanto segue:
Quando si scende sotto questa sogli, il comando freno viene attivato e il sistema attende il tempo di chiusura
freno specificato nel parametro p1217. Gli impulsi vengono quindi cancellati.
Se il comando freno non ¢ attivato, vale quanto segue:
Quando il valore di soglia non viene raggiunto, gli impulsi vengono cancellati e I'azionamento si ferma per
inerzia.
Dipendenza: Vedere p1215, p1216, p1217, p1227
Avvertenza: Per ragioni legate alla compatibilitd con versioni precedenti del firmware, un valore di parametro
zero negli indici da 1 a 31 € sovrascritto dal valore dell'indice 0 all'avvio dell'azionamento.
Nota: La condizione di fermo & identificata nei casi seguenti:
- Il valore attuale di velocita scende sotto la soglia in p1226 e la temporizzatore attivato subito dopo in p1228
€ scaduto.
- Il valore attuale di velocita scende sotto la soglia in p1226 e il temporizzatore attivato subito dopo in p1227 &
scaduto.
Il rilevamento del valore attuale & soggetto all'interferenza della misura. Per questo motivo, lo stato di fermo
non puo essere rilevato se la soglia di velocita é troppo bassa.

p1227 Tempo di sorveglianza 0.000 300.000 300.000 | s Virgola IM T, U

rilevamento velocita zero mobile

Descrizione: Imposta il tempo di sorveglianza per l'identificazione dello stato di fermo.

Quando si frena con OFF1 o OFF3, il fermo viene individuato allo scadere di questo tempo, dopo che la
velocita del valore di riferimento & scesa sotto p1226.

Viene quindi avviato il comando di frenatura, il sistema attende che sia trascorso il tempo di chiusura in p1217
e gli impulsi vengono cancellati.

Dipendenza: Vedere p1215, p1216, p1217, p1226
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Avvertenza: Il valore di riferimento non & uguale a zero a seconda del valore selezionato. Cio fa si che il
tempo di sorveglianza in p1227 possa essere superato. In questo caso, per un motore trascinato dal carico,
gli impulsi non vengono cancellati.

Nota: La condizione di fermo & identificata nei casi seguenti:

- Il valore attuale di velocita scende sotto la soglia in p1226 e la temporizzatore attivato subito dopo in p1228
€ scaduto.

- Il valore attuale di velocita scende sotto la soglia in p1226 e il temporizzatore attivato subito dopo in p1227 &
scaduto.

Per p1227 = 300,000 s vale quanto segue:
La sorveglianza ¢ disattivata.
Per p1227 = 0.000 s vale quanto segue:

Con OFF1 o OFF3 e un tempo di decelerazione = 0, gli impulsi sono immediatamente cancellati e il motore si
arresta per inerzia.

p1228 Tempo di ritardo 0.000 299.000 0.000 s Virgola IM T, U
cancellazione impulsi mobile
Descrizione: Imposta il tempo di ritardo per la cancellazione impulsi. Dopo OFF1 o OFF3 gli impulsi sono
cancellati se si verifica almeno una delle condizioni seguenti:
- Il valore attuale di velocita scende sotto la soglia in p1226 e il temporizzatore attivato subito dopo in p1228 &
scaduto.
- Il valore di riferimento di velocita scende sotto la soglia in p1226 e il temporizzatore attivato subito dopo in
p1227 & scaduto.
Dipendenza: Vedere p1226, p1227
Avvertenza: Quando il freno di stazionamento motore € attivato, la cancellazione impulsi viene ulteriormente
ritardata dal tempo di chiusura del freno (p1217).

p1414 Attivazione del filtro del 0000 bin 0011 bin 0000 - u16 IM T, U
valore di riferimento di bin
velocita
Descrizione: Impostazione per attivare/disattivare il filtro del valore di riferimento di velocita.
Dipendenza: | singoli filtri del riferimento di velocita sono parametrizzati secondo p1415.
Nota: L'unita di azionamento mostra il valore in formato esadecimale. Per conoscere 'assegnazione logica
(alto/basso) di ogni bit, € necessario convertire il numero esadecimale in numero binario, ad es. FF (hex)=
11111111 (bin).

p1415 Tipo di filtro del valore di | 0 2 0 - 116 IM T,U
riferimento di velocita 1
Descrizione: Imposta il tipo per il filtro del riferimento di velocita 1.
Dipendenza:
PT1 passa-basso: p1416
PT2 passa-basso: p1417, p1418
Filtro generale: p1417 ... p1420

p1416 Costante di tempo del 0.00 5000.00 0.00 ms | Virgola M T, U
filtro del valore di mobile
riferimento di velocita 1
Descrizione: Imposta la costante di tempo per il filtro del valore di riferimento di velocita 1 (PT1).
Dipendenza: Vedere p1414, p1415
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro & impostato su PT1 passa-basso.

p1417 Frequenza naturale 0.5 16000.0 1999.0 |Hz | Virgola IM T,U
denominatore filtro del mobile

riferimento di velocita 1
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Descrizione: Imposta la frequenza naturale del denominatore per il filtro del valore di riferimento di velocita 1
(PT2, filtro generale).

Dipendenza: Vedere p1414, p1415

Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita € impostato come PT2 passa-basso o
come filtro generale.

Il filtro ha unicamente effetto se la frequenza naturale & inferiore alla meta della frequenza di campionamento.

p1418 Smorzamento 0.001 10.000 0.700 - Virgola IM T,U
denominatore del filtro del mobile
valore di riferimento di
velocita 1
Descrizione: Imposta lo smorzamento del denominatore per il filtro del valore di riferimento di velocita 1 (PT2,
filtro generale).
Dipendenza: Vedere p1414, p1415
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita & impostato come PT2 passa-basso o
come filtro generale.
p1419 Frequenza naturale 0.5 16000.0 1999.0 |Hz | Virgola IM T, U
numeratore filtro del mobile
riferimento di velocita 1
Descrizione: Imposta la frequenza naturale del numeratore per il filtro del valore di riferimento di velocita 1
(filtro generale).
Dipendenza: Vedere p1414, p1415
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita & impostato come filtro generale. Il filtro ha
unicamente effetto se la frequenza naturale € inferiore alla meta della frequenza di campionamento.
p1420 Smorzamento 0.000 10.000 0.700 - Virgola IM T, U
numeratore del filtro del mobile
valore di riferimento di
velocita 1
Descrizione: Imposta lo smorzamento del numeratore per il filtro del valore di riferimento di velocita 1 (filtro
generale).
Dipendenza: Vedere p1414, p1415
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita & impostato come filtro generale.
p1421 Tipo di filtro del valore di |0 2 0 - 116 IM T, U
riferimento di velocita 2
Descrizione: Imposta il tipo per il filtro del riferimento di velocita 2.
Dipendenza:
PT1 passa-basso: p1422
PT2 passa-basso: p1423, p1424
Filtro generale: p1423 ... p1426
p1422 Costante di tempo del 0.00 5000.00 0.00 ms | Virgola IM T,U
filtro del valore di mobile
riferimento di velocita 2
Descrizione: Imposta la costante di tempo per il filtro del valore di riferimento di velocita 2 (PT1).
Dipendenza: Vedere p1414, p1421
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita & impostato su PT1 passa-basso.
p1423 Frequenza naturale 0.5 16000.0 1999.0 |Hz | Virgola IM T,U
denominatore filtro del mobile

riferimento di velocita 2

Descrizione: Imposta la frequenza naturale del denominatore per il filtro del valore di riferimento di velocita 2
(PT2, filtro generale).
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Dipendenza: Vedere p1414, p1421

Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita € impostato come PT2 passa-basso o
come filtro generale.

Il filtro ha unicamente effetto se la frequenza naturale € inferiore alla meta della frequenza di campionamento.

p1424 Smorzamento 0.001 10.000 0.700 - Virgola IM T, U

denominatore del filtro del mobile

valore di riferimento di

velocita 2

Descrizione: Imposta lo smorzamento del denominatore per il filtro del valore di riferimento di velocita 2 (PT2,
filtro generale).

Dipendenza: Vedere p1414, p1421

Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita € impostato come PT2 passa-basso o
come filtro generale.

p1425 Frequenza naturale 0.5 16000.0 1999.0 |Hz | Virgola IM T,U

numeratore filtro del mobile

riferimento di velocita 2

Descrizione: Imposta la frequenza naturale del numeratore per il filtro del valore di riferimento di velocita 2
(filtro generale).

Dipendenza: Vedere p1414, p1421

Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita & impostato come filtro generale.

Il filtro ha unicamente effetto se la frequenza naturale & inferiore alla meta della frequenza di campionamento.

p1426 Smorzamento 0.000 10.000 0.700 - Virgola IM T,U

numeratore del filtro del mobile
valore di riferimento di
velocita 2
Descrizione: Imposta lo smorzamento del numeratore per il filtro del valore di riferimento di velocita 2 (filtro
generale).
Dipendenza: Vedere p1414, p1421
Nota: Questo parametro ha unicamente effetto se il filtro di velocita € impostato come filtro generale.
p1520 * Limite superiore coppia -1000000.00 20000000.0 | 0.00 Nm | Virgola IM T,U
0 mobile
Descrizione: Impostare il limite superiore di coppia fisso.
Pericolo: | valori negativi nell'impostazione del limite superiore di coppia (p1520 < 0) possono fare accelerare
il motore in modo incontrollabile.
Avvertenza: Il valore massimo dipende dalla coppia massima del motore connesso.
p1521 * Limite inferiore coppia -20000000.00 | 1000000.00 | 0.00 Nm | Virgola IM T,U
mobile
Descrizione: Impostare il limite inferiore di coppia fisso.
Pericolo: | valori positivi nell'impostazione del limite inferiore di coppia (p1521 > 0) possono fare accelerare il
motore in modo incontrollabile.
Avvertenza: Il valore massimo dipende dalla coppia massima del motore connesso.

p1656 * Attiva il filtro del valore di | 0000 bin 0011 bin 0011 - u16 M T, U

riferimento di corrente bin

Descrizione: Impostazione per attivare/disattivare il filtro del valore di riferimento della corrente.

Dipendenza: | singoli filtri del riferimento di corrente sono parametrizzati secondo p1657.

