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2.1.

O tomto navodu na instalaci

+AKD Navod na instalaci“ (,Navod k obsluze® podle Smérnice EU o strojnich zafizenich 2006/42/EC),
popisuje digitalni servozesilovace fady AKD a obsahuje informace potfebné k jejich bezpecéné instalaci.
Digitalni verze tohoto navodu na instalaci (ve formatu PDF) je k dispozici na DVD dodavaném spolu se
servozesilovacem. Aktualizace navodu je mozné stahnout z webovych stranek TG Drives
(www.tgdrives.com).

Mezi dalSi dokumenty patfi:

2.2.

Navod k obsluze: popisuije, jak pouzivat servozesilova¢ v béznych aplikacich. Poskytuje
take rady, jak maximalizovat vykon systému s AKD. Navod k obsluze obsahuje
Referenéni pfirucka parametrd a pfikazu, ktera poskytuje informace o parametrech a
pfikazech pfikazech pouzivanych pro programovani AKD.

Komunikacni rozhrani CAN-BUS: popisuje, jak pouzivat servozesilovac¢ v aplikacich
s CAN-BUS.

Komunikaéni rozhrani EtherCAT: popisuje, jak pouZivat servozesilovac v aplikacich
s EtherCAT.

Komunikacni rozhrani Ethernet/IP: popisuje, jak pouzivat servozesilova¢ v aplikacich
s Ethernet/IP.

Komunikacni rozhrani sercos® lll: popisuje, jak pouzivat servozesilovac v aplikacich
s sercos® .

Komunikacni rozhrani PROFINET RT: popisuje, jak pouzivat servozesilova€ v
aplikacich s PROFINET RT.

Komunikacni rozhrani SyngNet: popisuje, jak pouzivat servozesilovac v aplikacich

s SyngNet.

Navod k pfisluSenstvi: poskytuje informace o pfisluSenstvi, napfiklad kabelech a
brzdnych rezistorech, pouzivanych pro AKD. Tento navod ma regionalni varianty.

Pouziti formatu PDF

Tento dokument obsahuje nékolik funkci pro usnadnéni navigace.

KFizové odkazy Obsah a index obsahuji aktivni kfizové odkazy.

Obsah aindex

a vyvola se pfislusna strana.

Cisla stran/kapitol Cisla stran/kapitol s kfizovymi odkazy funguiji jako aktivni
odkazy.
Q TG drives Prosinec 2014
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2.3. Pouzité symboly

Symbol Vyznam

Oznaduje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nezabrani,
zpusobi smrt nebo vazné zranéni.

Oznaduje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nezabrani,
mUze zpUsobit smrt nebo vazné zranéni.

Oznaduje nebezpecnou situaci, ktera, pokud se ji nezabrani,
mUze zpUsobit mensi nebo stfedni zranéni.

) UPOZORNENI
> 1 Oznacuje situaci, ktera, pokud se ji nezabrani, mize zplsobit
PRIPOMINKA Skody na majetku.
POZN AM KA Tento symbol oznacuje dulezité poznamky.
A
A N

Varovani pred nebezpecim (obecny symbol). Typ nebezpeci
je specifikovan textem u symbolu.

Varovani pfed nebezpecim elektfiny a jejich ucinkd.

Varovani pfed zvednutym nakladem.

Kreslené symboly

Symbol Popis Symbol Popis

Signalova zem Dioda

Uzemnéni Sasi (kostry) Relé

Ochranna zem I:::I Relé se zpozdénym odpadem

Rezistor Spinaci kontakt

= T ®

Pojistka ? Rozpinaci kontakt
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2.4. Pouzité zkratky

| Zkratka ' Vyznam

AGND Analogova zem
CE Evropska komise
COM Sériové rozhrani pro osobni pocitac¢
DCOMXx Komunikacni linka pro digitalni vstupy (x=7 nebo 8)
Disk Magnetické Ulozné médium (disketa, pevny disk)
EEPROM Elektricky vymazatelna programovatelnd pamét
EMC Elektromagnetickd kompatibilita
F-SMA Konektor optického kabelu podle IEC 60874-2
KAS Sada pro automatizaci (Automation Suite)
KAS IDE Konfiguracni software (Automation Suite Integrated Development Environment)
LED Svitiva dioda
LSB Nejméné vyznamny byte (nebo bit)
MSB Nejvice vyznamny byte (nebo bit)
NI Nulovy pulz
PC Osobni pocitac
PE Ochranna zem
PLC Programovatelny automat
PWM Pulzné Sitkova modulace
RAM Pamét s nahodnym pfistupem (nestala, pro uchovani informace potfebuje napajeni)
Rerake/RB Brzdny rezistor (rekuperacni)
RBext Externi brzdny rezistor
RBint Interni brzdny rezistor
RCD Proudovy chranic
RES Resolver (snimac uhlu nato€eni)
ROD Inkrementalni snimac — enkodér (A quad B)
S1 Trvaly provoz
STO Zablokovani zpétného chodu
VAC Stfidaveé napéti
VDC Stejnosmérné napéti
AGND Analogova zem
CE Evropska komise
COM Sériové rozhrani pro osobni pocitac
DCOMXx Komunikacni linka pro digitalni vstupy (x=7 nebo 8)
Disk Magnetické uloZzné médium (disketa, pevny disk)
EEPROM Elektricky vymazatelna programovatelng pamét
EMC Elektromagneticka kompatibilita
F-SMA Konektor optického kabelu podle IEC 60874-2

Q TG drives Prosinec 2014

13




2.5. Pouzité normy

‘ Standardni ‘ Obsah

ISO 4762 Srouby s valcovou hlavou s vnitfnim Sestihranem

ISO 11898 Silniéni vozidla — Komunikacni sit CAN (Controller area network)

1ISO 12100 Bezpecnost strojnich zafizeni: VSeobecné zasady pro konstrukci

ISO 13849 Bezpecnost strojnich zafizeni: Bezpecnostni ¢asti ovliadacich systéma

IEC 60085 Elektricka izolace - Tepelné hodnoceni a znageni

IEC 60204 Bezpecnost strojnich zafizeni: Elektricka zafizeni stroja

IEC 60364 Elektrické instalace nizkého napéti

IEC 60439 Rozvadéce nizkého napéti

IEC 60529 Stupné ochrany krytem (kryti - IP kéd)

IEC 60664 Koordinace izolace zafizeni nizkého napéti

IEC 60721 Klasifikace podminek prostredi.