Nota: Se non sono richiesti tutti i filtri, questi andrebbero impiegati in successione a partire dal filtro 1. L'unita
di azionamento mostra il valore in formato esadecimale. Per conoscere |'assegnazione logica (alto/basso) di
ogni bit, & necessario convertire il numero esadecimale in numero binario, ad es. FF (hex)= 11111111 (bin).
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p1657 * Tipo di filtro del valore di | 1 2 1 - 116 IM T, U
riferimento di corrente 1
Descrizione: Imposta il filtro del valore di riferimento della corrente 1 come filtro passa-basso (PT2) o come
filtro generale di 2° ordine.
Dipendenza: Il filtro del riferimento di corrente 1 viene attivato tramite p1656.0 e parametrizzato con p1657 ...
p1661.
Nota: Per un filtro generale di 2° ordine viene implementato un filtro arresta-banda se si specifica la stessa
frequenza naturale sia nel numeratore che nel denominatore, il che equivale alla frequenza arresta-banda. Se
si seleziona lo smorzamento zero del numeratore, la frequenza arresta-banda viene completamente
soppressa.
Lo smorzamento del denominatore si pud ricavare dall'equazione per la larghezza di banda 3 dB:
f_3dB larghezza di banda = 2 * D_denominatore * f_frequenza arresta-banda

p1658 * Frequenza naturale 0.5 16000.0 1000.0 |Hz | Virgola IM T,U
denominatore filtro del mobile
riferimento di corrente 1
Descrizione: Imposta la frequenza naturale del denominatore per il filiro del valore di riferimento di corrente 1
(PT2, filtro generale).
Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 1 viene attivato tramite p1656.0 e parametrizzato con p1657 ...
p1661.

p1659 * Smorzamento 0.001 10.000 0.700 - Virgola IM T, U

denominatore del filtro del mobile

valore di riferimento di

corrente 1

Descrizione: Imposta lo smorzamento del denominatore per il filtro del valore di riferimento di corrente 1.
Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 1 viene attivato tramite p1656.0 e parametrizzato con p1657 ...
p1661.

p1660 Frequenza naturale 0.5 16000.0 1000.0 |Hz |Virgola |IM T, U

numeratore filtro del mobile

riferimento di corrente 1

Descrizione: Imposta la frequenza naturale del numeratore per il filtro del valore di riferimento di corrente 1
(filtro generale).

Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 1 viene attivato tramite p1656.0 e parametrizzato con p1657 ...
p1661.

p1661 Smorzamento 0.000 10.000 0.700 - Virgola IM T,U

numeratore del filtro del mobile

valore di riferimento di

corrente 1

Descrizione: Imposta lo smorzamento del numeratore per il filtro del valore di riferimento di corrente 1.
Dipendenza: Il filtro del riferimento di corrente 1 viene attivato tramite p1656.0 e parametrizzato con p1657 ...
p1661.

p1662 Tipo di filtro del valore di | 1 2 2 - 116 IM T, U

riferimento di corrente 2

Descrizione: Imposta il filtro del valore di riferimento della corrente 2 come filtro passa-basso (PT2) o come
filtro generale di 2° ordine.

Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 2 viene attivato tramite p1656.1 e parametrizzato con p1662 ...
p1666.
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Nota: Per un filtro generale di 2° ordine viene implementato un filtro arresta-banda se si specifica la stessa
frequenza naturale sia nel numeratore che nel denominatore, il che equivale alla frequenza arresta-banda. Se
si seleziona lo smorzamento zero del numeratore, la frequenza arresta-banda viene completamente
soppressa.

Lo smorzamento del denominatore si pud ricavare dall'equazione per la larghezza di banda 3 dB:
f_3dB larghezza di banda = 2 * D_denominatore * f_frequenza arresta-banda

p1663 Frequenza naturale 0.5 16000.0 500.0 Hz | Virgola IM T, U
denominatore filtro del mobile
riferimento di corrente 2

Descrizione: Imposta la frequenza naturale del denominatore per il filtro del valore di riferimento di corrente 2
(PT2, filtro generale).

Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 2 viene attivato tramite p1656.1 e parametrizzato con p1662 ...

p1666.
p1664 Smorzamento 0.001 10.000 0.300 - Virgola IM T, U
denominatore del filtro del mobile
valore di riferimento di
corrente 2

Descrizione: Imposta lo smorzamento del denominatore per il filtro del valore di riferimento di corrente 2.

Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 2 viene attivato tramite p1656.1 e parametrizzato con p1662 ...

p1666.

p1665 Frequenza naturale 0.5 16000.0 500.0 Hz | Virgola IM T, U
numeratore filtro del mobile
riferimento di corrente 2

Descrizione: Imposta la frequenza naturale del numeratore per il filtro del valore di riferimento di corrente 2
(filtro generale).

Dipendenza: |l filtro del riferimento di corrente 2 viene attivato tramite p1656.1 e parametrizzato con p1662 ...

p1666.
p1666 Smorzamento 0.000 10.000 0.010 - Virgola IM T, U
numeratore del filtro del mobile
valore di riferimento di
corrente 2

Descrizione: Imposta lo smorzamento del numeratore per il filtro del valore di riferimento di corrente 2.

Dipendenza: Il filtro del riferimento di corrente 2 viene attivato tramite p1656.1 e parametrizzato con p1662 ...

p1666.

p2153 Costante di tempo del 0 1000000 0 ms | Virgola IM T,U
filtro del valore attuale di mobile
velocita

Descrizione: Imposta la costante di tempo dell'elemento PT1 per livellare il valore attuale di giri/velocita.
| giri/velocita livellati vengono confrontati con i valori di soglia e utilizzati unicamente per gli avvisi e i segnali.

p2161 * Soglia di velocita 3 0.00 210000.00 |10.00 giri/ | Virgola M T, U
min | mobile

Descrizione: Imposta il valore di soglia della velocita per il segnale "|n_act| < valore soglia velocita 3".

p2162 * Isteresi di velocita n_act > | 0.00 60000.00 0.00 giri/ | Virgola IM T,U
n_max min | mobile

Descrizione: Impostare l'isteresi di velocita (larghezza di banda) per il segnale "n_act > n_max".
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Nota:
Per il limite di velocita negativo, l'isteresi € efficace al di sotto del valore limite e per il limite di velocita positivo,
al di sopra del valore limite.

Se avviene una significativa sovraelongazione nel range massimo di velocita (ad es. a causa di una riduzione
del carico), si consiglia di aumentare la risposta dinamica del regolatore di velocita (se possibile). Se non &
sufficiente, l'isteresi P2162 pud essere aumentata oltre il 10% della velocita nominale solo a condizione che la
velocita massima del motore sia sufficientemente superiore al limite di velocita p1082.

Il campo dei parametri & diverso se collegato a motori diversi.

p2525 Offset di regolazione 0 429496729 |0 LU |U32 IM T
dell'encoder LR 5

Descrizione: Per la regolazione dell'encoder assoluto, un azionamento stabilisce I'offset di posizione.

Nota: L'offset di posizione riguarda solo gli encoder assoluti. L'azionamento stabilisce quando effettuare la
regolazione e |'utente non dovrebbero cambiarlo.

p2533 Costante di tempo del 0.00 1000.00 0.00 ms | Virgola IM T,U
filtro del valore di mobile
riferimento di posizione
LR

Descrizione: Imposta la costante di tempo per il filtro del valore di riferimento di posizione (PT1).

Nota: Il fattore Kv effettivo (guadagno dell'anello di regolazione della posizione) viene ridotto con il filtro.

In questo modo il controllo pud funzionare in modo piu graduale con una migliore tolleranza rispetto a
rumore/disturbi.

Applicazioni:
- Riduce la risposta dinamica di precomando.
- Limitazione scosse.

p2542 * Finestra di arresto LR 0 214748364 | 1000 LU |U32 IM T, U
7

Descrizione: Definisce la finestra dello stato di fermo per la funzione di monitoraggio dello stato di fermo.

Alla scadenza del tempo di monitoraggio dello stato di fermo, viene controllato ciclicamente se la differenza
tra il valore di riferimento e la posizione attuale rientra nella finestra dello stato di fermo e, se necessario,
viene emessa la relativa anomalia.

Valore = 0: La monitoraggio dello stato di fermo & disattivato.

Dipendenza: Vedere: p2543, p2544 e FO7450

Nota: Per I'impostazione dello stato di fermo e della finestra di posizionamento vale quanto segue:
Finestra dello stato di fermo (p2542) = finestra di posizionamento (p2544)

p2543 * Tempo di monitoraggio 0.00 100000.00 |200.00 |ms | Virgola
dello stato di fermo LR mobile

M T,U

Descrizione: Definisce il tempo di monitoraggio dello stato di fermo per la rispettiva funzione.

Alla scadenza del tempo di monitoraggio dello stato di fermo, viene controllato ciclicamente se la differenza
tra il valore di riferimento e la posizione attuale rientra nella finestra dello stato di fermo e, se necessario,
viene emessa la relativa anomalia.

Dipendenza: Vedere: p2542, p2545, e FO7450

Nota: Quanto segue vale per I'impostazione del tempo di monitoraggio dello stato di fermo e di

posizionamento:

tempo di monitoraggio dello stato di fermo (p2543) < tempo di monitoraggio di posizionamento (p2545)
p2544 * Finestra di 0 214748364 |40 LU |U32 M T, U

posizionamento LR 7
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Descrizione: Definisce la finestra di posizionamento per la funzione di monitoraggio del posizionamento.
Alla scadenza del tempo di monitoraggio del posizionamento, si controlla una volta se la differenza tra il
valore di riferimento e la posizione attuale rientra nella finestra di posizionamento e, se necessario, viene
generata un'apposita anomalia.
Valore = 0 --> La funzione di monitoraggio del posizionamento viene disattivata.
Dipendenza: Vedere F07451.
Nota: Per I'impostazione dello stato di fermo e della finestra di posizionamento vale quanto segue:
Finestra dello stato di fermo (p2542) = finestra di posizionamento (p2544)

p2545 * Tempo monitoraggio di 0.00 100000.00 |1000.00 |ms | Virgola IM T,U
posizionamento LR mobile
Descrizione: Definisce il tempo per il monitoraggio del posizionamento.
Alla scadenza del tempo di monitoraggio del posizionamento, si controlla una volta se la differenza tra il
valore di riferimento e la posizione attuale rientra nella finestra di posizionamento e, se necessario, viene
generata un'apposita anomalia.
Dipendenza: Il campo di p2545 dipende da p2543.
Vedere: p2543, p2544, FO7451
Nota: La larghezza di banda della tolleranza & concepita per impedire che il monitoraggio della dinamica
successiva all'errore risponda in modo errato a causa di sequenze di comando operativo (ad es. durante
sovraccarichi).

p2546 * Tolleranza di 0 214748364 | 1000 LU |U32 IM T, U

monitoraggio della 7

dinamica successiva

all'errore LR

Descrizione: Definisce la tolleranza per monitoraggio della dinamica successiva all'errore.

Se la dinamica successiva all'errore (r2563) supera la tolleranza selezionata, viene generata un'apposita
anomalia.

Valore = 0 --> Il monitoraggio della dinamica successiva all'errore viene disattivato.

Dipendenza: Vedere r2563, F07452

Nota: La larghezza di banda della tolleranza & concepita per impedire che il monitoraggio della dinamica
successiva all'errore risponda in modo errato a causa di sequenze di comando operativo (ad es. durante le
sovratensioni di carico).

p2572 ** Accelerazione massima 1 2000000 Dipend | 100 |U32 M T

IPOS ente dal | 0
motore | LU/s

2
Descrizione: Definisce I'accelerazione massima per la funzione "posizionatore di base" (IPOS).
Nota: I'accelerazione massima sembra presentare dei salti (senza strappi).
Modalita di funzionamento "Blocchi passanti":
L'override di accelerazione programmato agisce sull'accelerazione massima.
Modalita "Input valore di riferimento diretto/MDI":
L'override di accelerazione ¢ effettivo.
Modalita "Jog" e "ricerca di riferimento":
Non & attivo alcun override di accelerazione. L'asse inizia con l'accelerazione massima.

p2573 ** Decelerazione massima | 1 2000000 Dipend | 100 |U32 IM T

IPOS entedal |0

motore |LU/s
2

Descrizione: Definisce la decelerazione massima per la funzione "posizionatore di base" (IPOS).
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Nota: la decelerazione massima sembra presentare dei salti (senza strappi).
Modalita di funzionamento "Blocchi passanti":
L'override di decelerazione programmato agisce sulla decelerazione massima.
Modalita "Input valore di riferimento diretto/MDI":
L'override di decelerazione é effettivo.
Modalita "Jog" e "ricerca di riferimento™:
Nessun override di decelerazione ¢ effettivo. L'asse frena con la decelerazione massima.

p2580 Negativo finecorsa -2147482648 | 214748264 |- LU 132 IM T, U
software EPOS 7 214748

2648

Descrizione: Definisce il finecorsa software nella direzione negativa del percorso.
Dipendenza: Vedere p2581, p2582

p2581 Finecorsa software EPOS | -2147482648 214748264 | 214748 |LU |132 IM T, U
positivo 7 2647
Descrizione: Definisce il finecorsa software nella direzione positiva del percorso.
Dipendenza: Vedere p2580, p2582

p2582 Attivazione del finecorsa |- - 0 - U32/Bina | IM T
software EPOS rio
Descrizione: Definisce la sorgente del segnale per attivare il "finecorsa software".
Dipendenza: Vedere p2580, p2581
Avvertenza: Finecorsa software effettivo:
- Asse referenziato.
Finecorsa software non effettivo:
- Correzione modulo attiva.
- Viene eseguita la ricerca di un riferimento.
Avvertenza: Posizione di destinazione per il posizionamento relativo fuori dal finecorsa software:
Viene avviato il blocco di movimento e I'asse si arre§ta al finecorsa software. Viene generato un avviso
adeguato e il blocco di movimento viene interrotto. E possibile attivare i blocchi passanti con una posizione
valida.
Posizione di destinazione per il posizionamento assoluto fuori dal finecorsa software:
Nella modalita "blocchi passanti" non viene avviato il blocco di movimento e viene generata un'apposita
anomalia.
Asse fuori dal campo di movimento valido:
Se l'asse ¢ gia fuori dal campo di‘movimento valido, allora viene generata un'apposita anomalia. L'anomalia
puo essere confermata a fermo. E possibile attivare i blocchi passanti con una posizione valida.
Nota: E inoltre possibile limitare il campo di passaggio usando camme di STOP.

p2583 Compensazione del gioco | -200000 200000 0 LU 132 - T,U
EPOS
Descrizione: Definisce I'entita del gioco per giochi positivi o negativi.
e =0: La compensazione del gioco & disattivata.
e > (0: Gioco positivo (caso normale)

Quando la direzione ¢ invertita, il valore attuale dell'encoder si avvicina al valore attuale.
e < 0: Gioco negativo
Quando la direzione ¢ invertita, il valore attuale si avvicina al valore attuale dell'encoder.
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
A5E34218764, 04/2014 61




N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
Zione di |a dati bile
fabbrica

Dipendenza: Se si fa riferimento a un asse stazionario definendo il punto di riferimento, o si alimenta un
encoder regolato con uno assoluto, allora I'impostazione di p2604 & pertinente per inserire il valore di
compensazione.
p2604 = 1:
Percorso nella direzione positiva -> Viene immesso immediatamente un valore di compensazione.
Percorso nella direzione negativa -> Non viene immesso alcun valore di compensazione.
p2604 = 0:
Percorso nella direzione positiva -> Non viene immesso alcun valore di compensazione.
Percorso nella direzione negativa -> Viene immesso immediatamente un valore di compensazione.
Quando si imposta di nuovo il punto di riferimento (un asse di riferimento) o nel caso del "riferimento volante",
non & pertinente p2604, ma la cronologia dell'asse.
Vedere p2604

p2599 Valore della coordinata -2147482648 214748264 |0 LU |[132 IM T, U
del punto di riferimento 7
EPOS
Descrizione: Definisce il valore di posizione per la coordinata del punto di riferimento. Questo valore viene
impostato come posizione attuale dell'asse dopo aver creato il riferimento o la regolazione.
Dipendenza: Vedere p2525

p2600 Ricerca offset punto di -2147482648 | 214748264 |0 LU |I32 VY T, U
riferimento EPOS 7
Descrizione: Imposta I'offset del punto di riferimento per la ricerca di riferimento.

p2604 Direzione inizio ricerca di |- - 0 - U32/Bina | IM T
riferimento EPOS rio
Descrizione: Imposta le sorgenti di segnale per la direzione di inizio della ricerca di riferimento.
e Segnale 1: Inizio nella direzione negativa.
e Segnale 0: Inizio nella direzione positiva.
Dipendenza: Vedere p2583

p2605 Camma di riferimento 1 40000000 |5000 100 | U32 IM T, U
velocita di avvicinamento 0
ricerca di riferimento LU/
EPOS min
Descrizione: Imposta la velocita di avvicinamento alla camma di riferimento per la ricerca di riferimento.
Dipendenza: La ricerca di riferimento inizia solo con la velocita di avvicinamento alla camma di riferimento in
presenza di una camma di riferimento.
Vedere p2604, p2606
Nota: Quando si passa alla camma di riferimento, I'override di velocita & effettivo. Se, all'inizio della ricerca di
riferimento, I'asse € gia alla camma di riferimento, allora I'asse inizia immediatamente a passare alla tacca di
zero.

p2606 Distanza massima di 0 214748264 | 214748 |LU |U32 IM T, U

riferimento ricerca di 7 2647
riferimento EPOS
Descrizione: Imposta la distanza massima dopo l'avvio della ricerca di riferimento quando si passa alla
camma di riferimento.
Dipendenza: Vedere p2604, p2605, F07458
Nota: Quando si usa una camma d'inversione, occorre impostare la distanza massima adeguatamente lunga.
p2608 Tacca di zero velocita di | 1 40000000 |300 100 |U32 M T, U
avvicinamento ricerca di 0
riferimento EPOS LU/
min
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Descrizione: Imposta la velocita di avvicinamento dopo aver rilevato la camma di riferimento per cercare la
tacca di zero per la ricerca di riferimento.
Dipendenza: Se non esiste alcuna camma di riferimento, viene avviata immediatamente la ricerca di
riferimento quando I'asse passa sulla tacca di zero.
Vedere p2604, p2609
Avvertenza: Se la camma di riferimento non viene adattata affinché a ogni ricerca di riferimento venga rilevata
la stessa tacca di zero per la sincronizzazione, allora si ottiene un punto di riferimento "errato” sull'asse.
Dopo aver lasciato la camma di riferimento, viene attivata la ricerca della tacca di zero con un ritardo dovuto a
fattori interni. Per questo motivo la camma di riferimento deve essere adattata in questo centro tra due tacche
di zero e la velocita di avvicinamento deve essere adattata alla distanza tra due tacche di zero.
Nota: L'override di velocita non ¢ efficace quando si passa la tacca di zero.

p2609 Tacca di zero e camma di | O 214748264 | 20000 |LU |U32 IM T, U
riferimento distanza 7
massima ricerca di
riferimento EPOS
Descrizione: Imposta la distanza massima dopo aver lasciato la camma di riferimento quando si passa sulla
tacca di zero.
Dipendenza: Vedere p2604, p2608, F07459

p2611 Punto di riferimento 1 40000000 | 300 100 | U32 IM T, U
velocita di avvicinamento 0
ricerca di riferimento LU/
EPOS min
Descrizione: Imposta la velocita di avvicinamento dopo aver rilevato la tacca di zero per avvicinarsi al punto di
riferimento.
Dipendenza: Vedere p2604, p2609
Nota: Durante I'accostamento al punto di riferimento, I'override di velocita non & effettivo.

p2617 Posizione blocco di -2147482648 | 214748264 |0 LU 132 IM T, U
movimento EPOS 7
Descrizione: Imposta la posizione di destinazione per il blocco di movimento.
Dipendenza: vedere p2618
Nota: L'avvicinamento alla posizione di destinazione avviene in termini relativi o assoluti, a seconda di
p29241.

p2618 Velocita blocco di 1 40000000 |600 100 | 132 IM T, U

movimento EPOS 0
LU/
min
Descrizione: Imposta la velocita per il blocco di movimento.
Dipendenza: Il numero di indici dipende da p2615.
Vedere p2617
Nota: Si pud influire sulla velocita mediante I'override di velocita (p2646).
p29000 * | ID motore 0 54251 |0 - |ute RE T
Descrizione: Il numero del tipo di motore viene stampato sulla targhetta dei dati tecnici del motore come 1D
motore.
Nel caso di un motore con un encoder incrementale, gli utenti devono immettere manualmente il valore del
parametro, compreso tra 18 e 39.
Nel caso di un motore con un encoder assoluto, I'azionamento legge automaticamente il valore del parametro,
compreso tra 10009 e 10048.
p29001 Inversione della direzione |0 1 0 - 116 RE T
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Descrizione: Inversione della direzione di rotazione del motore. Per default, CW ¢ la direzione positiva mentre
CCW é la direzione negativa. Modificando p29001 si perde il punto di riferimento, A7461 ricorda all'utente la
necessita di un nuovo riferimento.