IEC 61000 Elektromagneticka kompatibilita (EMC)

IEC 61131 Programovatelné Fidici jednotky

IEC 61491 Elektficlfé zafizeni prt‘.’lr’nys'lovgmh stroju — Sériové datové spojeni pro komunikaci mezi
fizenimi a pohony v realném &ase.

IEC 61508 Funk,éni bezptleénls)s’t elektrickth/eIe’ktronickych/programovateln)'Ich elektronickych
systému souvisejicich s bezpecnosti

IEC 61800 Systémy elektrickych vykonovych pohonl s nastavitelnou rychlosti

IEC 62061 Funk’éni bengén9§t elektrick)'/(zh/ele,ktronickych/programovateln)'Ich elektronickych
systém souvisejicich s bezpecnosti

IEC 82079 Zhotovovani navodu - Strukturovani, obsah a prezentace

UL 840 Bezpeénostm’ norma l’JL pro provadéni izolace v&etné bezpeénych vzdalenosti a
ochrany proti probijeni proudu

UL 508C Bezpecnostni norma UL pro frekvenéni ménice

ANSI — American National Standard Institute, Inc.
IEC - International Electrotechnical Commission
ISO — International Organization for Standardization
UL — Underwriters Laboratories
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3.1. Na co byste méli davat pozor

Tato ¢ast informuje 0 moznych nebezpedcich, ktera hrozi lidem nebo vécem, a jak jim pfedchazet.

Prectéte si dokumentaci!

Pfed instalaci a uvedenim do provozu si pfectéte dostupnou dokumentaci. Nespravna
manipulace se servozesilovacem muze ohrozit zdravi lidi nebo zpusobit majetkové Skody.
Operator systém( pouzivajicich AKD musi vyZadovat, aby vSichni pracovnici, ktefi budou
pracovat se servozesilovatem, precetli a pochopili navod, nez zanou servozesilovaé
pouzivat.

Zkontrolujte hardwarovou revizi!

Zkontrolujte oznaceni revize hardwaru produktu (viz vyrobni Stitek). Toto Cislo je pojitkem
mezi vasim produktem a navodem. Musi odpovidat Cislu hardwarové revize, které je uvedeno
na prednim strance navodu.

Davejte pozor na technické udaje!

Dodrzujte technické udaje a specifikace podminek pro pfipojeni (viz Stitek se jmenovitymi
hodnotami a dokumentace). Pokud dojde k pfekro&eni pfipustnych hodnot napéti nebo
proudu, mohou se servozesilovace poskodit.

Provedte analyzu rizik!

Vyrobce stroje musi provést analyzu nebezpecénosti stroje a pfijmout patficna opatieni, aby
bylo zajisténo, Ze nepfedvidané pohyby stroje nezplisobi zranéni osob nebo materialni $kody.
Z analyzy rizik mohou vyplynout také dodate¢né pozadavky na specializované pracovniky.

Automaticky restart!

Podle nastaveni parametru se muze servozesilova¢ automaticky restartovat po zapnuti,
poklesu napéti nebo preruseni napajeni. Osobam pracujicim u stroje mize hrozit nebezpedi
vazného nebo smrtelného Urazu.

Kdyz je parametr DRV.ENDEFAULT nastaven na 1, dejte na stroj varovné oznaceni
(Varovani: Automaticky restart pfi zapnuti) a zajistéte, aby zapnuti nebylo mozné, dokud jsou
osoby v nebezpecné zoné stroje. V pfipadé pouziti zafizeni na ochranu proti poklesu napéti
musite dodrzet CSN EN 60204-1:2006, kapitola 7.5.

Pozadovan kvalifikovany personal!

Cinnosti, jako je pfeprava, zapojeni, nastaveni nebo udrzba zafizeni, smi provadét pouze
pfislusné kvalifikovani pracovnici. Kvalifikovani odborni pracovnici jsou osoby, které jsou
seznameny s pfepravou, instalaci, zapojenim, zprovoznénim a pouzivanim servozesilovacq,
a které uplatriuji svoji pfislusnou minimalni kvalifikaci pfi provadéni svych ukolu:

e Pfeprava: mohou provadét jen osoby, které maji znalosti, jak manipulovat se
soucéastmi citlivymi na statickou elektfinu.

e Vybaleni: mohou provadét jen osoby s elektrotechnickou kvalifikaci.

e Instalace: mohou provadét jen osoby s elektrotechnickou kvalifikaci.

e Zakladni testy / Nastaveni : pouze kvalifikované osoby se znalostmi v oblasti
elektrotechniky a technologie servopohonu

Kvalifikovani pracovnici musi znat a dodrzovat normy CSN EN ISO 12100 / CSN 33 2000
(IEC 60364) / CSN IEC 60664 a narodni piedpisy pro prevenci nehod.
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Davejte pozor na soucéasti, které jsou citlivé na statickou elektfinu!

Zafizeni obsahuje soucasti citlivé na statickou elektfinu, které mohou byt pfi nespravné
manipulaci zni€eny. Nez se dotknete zafizeni, vybijte elektrostaticky naboj svého téla.
Nedotykejte se materiall, ve kterych se miize hromadit elektricky naboj (tkaniny z umélych
vlaken, plastové félie atd.). Umistéte zafizeni na vodivy povrch.

Horky povrch!

Povrch servozesilovaéli maze byt za provozu horky. Teplota chladi¢e mize dosahnout
hodnoty vy$Si nez 80 °C. Riziko menSich popalenin! Méfte teplotu chladice a vyckejte, dokud
jeho teplota neklesne pod 40 °C, nez se ho dotknete.

Uzemnéni!

Je nezbytné nutné, abyste zajistili spolehlivé uzemnéni servozesilovace pomoci pfipojnice
ochranného uzemnéni (PE) v rozvodné skfini. Riziko Urazu elektrickym proudem. Bez
uzemnéni s nizkym zemnim odporem nelze zarucit ochranu osob.

Vysoké napéti!

Zafizeni vytvari vysoké napéti o velikosti az 900 V. BEéhem provozu neotevirejte zafizeni a ani
se jej nedotykejte. Dbejte na to, aby byly béhem provozu uzaviené viechny kryty a dvifka
skfini.

V zavislosti na stupni kryti mohou byt u servozesilovacli za provozu nezakryté nékteré ¢asti
pod napétim. Po odpojeni servozesilovate od napajeni pockejte alesporn 7 minut, nez se
dotknete ¢asti zafizeni, které by mohly byt potencialné pod napétim (napfiklad kontakt) nebo
rozpojite jakékoli spoje.

Na kondenzatorech se mlize udrzet nebezpecné napéti az sedm minut po vypnuti napajeni.
Pfed manipulaci se sou¢astmi zméfte vzdy napéti na stejnosmérném meziobvodu a vyckejte,
dokud jeho hodnota neklesne pod 60 V.

Nikdy neodpojujte elektricka pfipojeni k servozesilovadi, pokud je pod napétim. Hrozi
nebezpeci vzniku elektrického oblouku, coz muze zplsobit poSkozeni kontaktt a vazné
zranéni osob.

Zesilena izolace

Snimace teploty, bezpe€nostni brzdy motoru a zpétnovazebni systémy, které jsou vestavény
do pfipojeného motoru, musi mit zesilenou izolaci (podle CSN IEC61800-5-1) vi&i soucastem
systému s napdjecim napétim, ktera vyhovuje zkuSebnimu napéti pro danou aplikaci. V8echny
soucésti TG Drives tyto poZzadavky splfiuji.

Servozesilovaé¢ nikdy neupravuijte!

Tento servozesilovag neni dovoleno upravovat bez svoleni vyrobce. Otevieni skfiné zafizeni
ma za néasledek ztratu zaruky.

Q TG drives Prosinec 2014
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3.2. Predepsané pouziti

Servozesilovace AKD jsou uréeny vyhradné pro napajeni vhodnych synchronnich servomotor(i se
zpétnovazebnim fizenim momentu, ota€ek anebo pozice.

Servozesilovace jsou komponenty, které se montuji do elektrickych stroju a zafizeni a Ize je pouzivat jen
jako nedilnou soucast téchto stroju a zafizeni. Vyrobce stroje pouzivaného se servozesilovacem musi
provést analyzu nebezpecénosti stroje. KdyzZ jsou servozesilovace vestavény do stroju nebo zafizeni, nesmi
byt pouzivany, dokud nebude potvrzeno, Ze stroj nebo zafizeni splfiuje pozadavky obsazené ve statnich
normach.

Skrin a kabelaz
ServozesilovaCe musi byt provozovany vyhradné v uzaviené ovladaci skfini (rozvadéci), ktera je vhodna pro

okolni podminky =¥ str. 29. Pro udrzeni teploty ve skfini pod 40 °C muze byt nutné zajistit ventilaci nebo
chlazeni.

Pro zapojeni pouZivejte pouze mé&déné vodite. Prifezy vodiét musi odpovidat normé& CSN IEC 60204
(alternativné pro AWG prarezy: NEC tabulka 310-16, sloupec 75 °C).

Napajeni
Servozesilovacge je mozné napajet z 1fazovych nebo 3fazovych primyslovych napajecich siti.
Servozesilovace fady AKD lze napajet takto:

e AKD-xzzz06: 1fazové nebo 3fazové prumyslové napajeci sité (max. symetricky
jmenovity proud 200 kA pfi 120 V a 240 V).

e AKD-xzzz07: 3fazové primyslové napajeci sité (max. symetricky jmenovity proud 200
kA pfi 240 V, 400 V a 480 V).

PFipojeni k napajecim sitim s jinym napétim je mozné s dopliikovym oddélovacim transformatorem (=¥ str.
97).
Periodické prepéti mezi fazemi (L1, L2, L3) a krytem servozesilovace nesmi prekrogit Spickovou hodnotu

1000 V. Podle CSN IEC 61800 nesmi napé&tové $picky (< 50 us) mezi fazemi prekrogit 1000 V. Napétové
Spicky (< 50 ys) mezi fazi a krytem nesmi prekrocit 2000 V.

Montéz odrusovaciho filtru pro AKD-xzzz06 musi zajistit uZivatel.
Jmenovité napéti motoru

Jmenovité napéti motord musi byt minimalné tak velké, jako je napéti stejnosmérného meziobvodu
servozesilovage délené V2 (Unvotor >= Upc/ \2).

Zablokovani zpétného chodu

PFed pouzitim této bezpe&nostni funkce (podle CSN EN ISO 13849 kategorie 3) si prohlédnéte si ¢ast
.Predepsané pouZiti“ v kapitole STO (=» str. 54) .

3.3. Zakazané pouziti

Jiné pouziti, nez je popsano v kapitole ,Pfedepsané pouziti“, neni zamysleno a maze vést k zranéni osob a
poskozeni zafizeni. Servozesilova€ nesmi byt pouZivan se strojem, ktery nesplfiuje pfislusné statni pfedpisy
a normy. Pouziti servozesilovace je zakazano také v nasledujicich prostfedich:

e prostfedi, kde hrozi nebezpedi exploze

e prostfedi s latkami zpUusobujicimi korozi nebo elektricky vodivymi latkami, napfiklad
kyselinami, alkalickymi roztoky, oleji, vodnimi parami nebo prachem

e na lodich nebo na pobfezi (blizko vody)
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3.4.

3.4.1.

Manipulace

Preprava

Prepravujte AKD podle IEC 61800-2 nasledovné:

Zafizeni obsahuje soucasti citlivé na statickou elektfinu, které mohou byt pfi nespravné
manipulaci zni¢eny. Nez se dotknete zafizeni, vybijte elektrostaticky naboj svého téla.

Nedotykejte se materiald, které jsou dobrymi izolanty (tkaniny z umélych viaken, plastové

Je-li obal poskozen, zkontrolujte, zda neni jednotka viditelné poSkozena. Informujte pfepravce a vyrobce

Pfepravu smi provadét pouze kvalifikovani pracovnici. Zafizeni musi byt v originalnim
recyklovatelném obalu vyrobce. BEéhem pfepravu chraite zafizeni pfed narazy.