e 0: Nessuna inversione
e 1:Inversione

p29002 Selezione del display 0 4 0 - 116 IM U
BOP
Descrizione: Selezione del display operativo del BOP.
e 0: Velocita attuale (default)
e 1:Tensione DC
e 2: Coppia attuale
e 3: Posizione attuale
e 4: Offset di posizione

p29003 Modalita di regolazione | 0 E o - |16 RE T
Descrizione: Selezione della modalita di regolazione.
e 0: Controllo posizione con ingresso treno di impulsi (PTI)
e 1: Regolazione di posizione interna (IPos)
e 2: Regolazione di velocita (S)
e 3: Regolazione della coppia (T)
e 4: Modalita cambio regolazione: PTI/S
e 5: Modalita cambio regolazione: IPos/S
e 6: Modalita cambio regolazione: PTI/T
e 7: Modalita cambio regolazione: IPos/T
o 8: Modalita cambio regolazione: S/T
Nota: La modalita di regolazione mista pud essere controllata dal segnale di ingresso digitale C-MODE.
Quando DI10 (C-MODE) & 0, viene selezionata la prima modalita di cambio della regolazione; altrimenti la
seconda.

p29004 Indirizzo RS485 o 31 o0 - |ute RE T
Descrizione: Configurazione dell'indirizzo del bus RS485. Il bus RS485 viene usato per trasmettere I'attuale
posizione assoluta del servoazionamento al controller/PLC.

p29005 Soglia avviso percentuale | 1 100 100 % Virgola |- T
capacita resistenza mobile
frenatura
Descrizione: Soglia di attivazione degli avvisi per la capacita della resistenza di frenatura interna.
Numero avviso: A52901

p29006 Tensione di 380 480 [0]1400 |V u16 IM T
alimentazione
Descrizione: Tensione di alimentazione nominale, valore efficace di tensione tra fase e fase. L'azionamento
puo funzionare con uno scostamento da -15% a +10%.

p29010 PTI: Selezione della 0 3 0 - 116 RE T
forma dell'ingresso di
impulsi

Descrizione: Selezione della forma dell'ingresso treno di impulsi del valore di riferimento. Modificando p29010
si perde il punto di riferimento, A7461 ricorda all'utente la necessita di un nuovo riferimento.

e 0: Impulso + direzione, logica positiva
e 1: Fase AB, logica positiva
e 2:Impulso + direzione, logica negativa
o 3: Fase AB, logica negativa
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p29011 PTI: Numero di impulsi 0 16777215 |0 - u32 M T
per giro del valore di
riferimento
Descrizione: Numero di impulsi del valore di riferimento per giro del motore. Il servomotore ruota per un giro
quando il numero degli impulsi del valore di riferimento raggiunge questo valore.
Quando questo valore & 0, il numero di impulsi del valore di riferimento necessario viene deciso dal rapporto
di trasmissione del cambio elettronico.

p29012[0...3 | PTI: Numeratore del 1 10000 1 - u32 M T

] cambio elettronico
Descrizione: Numeratore del rapporto di trasmissione del cambio elettronico per gli impulsi del valore di
riferimento. Per il servosistema con un encoder assoluto, il campo di valori di p29012 € 1...10000.
In totale sono disponibili quattro numeratori. E possibile selezionare uno dei numeratori configurando il
segnale di ingresso digitale EGEAR.
Per informazioni dettagliate sul calcolo di un numeratore, consultare le Istruzioni operative del SINAMICS V90
oppure usare il SINAMICS V-ASSISTANT per eseguire il calcolo.

p29013 PTI: Denominatore del 1 10000 1 - u32 IM T

cambio elettronico
Descrizione: Denominatore del cambio elettronico per gli impulsi del valore di riferimento.
p29014 PTI: Selezione del livello |0 1 1 - 116 IM T
elettrico dell'ingresso
degli impulsi
Descrizione: Selezione di un livello di logica per gli impulsi del valore di riferimento.
e 0:5V
o 1:24V
p29016 PTI: Filtro ingresso 0 1 [0]10 - 116 IM T
impulsi
Descrizione: Selezionare il filtro per I'ingresso PTI per le migliori prestazioni EMC, 0 = bassa frequenza
ingresso PTI, 1 = alta frequenza ingresso PTI.
p29020 Regolazione: Livello di 1 31 16 - u16 IM T
risposta
Descrizione: Fattore dinamico di regolazione automatica. In totale sono disponibili 31 fattori dinamici.

p29021 Regolazione: Selezione 0 5 0 - u16 M T
modalita
Descrizione: Selezione di una modalita di regolazione.
e 0: Disabilitato
e 3: Regolazione in tempo reale per il posizionamento
e 4: Regolazione in tempo reale per l'interpolazione
e 5: Disabilitazione con parametri di controller di default

p29022 Regolazione: Rapporto 1.00 10000.00 1.00 - Virgola M T, U
tra il momento d'inerzia mobile
totale e il momento
d'inerzia del motore
Descrizione: Rapporto tra il momento d'inerzia totale e il momento d'inerzia del servomotore.

p29023 Attivazione soppressione |0 2 0 - 116 M T, U
risonanza
Descrizione: Attivazione della soppressione della risonanza.
e 0: Soppressione della risonanza disattivata (immissione manuale della frequenza di risonanza)
e 1: Soppressione della risonanza in tempo reale
e 2: Ricerca singola della frequenza di risonanza con eccitazione

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

ASE34218764, 04/2014 65




N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
Zione di |a dati bile
fabbrica

p29025 Avvio regolazione 0 63 13 - u16 M T, U

Descrizione: Configurazione della regolazione automatica.

Nota:

e Bit 0: Con differenze significative tra il momento di inerzia del motore e del carico oppure con basse
prestazioni dinamiche del controllore, il regolatore P diventa un regolatore PD nell'anello di controllo di
posizione. Come conseguenza migliorano le prestazioni dinamiche del regolatore di posizione Questa
funzione deve essere impostata solo quando il pre-controllo di velocita (bit 3 = 1) o di coppia (bit4 =1) &
attivo.

e Bit 1: a basse velocita i guadagni del regolatore vengono ridotti automaticamente per evitare rumori e
oscillazioni da fermo. Questa impostazione & consigliata per gli encoder incrementali.

o Bit 2: Per il guadagno del regolatore di velocita viene considerato il momento d'inerzia del carico stimato.

e Bit 3: Attiva il pre-controllo di velocita per il regolatore di posizione.

e Bit 4: Attiva il pre-controllo di coppia per il regolatore di posizione.

o Bit 5: Adatta il limite di accelerazione.

p29028 Costante tempo 0.0 60.0 7.5 ms | Virgola M T, U

precomando mobile

autoregolazione

Descrizione: Imposta la costante di tempora per la simmetrizzazione di precomando per I'autoregolazione.

Di conseguenza, all'azionamento viene allocata una risposta definita e dinamica tramite il suo precomando.

Nel caso di azionamenti che devono interpolarsi tra loro, occorre immettere lo stesso valore.

Maggiore € questa costante di tempo, maggiore € la gradualita con cui I'azionamento seguira il valore di

riferimento di posizione.

Nota: Questa costante di tempo € efficace solo se p29021 = 4.

p29030 PTO: Numero di impulsi | 0, 30 16384 1000 - u32 IM T

per giro

Descrizione: Numero di impulsi in uscita per ogni giro del motore.

Se questo valore & 0, il numero di impulsi necessari in uscita viene deciso dal rapporto di trasmissione del

cambio elettronico.

p29031 PTO: Numeratore del 1 214700000 |1 - u32 M T

cambio elettronico 0

Descrizione: Numeratore del cambio elettronico per gli impulsi in uscita.

Per informazioni dettagliate sul calcolo di un numeratore, consultare le Istruzioni operative di SINAMICS V90

oppure usare il SINAMICS V-ASSISTANT per eseguire il calcolo.

p29032 PTO: Denominatore del 1 214700000 |1 - u32 M T

cambio elettronico 0

Descrizione: Denominatore del rapporto di trasmissione del cambio elettronico per gli impulsi in uscita.

Per informazioni dettagliate sul calcolo di un denominatore, consultare le Istruzioni operative di SINAMICS

V90 oppure usare il SINAMICS V-ASSISTANT per eseguire il calcolo.

p29041[0...1 | Scala coppia 0 [0] 100 [01100 | % Virgola IM T

] [1] 300 [1] 300 mobile

Descrizione:

e [0] Scala del valore di riferimento della coppia analogica.
Questo parametro consente di specificare il valore di riferimento della coppia corrispondente a tutto
I'ingresso analogico (10 V).

e [1] Scala del limite della coppia analogica.
Questo parametro consente di specificare il limite della coppia corrispondente a tutto I'ingresso analogico
(10 V).

E possibile selezionare i parametri interni o I'ingresso analogico come sorgente del limite di coppia con la
combinazione dei segnali di ingresso digitali TLIM1 e TLIM2.
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Indice:
[0]: TORQUESETSCALE
[1]: TORQUELIMITSCALE
p29042 Compensazione -0.50 0.50 0.00 Vv Virgola IM T
dell'offset per l'ingresso mobile
analogico 2
Descrizione: Regolazione dell'offset per I'ingresso analogico 2.
p29043 Valore di riferimento di -100 100 0 % Virgola M T
coppia fisso mobile
Descrizione: Valore di riferimento di coppia fisso.
E possibile selezionare i parametri interni o I'ingresso analogico come sorgente del valore di riferimento della
coppia configurando il segnale di ingresso digitale TSET.

p29050][0...2 | Limite superiore coppia -150 300 300 % Virgola IM T

] mobile

Descrizione: Limite positivo di coppia.

In totale sono disponibili tre limiti di coppia interni.

E possibile selezionare i parametri interni o l'ingresso analogico come sorgente del limite di coppia con la
combinazione dei segnali di ingresso digitali TLIM1 e TLIMZ2.

p29051[0...2 | Limite inferiore coppia -300 150 -300 % Virgola M T

] mobile

Descrizione: Limite negativo coppia.

In totale sono disponibili tre limiti di coppia interni.

E possibile selezionare i parametri interni o I'ingresso analogico come sorgente del limite di coppia con la
combinazione dei segnali di ingresso digitali TLIM1 e TLIM2.

p29060 * Scala velocita 6 210000 3000 giri/ | Virgola IM T

min | mobile
Descrizione: Scala del valore di riferimento di velocita analogica.
Questo parametro consente di specificare il valore di riferimento di velocita corrispondente a tutto l'ingresso
analogico (10 V).
p29061 Compensazione -0.50 0.50 0.00 Vv Virgola IM T
dell'offset per l'ingresso mobile
analogico 1
Descrizione: Regolazione dell'offset per l'ingresso analogico 1.
p29070[0...2 | Limite di velocita positivo |0 210000 [0] giri/ | Virgola IM T
1* 210000 | min | mobile

Descrizione: Limite di velocita positivo.
In totale sono disponibili tre limiti di velocita interni.