PFi ukladani krabic do stohu nepfekracujte maximalni povoleny pocet krabic na sobé.
Podrobnosti viz ,Skladovani® =» str. 19

Pfepravujte zafizeni jen pfi stanoveném rozmezi teplot: -25 az +70 °C, max. rychlost
teplotni zmény 20 K/h, tfida 2K3.

Pfepravujte zafizeni jen pfi stanovené vihkosti: max. 95% relativni vihkost,
nekondenzujici, tfida 2K3.

félie atd.). Umistéte zafizeni na vodivy povrch.

0 jakémkoliv poSkozeni obalu nebo produktu.

3.4.2.

Obal

Obal AKD sestava z recyklovatelného karténu s proklady a Stitku na vné;jSi strané krabice.

Model servozesilovace Rozmeéry obalu Celkova hmotnost Celkova hmotnost
(mm) VxSxD AKD-B, -P, -T (kg) AKD-M (kg)

az po AKD-x00606 113 x 250 x 222 1,7 1,9

AKD-x01206 158 x 394 x 292 3.4 3,6

AKD-x02406 158 x 394 x 292 5 5,2

AKD-x00307 a AKD-x00607 158 x 394 x 292 4,3 4,5

AKD-x01207 158 x 394 x 292 4,3 4,5

AKD-x02407 158 x 394 x 292 6,7 6,9

AKD-x04807 390 x 600 x 400 15,3 15,5

3.4.3. Skladovani

Skladujte AKD podle IEC 61800-2 nasledovné:

Skladujte zafizeni pouze v originalnim recyklovatelném obalu vyrobce.
PFi ukladani krabic do stohu neprekracdujte maximalni povoleny pocet krabic na sobé:

o Modely AKD-x0306 az 00606: max. 8 krabic na sobé

o Modely AKD-x01206, x02406, x00307 az x02407: max. 6 krabic na sobé

o Modely AKD-x04807: max. 3 krabice na sobé

Skladujte zafizeni jen pfi stanoveném rozmezi teplot: -25 az +55 °C, max. rychlost
teplotni zmény 20 K/h, tfida 1K4.

Skladujte zafFizeni jen pfi stanoveném rozmezi vlhkosti: 5 az 95% relativni vlhkosti, bez
kondenzace, tfida 1K3.

Se zafizenim zachazejte podle délky dobu skladovani:

o Kratsi nez 1 rok: bez omezeni.

o DelSi nez 1 rok: pfed instalaci a provozovanim servozesilovace je tfeba
naformovat kondenzatory. Formovani kondenzator( se provadi tak, ze se
odpoji vSechny elektrické pfipoje a na svorky L1/L2 se pfipoji jednofazové
napéti 240 VAC na dobu asi 30 minut.

Q TG drives Prosinec 2014
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3.4.4. Udrzba a &isténi
Servozesilova¢ nevyzaduje udrzbu. Otevieni zafizeni ma za nasledek ztratu zaruky.
Vnitfek jednotky smi Cistit pouze vyrobce. Postup €isténi vnéjSku servozesilovace:

o Kryt: Ocistéte isopropanolem (isopropylalkoholem) nebo podobnym ¢isticim prostfedkem.
e Ochranna mfizka ventildtoru: OcCistéte suchym kartaCkem.

PRIPOMINKA Zarizeni neponofujte do kapaliny ani na néj nic nestfikejte.

3.45. Demontaz

Pokud je zapotfebi zafizeni odmontovat (napfiklad kvuli vyméné), vymontujte servozesilovac nasledovné:

1. Vypnéte hlavni vypinac rozvadé&e a pojistky pro napajeni systému.

VAROVANI

Na kontaktech se mlze udrzet nebezpecné napéti az 7 minut po vypnuti napajeni.
Riziko urazu elektrickym proudem! Po odpojeni servozesilovace od napajeni
pockejte alespon 7 minut, nez se dotknete ¢asti zafizeni, které by mohly byt
potencialné pod napétim (napfiklad kontaktd) nebo rozpojite jakékoli spoje. Nez se
dotknete servozesilovace nebo nez s nim budete manipulovat, zméfte vzdy napéti
na stejnosmérném meziobvodu a vyc¢kejte, dokud jeho hodnota neklesne pod 60 V.

2. Odpojte konektory. Nakonec odpojte pfipojeni na potencialovou zem.

3. Zkontrolujte teplotu.

UPOZORNENI

Bé&hem provozu muze teplota chladi¢e servozesilovace presahnout hodnotu 80 °C.
Riziko menSich popalenin. Zkontrolujte teplotu, nez se dotknete zafizeni, a pockejte,
dokud neklesne pod 40 °C.

4. Odmontujte zafizeni. Odmontujte servozesilova€ a napajeci zdroj z vodivé uzemnéné montazni desky
rozvadéce.

3.4.6. Oprava alikvidace

Zafizeni smi opravovat pouze vyrobce. Otevieni zafizeni mé za nasledek ztratu zaruky. Odmontujte
zafizeni, jak je popsano v &asti ,Demontaz® (=¥ str. 20) a odeSlete je v originalnim obalu vyrobci (viz tabulka
nize).

V souladu s WEEE-2002/96/EC a podobnymi pokyny pfijima vyrobce vracena stara zafizeni a pfisluSenstvi
pro odbornou likvidaci. Naklady na pfepravu hradi odesilatel. OdeSlete zafizeni na adresu vyrobce v tabulce
nize.

TG drives, s.r.o.
Olomoucka ev.¢. 84

627 00 Brno, Czech Republic
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4.1. Shodas UL/cUL

Tento servozesilovac je uveden seznamu UL (Underwriters Laboratories Inc.) pod Cislem E141084 svazek 3
cast 5.

USL, CNL — Ménic¢ elektrické energie (NMMS, NMMS7) — Modely AKD nasledované B, P, S, T, M nebo F,
nasledované 003, 006, 012 a 024, nasledované 06 nebo 07, nasledované dalSimi pfiponami.

Na zarazeni do seznamu UL ¢eka AKD-x04807.
USL

Oznacuje, ze zafizeni bylo provéfeno podle americké normy pro ménice elektrické energie (United States
Standard for Power Conversion Equipment) UL 508C, 3. vydani, revidované 15. unora 2008.

CNL

Oznaduje, ze zafizena bylo provéreno podle kanadské normy pro pramyslova Fidici zafizeni (Canadian
Standard for Industrial Control Equipment) CAN/CSA — C22.2 &. 14-2005, revidované v dubnu 2008.

Poznamka:

CNL = Canadian National Standards — Listed.
USL = United States Standards — Listed.

41.1. Oznaceni UL

e Oznaceni svorek na Fidici jednotce umoznuje identifikovat svorky v pokynech. Pokyny by mély
urCovat mista pfipojeni napajeni, zatéze, ovladani a uzemnéni.

e Vestavéna polovodiCova ochrana proti zkratu nezajiStuje ochranu elektrického okruhu.
Ochrana elektrického okruhu musi byt zajiSténa podle statnich elektrotechnickych norem a
pfipadnych dodate¢nych lokalnich predpisu.

e Tento produkt je vhodny pro pouziti v obvodu, ktery je schopen dodat maximaini efektivni
symetricky proud 200.000 A pfi max.240 V (AKD-xzzz06) / 480 V (AKD-xzzz0Q7), kdyz je
chranén pojistkami.

e Doporuceny jsou nasledujici typy pojistek:

Tfida pojistky Jmenovité hodnoty Max. jmenovity proud

AKD-x00306 J 600 VAC, 200 kA 10 A
AKD-x00606 J 600 VAC, 200 kA 15A
AKD-x01206 J 600 VAC, 200 kKA 15 A
AKD-x02406 J 600 VAC, 200 kA 30A
AKD-x00307 J 600 VAC, 200 kA 6 A

AKD-x00607 J 600 VAC, 200 kA 10 A
AKD-x01207 J 600 VAC, 200 kA 15 A
AKD-x02407 J 600 VAC, 200 kA 30A
AKD-x04807 J 600 VAC, 200 kA 60 A

e Tyto servozesilovale zajidtuji polovodi€ovou ochranu proti pfetizeni motoru pfi 125 %
jmenovitého proudu (FLA).

e Tato zafizeni jsou ur&ena pro provoz v prostfedi se stupném znecisténi 2.

¢ Maximalni teplota okolniho vzduchu 40 °C.

e PouzZijte médény vodi¢ pro minimalni provozni teplotu 75 °C.

e Tato zafizeni nezjistuji pfekro€eni teploty.

e Pouzivaji se pouze pojistky.

Q TG drives Prosinec 2014
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e Nasledujici tabulka ukazuje poZzadovany utahovaci moment pro konektory externi kabelaze:

Konektor faze motoru Vstupni konektor 24 VDC

\L Konektor elektrické sité
servozesilovace

AKD-x00306 0,56-0,79 Nm (5-7 in-lbs) | 0,56-0,79 Nm (5-7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x00606 0,56-0,79 Nm (5-7 in-lbs) | 0,56-0,79 Nm (5-7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x01206 0,56-0,79 Nm (5-7 in-lbs) | 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x02406 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x00307 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x00607 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x01207 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x02407 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,79 Nm (7 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)
AKD-x04807 1,47 Nm (13 in-Ibs) 1,47 Nm (13 in-Ibs) 0,45 Nm (4 in-Ibs)

4.2. Shodas CE

Shoda se smérnici EC o elektromagnetické kompatibilité 2004/108/EC a smérnici o elektrickych zafizeni
nizkého napéti 2006/95/EC je pro dodavky servozesilovacli v ramci Evropské unie zavazna.

Servozesilovace byly testovany autorizovanou testovaci laboratofi v definované konfiguraci s pouziti
systémovych prvki, které jsou popsany v této dokumentaci. Jakakoli odchylka od konfigurace a instalace
popsané v této dokumentaci znamena, ze uzivatel bude odpovédny za provedeni novych méfeni, aby byla
prokazana shoda s pfisluSnymi pozadavky.

TG Drives deklaruje shodu produkt(i fady AKD s nasledujicimi smérnicemi:

e Smérnice EU o elektrickych zafizenich pro nizké napéti 2006/95/EC
Pouzita harmonizovana norma CSN EN61800-5-1

e Smérnice EU o elektromagnetické kompatibilité 2004/108/EC
Pouzita harmonizovana norma CSN EN61800-3

EU prohladeni o shodé je mozné najit na webovych strankach TG Drives.

AKD-xzzz06
PRIPOMINKA

Servozesilovate AKD-xzzz06 nemaji vestavéné odrusSovaci (EMC) filtry. Tyto
servozesilovace mohou zpUsobit vysokofrekvenéni ruseni v neprimyslovém prostiedi a
muze byt proto zapotfebi podniknout opatfeni pro potlaceni ruSeni (napfiklad pfidanim
externich EMC filtrd).

S externimi EMC filtry pro potlaceni ruSeni splfiuji servozesilovate AKD-xzzz06 pozadavky na odolnost proti
ruSeni v prostiedi druhé kategorie (priimyslové prostfedi) pro produkty kategorie C2 (délka kabelu motoru <
10 m).

PFi délce kabelu motoru 10 m nebo vétsi a s externimi EMC filtry splfiuji servozesilovate AKD-xzzz06
poZadavky kategorie C3.

AKD-xzzz07

Servozesilovate AKD-xzzz07 maji vestavéné odrusovaci (EMC) filtry.

Servozesilovace AKD-xzzz07 splriuji poZzadavky na odolnost vuci ruseni pro 2. kategorii prostredi
(pramyslové prostredi). z hlediska rusivého elektromagnetického vyzafovani splfiuji servozesilovace AKD-
xzzzQ7 pozadavky na produkt kategorie C2 (pfi délce kabelu motoru < 10 m).

PFi délce kabelu motoru 10 m nebo vétsi splfiuje servozesilovace AKD-xzzz07 pozadavky kategorie C3.
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4.2.1. Evropské smérnice a normy pro vyrobce strojt

Servozesilovace jsou komponenty, které jsou uréeny pro vestavéni do elektrickych zafizeni a stroju pro
priimyslové pouziti. Kdyz jsou servozesilovace vestavény do stroju nebo zafizeni, nesmi byt pouzivany,
dokud nebude potvrzeno, Ze stroj nebo zafizeni splfiuje poZadavky obsazené v:

e Smérnice EU o strojnich zafizenich (2006/42/EC)
e Smérnice EU o elektromagnetické kompatibilité (2004/108/EC)
e Smérnice EU o elektrickych zafizenich pro nizké napéti (2006/95/EC)

Normy, které je tfeba pouzit pro potvrzeni shody se smérnici EU o strojich zafizenich (2006/42/EC):

o CSN EN 60204-1 (Bezpe&nost strojnich zafizeni — Elektricka zafizeni strojd)
o CSNEN ISO 12100 (Bezpeénost strojnich zafizeni)

Vyrobce stroje musi provést analyzu nebezpecnosti stroje a pfijmout patficna opatfeni,
aby bylo zajisténo, Ze nepfedvidané pohyby stroje nezplsobi zranéni osob nebo
materialni Skody.