E possibile selezionare i parametri interni o I'ingresso analogico come sorgente del limite di velocita con la
combinazione dei segnali di ingresso digitali SLIM1 e SLIM2.

p29071[0...2
]*

-210000 0 [0] -
210000

giri/ M T

min

Virgola
mobile

Limite di velocita negativo

Descrizione: Limite negativo velocita.
In totale sono disponibili tre limiti di velocita interni.

E possibile selezionare i parametri interni o I'ingresso analogico come sorgente del limite di velocita con la
combinazione dei segnali di ingresso digitali SLIM1 e SLIM2.

p29075

200 200

Soglia blocco velocita 0 giri/ M T

min

Virgola
mobile
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Descrizione: Soglia per il blocco velocita zero.
Se la funzione di blocco velocita zero € stato attivato nella modalita di regolazione velocita, la velocita del
motore viene bloccata a 0 quando la velocita di riferimento e la velocita attuale sono inferiori a questa soglia.

p29078 Soglia velocita raggiunta | 0.0 100.0 10 giri/ | Virgola IM T

min | mobile
Descrizione: Campo di velocita raggiunta (deviazione tra valore di riferimento e velocita del motore)
p29080 Soglia di sovraccarico per | 10 300 100 % Virgola IM T
attivazione segnale di mobile
uscita
Descrizione: Soglia di sovraccarico per potenza di uscita.
p29090 Compensazione -0.50 0.50 0.00 \Y, Virgola IM T
dell'offset per l'uscita mobile
analogica 1
Descrizione: Compensazione dell'offset per l'uscita analogica 1.
p29091 Compensazione -0.50 0.50 0.00 \Y Virgola IM T
dell'offset per l'uscita mobile
analogica 2
Descrizione: Compensazione dell'offset per l'uscita analogica 2.
p29110[0...1 | Guadagno dell'anello di 0.000 300.000 [0] 100 |Virgola |IM T, U
1 regolazione della Dipend | 0/mi | mobile
posizione entedal | n
motore
(1]
1.000
Descrizione: Guadagno dell'anello di regolazione della posizione.
In totale sono disponibili due guadagni dell'anello di regolazione della posizione. E possibile alternare tra
questi due guadagni configurando il segnale di ingresso digitale G-CHANGE o impostando i pertinenti
parametri condizionali.
Il primo guadagno dell'anello di regolazione di posizione € I'impostazione predefinita.
p29111 Fattore di precomando 0.00 200.00 0.00 % Virgola IM T,U
della velocita mobile
(avanzamento)
Descrizione: Impostazione per attivare e pesare il valore di precomando della velocita. Value = 0 % --> |l
precomando ¢ disattivato.

p29120[0...1 | Guadagno anello di 0.00 999999.00 |[0] Nms | Virgola IM T,U

] regolazione di velocita Dipend |/rad | mobile
ente dal
motore
[1] 0.30

Descrizione: Guadagno anello di regolazione di velocita.

In totale sono disponibili due guadagni dell'anello di regolazione di velocita. E possibile alternare tra questi
due guadagni configurando il segnale di ingresso digitale G-CHANGE o impostando i pertinenti parametri
condizionali.

Il primo guadagno dell'anello di regolazione di velocita & I'impostazione predefinita.

p29121[0...1
]*

Tempo integrale 0.00 100000.00 |[0] 15 ms | Virgola IM T,U
dell'anello di regolazione [1] 20 mobile
di velocita
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Descrizione: Tempo integrale dell'anello di regolazione di velocita.
In totale sono disponibili due valori di tempo integrale dell'anello di regolazione di velocita. E possibile
alternare tra questi due valori di tempo configurando il segnale di ingresso digitale G-CHANGE o impostando i
pertinenti parametri condizionali.
Il primo tempo integrale dell'anello di regolazione di velocita & I'impostazione predefinita.
p29130 Commutazione del 0 4 0 - 116 IM T
guadagno: Selezione
modalita
Descrizione: Seleziona la modalita della commutazione del guadagno.
o 0: Disabilitato
e 1: Selezione fino a DI-G-CHANG
e 2: Deviazione della posizione come condizione di commutazione
o 3: Frequenza ingresso impulsi come condizione di commutazione
e 4:Velocita attuale come condizione di commutazione
Nota: E possibile usare la funzione di commutazione del guadagno solo quando la funzione di regolazione
automatica (p20021=0) ¢ disabilitata.

p29131 Condizione di 0 214748364 | 100 LU 132 IM T

commutazione del 7

guadagno: Scostamento

impulsi

Descrizione: Attiva la soglia della deviazione della posizione per la commutazione del guadagno. Se la

funzione di commutazione del guadagno & abilitata e questa condizione & selezionata:

e Commutazione del primo gruppo di parametri di controllo al secondo gruppo, quando la deviazione della
posizione &€ maggiore della soglia.

o Commutazione del secondo gruppo di parametri di controllo al primo gruppo, quando la deviazione della
posizione & minore della soglia.

p29132 Condizione di 0 214700006 | 100 100 | Virgola IM T

commutazione del 4 0 mobile
guadagno: Frequenza LU/
valore di riferimento di min
posizione
Descrizione: Attiva la soglia di frequenza ingresso impulsi (PTI) o di velocita di posizione interna (IPos) per
commutazione del guadagno. Se la funzione di commutazione del guadagno ¢ abilitata e questa condizione &
selezionata:
1. PTI
— Commutazione del primo gruppo di parametri di controllo al secondo gruppo, quando l'ingresso treno
di impulsi & maggiore della soglia.
— Commutazione del secondo gruppo di parametri di controllo al primo gruppo, quando l'ingresso treno
di impulsi & minore della soglia.
2. IPos
— Commutazione del primo gruppo di parametri di controllo al secondo gruppo, quando la velocita del
valore di riferimento di posizione fissa & maggiore della soglia.
— Commutazione del secondo gruppo di parametri di controllo al primo gruppo, quando IPos & minore
della soglia.
p29133 Condizione di 0 214700006 | 100 giri/ | Virgola IM T
commutazione del 4 min | mobile
guadagno: Velocita
attuale
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Descrizione: Attiva la soglia della velocita per la commutazione del guadagno. Se la funzione di

commutazione del guadagno € abilitata e questa condizione é selezionata:

¢ Commutazione del primo gruppo di parametri di controllo al secondo gruppo, quando la velocita attuale
del motore & maggiore della soglia.

o Commutazione del secondo gruppo di parametri di controllo al primo gruppo, quando la velocita attuale
del motore &€ minore della soglia.

p29139 Costante di tempo 8 1000 20 ms | Virgola IM T
commutazione guadagno mobile
Descrizione: Costante di tempo per la commutazione del guadagno. Impostare questo parametro per evitare
frequenti commutazioni del guadagno che riducono l'affidabilita del sistema.
p29140 da Pl a P: Selezione 0 5 0 - u16 M T
modalita
Descrizione: Seleziona una condizione per la commutazione dalla regolazione Pl alla regolazione P con
I'anello di regolazione della velocita.
o 0: Disabilitato
e 1:La coppia & maggiore di un valore dell'impostazione parametrizzabile.
e 2: Usando il segnale diingresso digitale (G-CHANGE).
e 3: La velocita € maggiore di un valore dell'impostazione parametrizzabile.
e 4:|'accelerazione & maggiore di un valore dell'impostazione parametrizzabile.
e 5: La deviazione degli impulsi € maggiore di un valore dell'impostazione parametrizzabile.
Nota: E possibile usare la funzione di commutazione PI/P solo quando la funzione di regolazione automatica
(p29021=0) e la funzione di commutazione del guadagno sono entrambe disabilitate.
p29141 Condizione di 0 300 200 % Virgola IM T
commutazione da Pl a P: mobile
Coppia
Descrizione: Attiva la soglia della coppia per la commutazione PI/P. Se la funzione di commutazione PI/P &
abilitata e questa condizione ¢ selezionata:
¢ Commutazione dalla regolazione Pl alla regolazione P quando la coppia attuale & maggiore della soglia.
¢ Commutazione dalla regolazione P alla regolazione Pl quando la coppia attuale & minore della soglia.
p29142 Condizione di 0 210000 2000 giri/ | Virgola M T
commutazione da Pl a P: min | mobile
Velocita
Descrizione: Attiva la soglia della velocita per la commutazione PI/P. Se la funzione di commutazione PI/P &
abilitata e questa condizione ¢ selezionata:
o Commutazione dalla regolazione Pl alla regolazione P quando la velocita attuale & maggiore della soglia.
o Commutazione dalla regolazione P alla regolazione Pl quando la velocita attuale & minore della soglia.
p29143 Condizione di 0 30000 20 rev/ |Virgola IM T
commutazione da Pl a P: s? mobile
Accelerazione
Descrizione: Attiva la soglia dell'accelerazione per la commutazione PI/P. Se la funzione di commutazione
PI/P & abilitata e questa condizione & selezionata:
o Commutazione dalla regolazione Pl alla regolazione P quando l'accelerazione attuale & maggiore della
soglia.
¢ Commutazione dalla regolazione P alla regolazione Pl quando I'accelerazione attuale & minore della
soglia.
p29144 Condizione di 0 214748364 (30000 |LU |U32 IM T
commutazione da Pl a P: 7

Scostamento impulsi

70

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
A5E34218764, 04/2014




N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
zione di |a dati bile
fabbrica

Descrizione: Attiva la soglia della deviazione degli impulsi per la commutazione PI/P. Se la funzione di

commutazione PI/P & abilitata e questa condizione & selezionata:

¢ Commutazione dalla regolazione PI alla regolazione P quando la deviazione attuale degli impulsi &
maggiore della soglia.

o Commutazione dalla regolazione P alla regolazione Pl quando la deviazione attuale degli impulsi & minore
della soglia.

p29240 Selezione della modalita |0 4 1 - 116 RE T
di riferimento

Descrizione: Seleziona la modalita di riferimento.

o 0: Riferimento con REF segnale esterno

o 1: Riferimento con camma di riferimento esterno (REF segnale)

o 2: Riferimento con sola tacca di zero

o 3: Riferimento con camma di riferimento esterno (CCWL) e tacca di zero
o 4: Riferimento con camma di riferimento esterno (CWL) e tacca di zero

029241 Modalita movimento 0 E lo - Jute RE T

Descrizione: Modalita movimento impostata per IPos:

0: significa movimento relativo
1: significa movimento assoluto

e 2:Mod POS
e 3:Mod NEG
029242 Modalita impulso CLR | 0 1 lo - |ute IM T

Descrizione: Indica la modalita di cancellazione impulso. Per questa impostazione esistono 4 bit: 3 usati e 1
riservato. Vedere piu avanti:

bit 0:
e 0:indica cancellazione automatica impulsi quando il servo & ON
e 1:significa cancellazione impulso da DI:CLR

029245 Stato modalita asse 0 1 lo - Jus2 IM T

Descrizione: Modalita lineare/modulo
e 0: Asse lineare
e 1: Asse modulo

p29246 * Modalita asse no 1 429496729 | 360000 |- u32 M T
5

Descrizione: Numero modulo, effettivo su modalita modulo (P29245=1).

p29247 * Rapporto meccanico: 1 214748364 | 10000 |- u32 IM T
impulsi al giro 7
Descrizione: LU per giro del carico

p29248 * Rapporto meccanico: 1 1048576 1 - u32 IM T
numeratore
Descrizione: (Carico/Motore) giri carico

p29249 * Rapporto meccanico: 1 1048576 1 - u32 M T
denominatore
Descrizione: (Carico/Motore) giri motore

p29250 PTI Abilitazione modalita |0 1 0 - u32 RE T
posizione assoluta

Descrizione: Abilitazione modalita posizione assoluta.
e =1 Abilitazione modalita assoluta
o =0 Disabilitazione modalita assoluta
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p29300 Segnali forzati ingresso 0 63 0 - u32 M T, U

digitale
Descrizione: | segnali di ingresso vengono forzati a livello alto. 6 bit in totale.
e bit0: SON
e bit1: CWL
e bit2: CCWL
e bit 3: TLIM1
e bit 4: SPD1
e bit5: TSET
Se uno o piu bit vengono impostati troppo alti, i corrispondenti segnali di ingresso vengono forzati ad essere
segnali alti logici.
Nota: L'unita di azionamento mostra il valore in formato esadecimale. Per conoscere 'assegnazione logica
(alto/basso) di ogni bit, & necessario convertire il numero esadecimale in numero binario, ad es. FF (hex)=
11111111 (bin).
p29301[0...3 | Assegnazione ingresso 0 28 1 - 116 IM T

]

digitale 1

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso digitale DI1 (modalita PTI)

e SON1

e RESET?2

e CWL3

e CCWL4

e G-CHANGE S
e P-TRGG6

e CLR7

e EGEAR18
¢ EGEAR29
e TLIMT110
e TLIMT2 11
e CWLE 12

e CCWLE 13
e ZSCLAMP 14
e SPD115

e SPD2 16

e SPD3 17

e TSET 18

e SLIMT119
e SLIMT2 20
e POS121

e POS222

e POS323

e REF 24

e SREF 25

e STEPF 26
e STEPB 27
e STEPH 28
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Indice:

e [0]: DI1 per Modalita di regolazione O

[1]: DI1 per Modalita di regolazione 1
[2]: DI1 per Modalita di regolazione 2
[3]: DI1 per Modalita di regolazione 3

p29302[0...3
]

Assegnazione ingresso
digitale 2

0

28

116

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso DI2

Indice:

[0]: DI2 per Modalita di regolazione 0
[1]: DI2 per Modalita di regolazione 1
[2]: DI2 per Modalita di regolazione 2
[3]: DI2 per Modalita di regolazione 3

p29303[0...3
]

Assegnazione ingresso
digitale 3

0

28

116

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso digitale DI3

Indice:

e [0]: DI3 per Modalita di regolazione O
e [1]: DI3 per Modalita di regolazione 1
o [2]: DI3 per Modalita di regolazione 2
e [3]: DI3 per Modalita di regolazione 3

p29304[0...3
]

Assegnazione ingresso
digitale 4

0

28

116

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso D14

Indice:

[0]: DI4 per Modalita di regolazione 0
[1]: DI4 per Modalita di regolazione 1
[2]: DI4 per Modalita di regolazione 2
[3]: DI4 per Modalita di regolazione 3

p29305[0...3
]

Assegnazione ingresso
digitale 5

0

28

[0] 5; [1]
5; [2]
12; [3]
12

116

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso DI5

Indice:

[0]: DI5 per Modalita di regolazione 0
[1]: DI5 per Modalita di regolazione 1
[2]: DI5 per Modalita di regolazione 2
[3]: DI5 per Modalita di regolazione 3

p29306][0...3
]

Assegnazione ingresso
digitale 6

0

28

[0] 6; [1]
6; [2]
13; [3]
13

116

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso DI6
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Indice:
e [0]: DI6 per Modalita di regolazione O
e [1]: DI6 per Modalita di regolazione 1
e [2]: DI6 per Modalita di regolazione 2
o [3]: DI6 per Modalita di regolazione 3
p29307[0...3 | Assegnazione ingresso 0 28 [0]17;[11]- 116 IM T
] digitale 7 21;[2]
15; [3]
18
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso DI7
Indice:
e [0]: DI7 per Modalita di regolazione O
e [1]: DI7 per Modalita di regolazione 1
o [2]: DI7 per Modalita di regolazione 2
o [3]: DI7 per Modalita di regolazione 3
p29308J0...3 | Assegnazione ingresso 0 28 [0]10; |- 116 IM T
] digitale 8 [1] 22;
[2] 16;
[3] 19
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'ingresso DI8
Indice:
e [0]: DI8 per Modalita di regolazione O
e [1]: DI8 per Modalita di regolazione 1
o [2]: DI8 per Modalita di regolazione 2
o [3]: DI8 per Modalita di regolazione 3
p29330 Assegnazione uscita 1 13 1 - u16 IM T
digitale 1
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO1
e 1:RDY
e 2:ALM
e 3:INP
o 4:7ZSP
e 5:SPDR
e 6:TLR
e 7:SPLR
¢ 8:MBR
e 9:0LL
e 10: WRN1
e 11: WRN2
e 12: REFOK
e 13: CM_STA
p29331 Assegnazione dell'uscita | 1 13 2 - u16 IM T
digitale 2
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO2
p29332 Assegnazione dell'uscita | 1 13 3 - u16 IM T
digitale 3
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO3
p29333 Assegnazione dell'uscita | 1 13 5 - u16 M T

digitale 4

74

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6
A5E34218764, 04/2014




N. par. Nome Min Max Imposta | Unit | Tipo di Efficacia Modifica
zione di |a dati bile
fabbrica

Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO4

p29334 Assegnazione dell'uscita | 1 13 6 - u16 IM T
digitale 5
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO5

p29335 Assegnazione dell'uscita |1 13 8 - u16 M T
digitale 6
Descrizione: Definisce la funzione del segnale dell'uscita digitale DO6

p29340 Avviso 1 assegnato 1 6 1 - u16 IM T

all'uscita digitale

Descrizione: Definisce le condizioni per WRN1.
¢ 1: Awviso protezione sovraccarico motore: E stato raggiunto I'85% della soglia di sovraccarico.

e 2: Awviso sovraccarico alimentazione freno di stazionamento: E stato raggiunto I'85% della soglia di
sovraccarico.

e 3: Awviso ventola: la ventola si & fermata per oltre 1 s.

e 4: Awviso encoder

e 5: Avviso sovratemperatura motore: E stato raggiunto I'85% della soglia di sovratemperatura.
e 6: Avviso durata di vita condensatore: Il condensatore si & esaurito; sostituirlo.

p29341 Avviso 2 assegnato 1 6 2 - u16 M T
all'uscita digitale

Descrizione: Definisce le condizioni per WRN2.
e 1: Avviso protezione sovraccarico motore: E stato raggiunto I'85% della soglia di sovraccarico.

e 2: Awviso sovraccarico alimentazione freno di stazionamento: E stato raggiunto I'85% della soglia di
sovraccarico.

e 3: Avviso ventola: durata ventola scaduta (40.000 ore), sostituzione necessaria.

e 4: Avviso encoder

e 5: Avviso sovratemperatura motore: E stato raggiunto I'85% della soglia di sovratemperatura.
e 6: Avviso durata di vita condensatore: |l condensatore si € esaurito; sostituirlo.

p29350 Selezionare le sorgenti 0 12 0 - u16 IM T
per l'uscita analogica 1

Descrizione: Seleziona la sorgente del segnale per l'uscita analogica 1.
e 0: Velocita attuale (riferimento p29060)

: Coppia attuale (riferimento 3 x r0333)

: Valore di riferimento di velocita (riferimento p29060)
: Valore di riferimento di coppia (riferimento 3 x r0333)
: Tensione bus DC (riferimento 1000 V)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 1k)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 10k)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 100k)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 1000k)

e 9: Numero di impulsi restante (riferimento 1k)

e 10: Numero di impulsi restante (riferimento 10k)

e 11: Numero di impulsi restante (riferimento 100k)

e 12: Numero di impulsi restante (riferimento 1000k)

°
0 NO OB~ WN =

p29351 Selezionare la sorgente 0 12 1 - u16 IM T
del segnale per analogico
2
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Descrizione: Seleziona i segnali per l'uscita analogica 2.

0: Velocita attuale (riferimento p29060)

: Coppia attuale (riferimento 3 x r0333)

: Valore di riferimento di velocita (riferimento p29060)
: Valore di riferimento di coppia (riferimento 3 x r0333)
: Tensione bus DC (riferimento 1000 V)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 1k)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 10k)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 100Kk)

: Frequenza ingresso impulsi (riferimento 1000k)

9: Numero di impulsi restante (riferimento 1k)

10: Numero di impulsi restante (riferimento 10k)

11: Numero di impulsi restante (riferimento 100k)

12: Numero di impulsi restante (riferimento 1000k)

O NO O WN -

* Si noti che il valore del parametro pud essere modificato dopo la messa in servizio. Assicurarsi di eseguire
precedentemente il backup dei parametri, come necessario se si desidera sostituire il motore.

** Notare che i valori di default dei parametri dipendono dal motore. Essi possono differire se si collega un altro motore.

Parametri di sola lettura

N. par. Nome Unita Tipo di dati

r0020 Valore di riferimento velocita livellato giri/min Virgola mobile
Descrizione: Visualizza il valore di riferimento velocita attualmente livellato all'ingresso del regolatore di
velocita o caratteristica U/f (dopo l'interpolatore).
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore di riferimento di velocita € disponibile livellato (r0020) e non livellato.

r0021 Velocita attuale livellata ‘ giri/min Virgola mobile
Descrizione: Visualizza il valore attuale livellato della velocita motore.
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore attuale della velocita & disponibile livellato (r0021) e non livellato.