Normy, které je tfeba pouzit pro potvrzeni shody se smérnici EU o elektrickych zafizenich pro nizké napéti
(2006/95/EC):

o CSN EN 60204-1 (Bezpecnost strojnich zafizeni — Elektricka zaFizeni stroja)
o CSN EN 60439-1 (Rozvadéce nn)

Normy, které je tfeba pouzit pro potvrzeni shody se smérnici EU elektromagnetické kompatibilité
(2004/108/EC):

o CSN EN 61000-6-1/2 (Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Odolnost - Prostfedi
obytné, obchodni a lehkého primyslu/Odolnost pro primyslové prostfedi)

o CSN EN 61000-6-3/4 (Elektromagneticka kompatibilita (EMC) - Emise - Prostfedi
obytné, obchodni a lehkého priimyslu/Primyslové prostredi)

Vyrobce stroje/zafizeni odpovida za zajisténi, ze produkty splfiuji limity, které jsou pozadovany pfedpisy
o elektromagnetické kompatibilité¢ (EMC). Pokyny pro spravnou instalaci s ohledem na EMC (napf. stinéni,
uzemnéni, pouziti s konektor a vedeni kabelll) jsou obsazeny v tomto navodu.

Vyrobce stroje/zafizeni musi zkontrolovat, zda se na produkt nevztahuji také jiné normy
nebo smérnice EU, které musi splfiovat.

TG Drives zaru€uje shodu servozesilovacti s normami uvedenymi v této kapitole pouze tehdy, jsou-li také
ostatni komponenty (motory, kabely, tlumivky atd.) dodavany firmou TG Drives.
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4.3. Bezpecné zastaveni (Safe Torque Off (STO))

Doplnkovy digitalni vstup (STO) povoluje ¢innost vystupniho vykonového stupné servozesilovace tak dlouho,
dokud je na tomto vstupu signal s napétim 24 V. Pokud dojde k rozpojeni obvodu na vstupu STO, nebude do
motoru nadale dodavana energie, pohon ztrati kroutici moment a nastane volny dobéh.

Implementace zabezpeceni STO u servozesilovacl AKD je certifikovana (u AKD-x04807 certifikace dosud
probiha) IFA (Institut fur Arbeitsschutz der Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung). Implementace
bezpe&nostniho obvodu pro realizaci bezpe&nostni funkce ,Bezpel&né zastaveni“ u servozesilovace je
vhodna pro SIL2 podle CSN EN 61808-2 a PLd kategorie 3 podle CSN EN ISO 13849-1.

Bezpec&nostni certifikaty je mozné najit na webovych strankach TG Drives.

Subsystémy (AKD servozesilovace) jsou z hlediska zabezpeceni plné popsany nasledujicimi udaiji:

CSN EN ISO CSN EN PFH Tm
13849-1 61508-2 [1/h] [roky]

Zarizeni Provozni rezim

STO jeden kanal PLd, CAT 3 SIL 2 0 20 100

26 Prosinec 2014 Q TG drives



5. Dodavka
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5.2.  Vyrobni Stitek
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5.1. Obsah dodavky

Pfi objednani servozesilovace z fady AKD jsou v baliku obsazeny nasledujici polozky:

e AKD

o Vytisk AKD Bezpecnostni pokyny

o Vytisk AKD Stru€ny navodu k pouziti a AKD Karta zavad (mimo EU)

o DVD obsahujici AKD Navod na instalaci, navody ke vSem sbérnicim, konfigura&ni
software, WorkBench a dal$i dokumentaci k produktu v digitalnim formatu.

e Protilehlé konektory (pokud jsou pro pfisluSnou variantu servozesilovade zapotrebi): X1,
X2, X3, X4, X7, X8, X14, X15, X16, X21, X22, X23, X24, X35, X36

e Zemnici deska u AKD typu 07, u AKD typu 06 jen pro EU

Dodavka neobsahuje protilehlé konektory typu SubD a RJ45.
Samostatné prodavané prislusenstvi

PfisluSenstvi je tfeba objednat samostatné, pokud je zapotfebi. Postupujte podle regionalniho pfehledu
pfisluSenstvi.

e Odrusovaci (EMC) filtry pro 24 V a pro napéti elektrické sité, kategorie C2 nebo C3

e Externi brzdny rezistor

o Motorovy kabel. Pro v§echny regiony jsou k dispozici osazené motorové kabely.

e Snimacovy kabel (zpétna vazba). Pro vSechny regiony jsou k dispozici osazené
snimacoveé kabely.

e Motorova tlumivka pro motorové kabely delSi nez 25 m

e Zakonc&ovaci konektor CAN sbérnice (jen pro CAN servozesilovace)

e Servisni kabel pro pfipojeni k pocitacové siti

o Napajeci kabel, ovladaci kabely a sbérnicové kabely (v pozadovanych délkach)

5.2. Vyrobni stitek

Nize vyobrazeny vyrobni Stitek je upevnén na boku servozesilovace. Na této ukazce je Stitek pro typ 12 A.

"
TGdrives HA Rev: D
& 1N
Model No: AKD-P01207-NBCN-0000
(UNEC IO CORNTOU OO0 ONT AN ORI 0 c E
Serial No: R-0912-00001
(L RTRTR A Ty o
MAC Address: 00-23-1B-DF-88-AA
INPUT OouTPUT c@us
Voltage 480 Vac 0-480 Vac
Frequency 50/60 Hz 0-600 Hz Egs&
Phase 3Ph 3Ph e
FL Current 9.2 Arms 12 Arms
Power @ 480 Vac___ 7.65 kVA
Enclosure Protection Rating: P20 |RoHS|
Before use, refer o COfor instalioton and safety nfomaticn
Assembied In USA Patents Pending
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5.3. Vyznam oznacéeni

Systém oznacovani dilt pouzivejte jen pro identifikaci produktu, ne pro objednavku, protoze ne vSechny
kombinace funkci jsou mozné.

AKD - P 003 06 - NA AN - 0000

Rodina Prizptsobeni
AKD AKD « 0000 Standard USA

C000 Standard Cina
D000 Standard EU némcina

Verze servozesilovaée EO00 Standard EU anglictina
B Base (zakladni) FO00 Standard EU francouzstina
P Position Indexer (Fizeni Ly 1000 Standard EU italStina
polohy) < JO00 Standard Japonsko
T BASIC KOO0 Standard Korea
M Motion Control (Fizeni R0O00 Standard Rusko
pohybu)
Moznosti pripojeni
AN  Analogové
Jmenovity proud EC  EtherCAT
003 3 Aef El Ethernet/IP
006 6 Aef CN  CANopen
012 12 Aef CC  EtherCAT a CANopen
024 24 Aef PN  PROFINET RT
048 48 Aef SQ  SyngNet
S3 sercos Il

RozSitujici doplnky

NA  Zadné (rev 7)

NB  Zadné (rev 8+)

IC Vstup/vystup. (I0) karta
MC Motion Card 0,8 GHz
M1 Motion Card 1,2 GHz

Jmenovité napéti
06 120/240 Vac 1~/3~
07 240/480 Vac 3~

A

Prizpusobeni: Tento kdd udava jazykovou verzi tisténych material( a specialni materialy pro zakaznika.

Moznosti pripojeni: Modely servozesilovacl s volbou pfipojeni CC jsou vybaveny konektory pro sbérnici
EtherCAT (X5 a X6) i pro sbérnici CANopen (X12 a X13). Softwarovy parametr (DRV.TYPE) vam umoZiuje
vybrat, jaké funkce servozesilova€ podporuje; nelze pouzit sou€asné EtherCAT i CANopen.
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6.1. Rodina digitalnich servozesilovacu AKD

Dostupné verze AKD

Varianta

(zkracend) Konektivita
Zakladni jednotka je ovladana
AKD-B** analogovymi povely pro fizeni 3az24 A | Standardni | Analog, SyngNet
momentu a otacek (elektronicka
prevodovka).
Position Indexer - pfidava k zakladni Analog,
jednotce schopnost ovladat vice CANopen,
. pohyb(, zpracovani vstupu/vystup, N .| EtherCAT,
AKD-P provadét rozhodovani, pfidavat Casové 3az48 A | Standardni PROFINET RT,
zpozdéni a ménit provozni parametry Ethernet/IP,
servozesilovace. sercos® I
Motion Controller PDMM/EtherCAT
master drive - Ridici jednotka ovladani
gy pohybu. Zahrnuje v8ech pét IEC 61131 . Zvétdenad
AKD-M jazykd, PLC Open a Pipes Network. 3az24 A Sitka EtherCAT
Tento servozesilovac se nazyva AKD
PDMM.
K zakladni jednotce pfidana moznost
[ jednoduchého programovani v jazyku . .
AKD-T BASIC. Tento servozesilovac se 3az24 A | Standardni | Analog
nazyva AKD BASIC.
AKD-T**.|C AKD BASIC s rozsifenymi 34324 A ZvétSena Analog, rozSifené
vstupy/vystupy (1/O). Sitka I/0

Standardni vlastnosti

e Rozsah napajeciho napéti 120 V az480V + 10 %

e Neékolik velikosti skfifky podle proudu a hardwarovych parametrd.

e Vestavéna sbérnice Motion Bus (CANmotion), vestavény servisni kanal TCP/IP.

o Vestavéna podpora pro SFD, Hiperface DSL, Tamagawa Smart Abs, resolver, comcoder, 1Vp-p
sin-cos enkodéry, inkrementalni enkodéry.

e Vestavénd podpora pro ENDAT 2.1 & 2.2, BISS nebo HIPERFACE protokoly.

e Vestavéna emulace enkodéru a podpora pro druhy zpétnovazebni snimaé

o Vestavéné bezpectné zastaveni (Safe Torque Off (STO)) podle IEC 61508 SIL 2

e Moznost pouziti se synchronnimi servomotory, linearnimi motory a induk&nimi zafizenimi.

Napajeci ¢ast

e Jednofazové nebo tfifazové napajeni, rozsah napéti 120 az 480V + 10 %, 50 az 400 Hz £ 5
% nebo stejnosmérné (DC). Pfipojeni k siti s vy38im napétim pfes oddélovaci transformator
=» str. 98 Jednofazové napajeni je mozné pfi snizeném vystupnim vykonu

e Mustkovy usmérhovac B6, vestavény obvod pro mékky rozbéh.

o  Elektricke jiSténi musi zajistit uzivatel.

e Rozsah napéti DC meziobvodu v rozmezi 170 az 680 VDC, Ize pfipojit paralelné.

e Vykonovy stupeni IGBT a méfenim protékajiciho proudu

e Brzdny obvod s dynamickou distribuci rekuperacni energie mezi nékolik servozesilovacu na
stejném DC meziobvodu.

e Interni brzdny rezistor pro vSechny modely AKD (kromé& AKD-x00306, AKD-x00606 a AKD- x04807),
externi brzdné rezistory na objednavku.
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Zajisténi bezpeénosti

e Vhodné vzdalenosti pro zajisténi izolace/ochrany proti probijeni a elektricka izolace pro
bezpecné elektrické oddéleni silového napajeni/pfipojeni motoru a Fidici elektroniky podle IEC
61800-5-1.

e Me&kky rozbéh (soft-start), detekce pfepéti, ochrana proti zkratu, sledovani vypadku faze.

e Sledovani teploty servozesilovae a motoru

e Ochrana proti pfetiZeni motoru: snizeni proudu motoru (funkce foldback)

e Bezpecné zastaveni STO (blokovani restartu) SIL 2 podle IEC 61508 =¥ str. 52.