10026 Circuito intermedio livellato lv | Virgola mobile
Descrizione: Visualizza il valore attuale livellato del circuito intermedio.
Avvertenza: Quando si misura un circuito intermedio < 200 V, per il Power Module (ad es. PM340) non
viene fornito un valore misurato valido. In questo caso, quando si collega un'alimentazione esterna a 24
V, nel parametro di visualizzazione appare un valore di 24 V ca.
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il circuito intermedio & disponibile livellato (r0026) e non livellato.

r0027 Corrente attuale assoluta livellata Bracci Virgola mobile
Descrizione: Visualizza il valore attuale assoluto della corrente livellata.
Avvertenza: Questo segnale livellato non &€ adeguato per la diagnostica o la valutazione di operazioni
dinamiche. In questo caso dovrebbe essere usato il valore non livellato.
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Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore attuale assoluto € disponibile livellato (r0027) e non livellato.

r0029 Valore attuale di corrente che genera il campo, livellato Bracci Virgola mobile
Descrizione: Visualizza la corrente attuale che genera il campo, livellata.
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore attuale di corrente che genera il campo € disponibile livellato (r0029) e non livellato.

r0030 Valore attuale di corrente che genera la coppia, livellato ‘ Bracci ‘ Virgola mobile
Descrizione: Visualizza la corrente attuale che genera la coppia, livellata.
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore attuale di corrente che genera la coppia € disponibile livellato e non livellato.

r0031 Coppia attuale livellata Nm Virgola mobile
Descrizione: Visualizza il valore attuale della coppia livellato.
Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms
Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.
Il valore attuale della coppia € disponibile livellato (r0031) e non livellato.

r0033 Uso della coppia livellato % Virgola mobile

Descrizione: Visualizza I'uso della coppia livellato come percentuale.

L'uso della coppia viene ottenuto dalla coppia livellata necessaria in riferimento al limite di coppia,
scalato mediante p2196.

Nota: Costante di tempo di livellamento = 100 ms

Il segnale non & adatto come quantita elaborata e pud essere usato esclusivamente come quantita
visualizzata.

L'uso della coppia € disponibile livellato (r0033) e non livellato.

Per M_set totale (r0079) > M_max offset, vale quanto segue:

e coppia richiesta = M_set totale - M_max offset

o limite di coppia attuale = M_max superiore effettivo - M_max offset
Per M_set totale (r0079) <= M_max offset (p1532), vale quanto segue:
e coppia richiesta = M_max offset - M_set totale

o limite di coppia attuale = M_max offset - M_max inferiore effettivo
Per il limite di coppia attuale = 0, vale quanto segue: r0033 = 100%
Per il limite di coppia attuale< 0, vale quanto segue: r0033 =0 %

r0037[0...19]

Temperature parte di potenza °C Virgola mobile

Descrizione: Visualizza le temperature nella parte di potenza.
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Indice:

e [0]: Valore massimo convertitore
e [1]: Valore massimo livello di riduzione
e [2]: Valore massimo raddrizzatore
e [3]: Ingresso aria

e [4]: Interno della parte di potenza
e [5]: Convertitore 1

e [6]: Convertitore 2

e [7]: Convertitore 3

e [8]: Convertitore 4

e [9]: Convertitore 5

e [10]: Convertitore 6

e [11]: Raddrizzatore 1

e [12]: Raddrizzatore 2

e [13]: Livello di riduzione 1

e [14]: Livello di riduzione 2

e [15]: Livello di riduzione 3

e [16]: Livello di riduzione 4

e [17]: Livello di riduzione 5

o [18]: Livello di riduzione 6

e [19]: Ingresso liquido unita di raffreddamento

Dipendenza: Vedere A01009

Avvertenza: Solo per la diagnostica interna Siemens.

Nota: Il valore di -200 indica I'assenza di segnale di misurazione.

e r0037[0]: Valore massimo delle temperature del convertitore (r0037[5...10]).

e r0037[1]: Valore massimo delle temperature del convertitore (r0037[13...18]).

e r0037[2]: Valore massimo delle temperature del raddrizzatore (r0037[11...12]).

Il valore massimo & la temperatura del dispositivo piu caldo tra il convertitore, il livello di riduzione o il
raddrizzatore.

r0079[0...1] Valore di riferimento coppia totale ‘ Nm ‘ Virgola mobile
Descrizione: Display e uscita connettore per il valore di riferimento della coppia all'uscita del regolatore
di velocita (prima dell'interpolazione del ciclo dell'orologio).
Indice:
e [0]: Non livellato
e [1]: Livellato

r0296 Soglia sottotensione circuito intermedio \% u16
Descrizione: Soglia per rilevare una sottotensione del circuito intermedio.
Se la tensione del circuito intermedio scende sotto questa soglia, I'unita di azionamento viene
disinserita, a causa di una condizione di sottotensione del circuito intermedio.
Nota: |l valore dipende dal tipo di dispositivo e dalla tensione nominale selezionata per il dispositivo
(p0210).

r0297 Soglia sovratensione circuito intermedio ‘ V ‘ u16
Descrizione: Se la tensione del circuito intermedio supera questa soglia, I'unita di azionamento viene
disinserita, a causa di una condizione di sovratensione del circuito intermedio.
Dipendenza: Vedere F30002.

r0311 Velocita nominale motore ‘ giri/min ‘ Virgola mobile
Descrizione: Visualizza la velocita nominale del motore (targhetta dei dati tecnici).

r0333 Coppia nominale motore ‘ Nm ‘ Virgola mobile
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N. par.

Nome Unita Tipo di dati

Descrizione: Visualizza la coppia nominale motore.
Azionamento IEC: Nm unita
Azionamento NEMA: Ib ft unita

r0482]0...2]

Valore attuale di posizione encoder Gn_XIST1 - U32

Descrizione: Visualizza il valore attuale di posizione dell'encoder Gn_XIST1.

Indice:

e [0]: Encoder 1
e [1]: Encoder 2
e [2]: Riservato

Nota:

e In questo valore, la trasmissione della misurazione viene presa in considerazione solo quando il
tracking della posizione ¢ attivo.

o |l tempo di aggiornamento per la regolazione di posizione (EPOS) corrisponde al ciclo dell'orologio
del regolatore di posizione.

e |l tempo di aggiornamento nel funzionamento isocrono corrisponde al templo ciclo del bus.

e |l tempo di aggiornamento nel funzionamento isocrono e con la regolazione di posizione (EPOS)
corrisponde al ciclo dell'orologio del regolatore di posizione.

e |l tempo di aggiornamento nel funzionamento non isocrono o senza la regolazione di posizione
(EPOS) comprende quando segue:

— Tempo di aggiornamento = 4 * minimo comune multiplo (LCM) di tutti i cicli dell'orologio del
controller attuale nel gruppo dell'azionamento (alimentazione + azionamenti). Il tempo di
aggiornamento minimo & di 1 ms.

— Esempio 1: alimentazione, servo
tempo di aggiornamento =4 * LCM(250 ps, 125 us) =4 * 250 ys =1 ms

— Esempio 2: alimentazione, servo, vector
tempo di aggiornamento = 4 * LCM(250 ps, 125 ps, 500 ps) =4 * 500 ps =2 ms

r0632

Modello temperatura motore, temperatura avvolgimento statore °C Virgola mobile

Descrizione: Visualizza la temperatura avvolgimento statore del modello di temperatura del motore.

r0722

Stato ingressi digitali CU ‘ - u32

Descrizione: Visualizza lo stato degli ingressi digitali.

Nota:
DI: Ingresso digitale
DI/DO: Ingresso/uscita digitale bidirezionale

L'unita di azionamento mostra il valore in formato esadecimale. E possibile convertire il numero hex in
binario, ad es. FF (hex)= 11111111 (bin).

r0747

Stato uscite digitali CU - u32

Descrizione: Visualizza lo stato delle uscite digitali.

Nota:
DI/DO: Ingresso/uscita digitale bidirezionale

L'unita di azionamento mostra il valore in formato esadecimale. E possibile convertire il numero hex in
binario, ad es. FF (hex)= 11111111 (bin).

r2521[0...3]

Valore attuale posizione LR LU 132

Descrizione: Visualizza il valore attuale di posizione stabilito dalla preelaborazione del valore attuale di
posizione.

Indice:

[0]: Cl-loop pos cirl
[1]: Encoder 1

[2]: Encoder 2

[3]: Riservato
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N. par. Nome Unita Tipo di dati
r2563 Modello di dinamica successiva all'errore LR LU 132
Descrizione: Visualizza la dinamica successiva all'errore.
Questo valore ¢ la deviazione, corretto dal componente dipendente dalla velocita, tra il valore di
riferimento di posizione e il valore attuale di posizione.
12665 Valore di riferimento posizione EPOS LU 132
Descrizione: Visualizza il valore di riferimento di posizione assoluta attuale.
r29015 PTI: Frequenza impulsi in ingresso ‘ Hz ‘ Virgola mobile
Descrizione: Visualizza la frequenza degli impulsi in ingresso PTI.
129018 Versione OA - | Virgola mobile
Descrizione: Versione del firmware
r29400 Indicazione stato segnale controllo interno ‘ - ‘ u32
Descrizione: |dentificatori dello stato dei segnali di controllo
bit00 SON bit01 RESET bit02 CWL bit03 CCWL bit04 G-CHANGE bit05 P-TRG bit06 CLR bit07
EGEAR1 bit08 EGEAR2 bit09 TLIMT1 bit10 TLIMT2 bit11 CWLE bit12 CCWLE bit13 ZSCLAMP bit14
SPD1 bit15 SPD2 bit16 SPD3 bit17 TSET bit18 SLIMT1 bit19 SLIMT2 bit20 POS1 bit21 POS2 bit22
POS3 bit23 REF bit24 SREF bit25 STEPF bit26 STEPB bit27 STEPH bit28 EMGS bit29 C-MODE
r29942 Indicazione dello stato dei segnali DO - u32
Descrizione: Visualizza lo stato dei segnali DO.
e bit0:RD
e bit 1: FAULT
e bit2:INP
e bit3: ZSP
e bit4: SPDR
e bit5: TLR
e bit6: SPLR
e bit7: MBR
e bit8: OLL
e bit 9: WARNING1
e bit 10: WARNING2
e bit 11: REFOK
e bit 12: MODE_SELECTED
r29979 PStatus - u32

Descrizione: Visualizza lo stato dell'anello di posizione.
e bit 0 - bit 1: indice EGear attuale

80

SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6

A5E34218764, 04/2014



7 Diagnostica

7.1

Differenze tra avvisi e anomalie

Panoramica

Le differenze tra avvisi e anomalie sono mostrate di seguito:

Tipo Display BOP (esempio) Indicatore di Reazione Conferma
stato
RDY COM
Anomal £ 198¢ Singola anomia Lampeg - e NESSUNA: ¢ POWER ON:
ia g ! giament nessuna reazione reinserisce il
. . o lento e OFF1:il servoazionamen
F. 1585 P.””la anoma!la nel caso rosso servomotore to per cancellare
di piu anomalie un‘anomalia
Al lia diversa dalla decelera dopo averne
) noma L
F 1385 prima nel caso di piu » OFF2il ¢ . eliminato la
anomalie servomotore si- causa.
ferma per inerzia
OFE3: i o IMMEDIATAME
¢ ! . NTE: I'anomalia
servomotore si scompare
arresta rapidamente immediatamente
(?rresto dopo averne
d'emergenza) eliminato la
¢ ENCODER: causa.
L'anomalia e BLOCCO
dell'encoder causa IMPULSI:
OFF2. L'anomalia pud
essere tacitata
solo con un
blocco impulsi.
Le stesse
opzioni sono
disponibili per la
conferma come
descritto nella
conferma di
IMMEDIATAME
NTE.
Avviso A300 !5 Singolo avviso Lampeg - o NESSUNA: Autoconferma
A giament nessuna reazione
Inn g Primo avviso nel caso di | © 1ento
AI0G 16 piu avvisi rosso
I Avviso diverso dal primo
A3G0 ik nel caso di piu avvisi
ATTENZIONE

Le anomalie hanno maggiore priorita di visualizzazione rispetto agli avvisi
Qualora si verifichino sia anomalie che avvisi, vengono visualizzate solo le anomalie, finché non vengono confermate.
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Operazioni BOP per avvisi e anomalie

Per vedere anomalie o avvisi, procedere come segue:

® Anomalie

La prima L'ultima

anomalia . . anomalia
INnn (| — ] I —

FI000 ! —F 1453 —F525985

Figura 7-1 Visualizzazione delle anomalie

® Avvisi
Il primo allarme L'ultimo allarme

R3O0 16— R 44— R 7456

Nessun tasto
azionato per 5
secondi

Figura 7-2 Visualizzazione degli avvisi

Per uscire dalla visualizzazione di anomalie o avvisi, procedere come segue:

® Anomalie

Nessun tasto azionato
per 5 secondi

r— — — "
I

Pannello operatore La prima
anomalia

L'ultima
anomalia

A A
- 48 k3000 —F 1453 —=[Fs52985
v v

M M M
5 offF
Figura 7-3 Uscita dalla visualizzazione delle anomalie
® Avvisi
Nessun tasto azionato
per 5 secondi
r — — — 7
l . .
Pannello operatore Il primo allarme L'ultimo allarme
r 4w A300 16— R 44! —= R 74596

a al a

Figura 7-4 Uscita dalla visualizzazione degli avvisi
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Per confermare anomalie o avvisi, procedere come segue:

Nessun tasto azionato
per 5 secondi

r— = 7 "

Pannello &peratore La pnm_a‘ L'ultima
anomalia anomalia

A A
r 48 F3000 1 —F 1453 —F52985
v v

Figura7-5  Conferma anomalie

Nota

e Se non se ne rimuovono le cause, I'anomalia pud apparire di nuovo dopo un'operazione non concernente un pulsante
per cinque secondi. Assicurarsi di aver rimosso le cause dell'anomalia.

e E possibile confermare le anomalie usando il segnale RESET. Per i dettagli fare riferimento alle Istruzioni operative.

e E possibile confermare le anomalie in SINAMICS V-ASSISTANT. Per maggiori dettagli fare riferimento alla guida in linea
SINAMICS V-ASSISTANT .

Due indicatori di stato a LED (RDY e COM) segnalano la condizione operativa in cui si trova l'azionamento. Entrambi i LED
possono assumere due colori (verde/rosso).

Spento
Bl Lampeggio lento
B Lampeggio veloce
B Rosso

SIEMENS

RDY COM

La tabella sottostante fornisce informazioni dettagliate sulle indicazioni di stato:

Indicatore di stato Colore Stato Descrizione
RDY - Spento Manca l'alimentazione a 24 V della scheda di regolazione
Verde Sempre acceso L'azionamento € in stato servo on.
Rosso Sempre acceso L'azionamento € in stato servo off o nello stato di avvio.

Lampeggio a1 Hz | Si € verificato un allarme o un guasto

Rosso e Lampeggio alternato | Il servoazionamento & posizionato
arancione inintervallidi 0,5 s
COM - Spento La comunicazione con il PC non é attiva
Verde Lampeggio a 0,5 Hz | La comunicazione con il PC & attiva

Lampeggio a2 Hz | SD Card in funzione (lettura o scrittura)

Rosso Sempre acceso Errore di comunicazione con il PC
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7.2

Elenco delle anomalie e degli avvisi

Per maggiori informazioni su anomalie e avvisi, vedere le /struzioni operative.

Elenco delle anomalie

Anomalia Descrizione Anomalia | Descrizione
F1000 Errore software interno F7802 Alimentatore o parte di potenza non pronti
F1001 Eccezione virgola mobile F7815 La parte di potenza é stata sostituita
F1002 Errore software interno F7900 Motore bloccato/regolatore del numero di giri
in saturazione
F1003 Ritardo di conferma per I'accesso alla F7901 Velocita motore eccessiva
memoria
F1015 Errore software interno F7995 Identificazione motore fallita
F1018 L'avvio & stato interrotto diverse volte F30001 Parte di potenza: Sovracorrente
F1030 Assenza di funzionalita vitale con la priorita di | F30002 Sovratensione circuito intermedio
comando
F1611 S| CU: Guasto rilevato F30003 Sottotensione circuito intermedio
F7011 Sovratemperatura del motore F30004 Sovratemperatura dissipatore di calore
F7085 Parametri controllo o regolazione modificati F30005 Parte di potenza: Sovraccarico 12t
F7403 Raggiunta soglia inferiore tensione circuito F30011 Interruzione della fase di rete nel circuito
intermedio primario
F7404 Raggiunta soglia superiore della tensione del | F30015 Mancanza fase cavo di alimentazione del
circuito intermedio motore
F7410 Uscita controllore corrente limitata F30021 Dispersione verso terra
F7412 Angolo commutazione errato (modello motore) | F30027 Sorveglianza del tempo di precarica del
circuito intermedio
F7430 Commutazione impossibile al funzionamento | F30036 Sovratemperatura interna
controllato dalla coppia
F7431 Commutazione impossibile al funzionamento | F30050 Alimentazione sovratensione 24 V
senza encoder
F7442 LR: Multiturn non adatto al campo modulo F31100 Distanza tra tacche di zero errata
F7443 Coordinate del punto di riferimento non nel F31110 Comunicazione seriale disturbata
campo ammesso
F7450 Intervento della sorveglianza di fermo F31112 Bit di errore nel protocollo seriale impostato
F7452 Distanza di inseguimento troppo grande F31117 Inversione segnale A/B/R errata
F7453 Preparazione del valore attuale di posizione F31130 Tacca di zero e posizione ricavata dalla
errata sincronizzazione grossolana errate
F7458 EPOS: Camma di riferimento non trovata F31150 Errore di inizializzazione
F7459 Nessuna tacca di zero presente F52903 Errore di incoerenza tra lo stato di anomalia e
il buffer delle anomalie
F7460 EPOS: Fine camma di riferimento non trovata | F52904 Cambio modalita di regolazione
F7475 EPOS: Posizione di destinazione < inizio del F52911 Errore del valore di limitazione coppia positivo
campo di movimento
F7476 EPOS: Posizione di destinazione > fine del F52912 Errore del valore di limitazione coppia negativo
campo di movimento
F7481 EPOS: Posizione asse < finecorsa software F52931 Limite del riduttore
negativo
F7482 EPOS: Posizione asse > finecorsa software F52980 Motore encoder assoluto sostituito
positivo
F7490 Abilitazione rimossa durante il movimento F52981 Mancata corrispondenza motore encoder

assoluto
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Anomalia | Descrizione Anomalia | Descrizione
F7491 Camma di STOP negativa raggiunta F52983 Nessun encoder rilevato
F7492 Camma di STOP positiva raggiunta F52984 Motore con encoder incrementale non
configurato
F7493 LR: Overflow del campo di valori per il valore | F52985 Motore encoder assoluto errato
attuale di posizione
F7599 Encoder 1: Regolazione non possibile F52987 Encoder assoluto sostituito
F7801 Sovracorrente motore
Elenco avvisi
Avviso Descrizione Avviso Descrizione
A1009 Sovratemperatura unita di regolazione A7478 EPOS: Posizione di destinazione > finecorsa
software positivo
A1019 Scrittura del supporto fallita A7479 EPOS: Finecorsa software negativo raggiunto
A1032 Salvataggio di tutti i parametri necessario A7480 EPOS: Finecorsa software positivo raggiunto
A1045 Dati di progettazione non validi A7496 Abilitazione impossibile
A1920 Bus azionamento: Ricezione valori di A7576 Funzionamento senza encoder attivo a causa
riferimento dopo To di un‘anomalia
A1932 Sincronismo di clock bus azionamento A7585 P-TRG oppure CLR attivo
assente con DSC
A5000 Sovratemperatura dissipatore di calore A7965 Salvataggio necessario
A7012 Modello termico del motore 1/3 A7971 Rilevamento dell'offset dell'angolo di
sovratemperatura commutazione attivato
A7441 LR: Salvataggio dell'offset di posizione della A7991 Identificazione dati motore attivata
regolazione encoder del valore assoluto
A7456 EPOS: Valore di riferimento velocita limitato A30016 Alimentazione carico disattivata
A7461 EPOS: Punto di riferimento non impostato A30031 Limitazione di corrente hardware nella fase U
A7469 EPOS: Blocco di movimento < posizione di A31411 L'encoder assoluto segnala avvisi interni
destinazione < finecorsa software negativo
A7470 EPOS: Blocco di movimento > posizione di A31412 Bit di errore nel protocollo seriale impostato
destinazione > finecorsa software positivo
A7471 EPOS: Posizione di destinazione del blocco di | A52900 Errore durante la copia dei dati
movimento fuori del campo modulo
A7472 EPQOS: Blocco di movimento A52901 Soglia di avviso raggiunta da resistenza di
ABS_POS/ABS_NEG non possibile frenatura
A7473 EPQOS: Inizio del campo di movimento A52902 Emergenza mancante
raggiunto
A7474 EPOS: Fine del campo di movimento A52932 Limite max. PTO
raggiunto
A74TT EPOS: Posizione di destinazione < finecorsa
software negativo
Siemens AG
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