Pomocné napajeci napéti 24 V DC

e Zexterniho bezpe¢ného provéreného napajeciho zdroje 24 V + 10 %

Ovladani a nastaveni parametrt

e Pomoci konfiguraéniho programu WorkBench pro nastaveni pfes TCP/IP nebo KAS IDE pro
nastaveni AKD PDMM.

PIné digitalni ovladani
e Digitalni regulator proudu (670 ns)

e Nastavitelny digitalni regulator otacek (62,5 ps)
e Doplnkovy softwarovy regulator polohy (250 ps)

Vstupy/vystupy

e 1 programovatelny analogovy vstup —=»str. 141

e 1 programovatelny analogovy vystup = str. 142

e 7 programovatelnych digitalnich vstupt = str. 143

e 2 programovatelné digitalni vystupy = str. 150

e 1 povolovaci vstup =»str. 143

e 1STO vstup = str. 52

e dalSi digitalni vstupy a vystupy podle variant (napf. AKD PDMM)

Doplrikové karty
Integrované doplfikové karty maji vliv na Sifku zafizeni.

e |C: dalsi digitalni vstupy a vystupy.

e MC/M1: karta pro ovladani pohybu (Motion Controller) s dalSimi vstupy a vystupy.
Rozsifuje AKD na typ AKD PDMM (oznaéeni dilu: AKD-M), Fidici jednotku pro viceosé,
synchronizované systémy se servozesilovadi.

Konektivita

e Vstupy/Vystupy (=¥ str. 137)

e Vystup pro zpétnou vazbu enkodéru (=¥ str. 135)
e Servisni rozhrani (=» str. 161)

e CANopen (=» str. 165), dopInék

e Rozhrani Motion Bus (=¥ str. 170)

o SyngNet (= str. 172), doplnék
EtherCAT (= str. 171), doplnék
PROFINET, RT (= str. 172), doplnék
Ethernet/IP (=» str. 172), dopInék
sercos® Il (=» str. 173), doplnék

O O O O
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6.2. Okolni podminky, ventilace a montazni pozice

Skladovani =» str. 19
Pfeprava =¥ str. 19

0 az +40 °C za jmenovitych podminek

Okolni teplota za provozu +40 az +55 °C pfi trvalém snizeni proudu 4 % na Kelvin

VIhkost za provozu Relativni vihkost 5 az 85 %, nekondenzuijici, tfida 3K3

Do nadmorské vysky 1000 m bez omezeni

Nadmorska vyska Pfi nadmofské vysce 1000 aZ 2500 m se snizenym vykonem 1,5 % / 100 m

Stupen znecisténi Stupen znecisténi 2 podle IEC 60664-1

Vibrace Tfida 3M1 podle IEC 60721-3-3

Ochrana krytim IP 20 podle IEC 60529

Montazni poloha Vertikalni =¥» str. 65

Ventilace Vestavény ventilator (s vyjimkou typu AKD-x00306)

V pripadé pfilis vysoké teploty ve skfini rozvadéce se servozesilovac vypne

(porucha F234, = str. 192, motor nema moment).
Zaijistéte dostate€né silnou nucenou ventilaci ve skfini rozvadéce.

6.3. Fyzikalni parametry

Mechanické parametry ANDS ASCy ANDE sty

x00306 x00606 x01206 x02406
Hmotnost (standardni $ifka) kg 1,1 2 3,7
Hmotnost (zvétSena Sitka) kg 1,3 2,2 4
Vyska, bez konektor( mm 168 196 248
Vyska, s konektory mm 200 225 280
Standardni Sifka vpfedu/vzadu mm 54/59 72/78,4 96/100
ZvétsSena Sifka vpredu/vzadu mm 84/89 91/96 96/100
Hloubka, bez konektor mm 156 187 228
Hloubka, s konektory mm 185 <215 <265
Mechanické parametry Jednotky ANy NP ANDS 2D AP

x00307 | x00607 x01207 x02407 | x04807
Hmotnost (standardni Sitka) kg 2,7 53 115
Hmotnost (zvétSena Sifka) kg 29 55 11,7
Vyska, bez konektor( mm 256 306 385
Vyska, s konektory mm 290 340 526
Standardni Sifka vpfedu/vzadu mm 65/70 99/105 | 185/185
ZvétSena Sitka vpredu/vzadu mm 95/100 99/105 -
Hloubka, bez konektort mm 185 228 225
Hloubka, s konektory mm <225 <265 <265
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6.4. Vstupy/vystupy

| Rozhrani Elektrické parametry
e +12VDC
e Cinitel potlaceni souhlasného ruseni CMRR: > 30 dB pfi 60 Hz
Analogové e rozliSeni 16 bitd, plné monoténni
vstupy e nelinearita < 0,1 % v celém rozsahu
e max. tepelna zavislost offsetu (drift): 250 yV/°C
e vstupni impedance > 13 kohm{
e +10VDC
e max. 20 mA
] e rozliSeni 16 bitd, plné monoténni
Apalogove e nelinearita < 0,1 % v celém rozsahu
vystupy

e max. tepelna zavislost offsetu (drift): 250 yVvV /°C
e ochrana proti zkratu vuc¢i AGND
e vystupni impedance 110 ohm

Digitalni vstupy

e ON:3,5az30VDC, 2az15mA
e OFF:-2az2VDC, max. 15 mA
e galvanicka izolace pro 250 VDC

Digitalni vystupy

e max. 30 VDC, 100 mA
e odolné proti zkratu
e galvanicka izolace pro 250 VDC

Reléové vystupy

e max. 30 VDC, 1A
e max.42VDC,1A
e doba rozepnuti/sepnuti 10 ms
e izolace kontakt/civka 400 VDC

34
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6.5. Elektrické parametry AKD-xzzz06

35

Elektrické parametry Jedn. AKD- AKD- AKD- AKD-
x00306 x00606 x01206 x02406
Jmenovité napajeci napéti \Y 3x 120V a% 240V 1102/0 3x240V
1x120V az 240V +£10% +10%
Jmenovita frekvence napajeni Hz 90 Fiz a2 400 Hz 5% p.ebc? DC (stejnosméme
napajeni)
Jmenovity pfikon pro provoz S1 kVA 1,2 2,38 ‘ 3,82 ‘ 7,6
Jmenovity vstupni proud
pfi1x 120V A 5,0 9,9 12 -
pri1x240V A 50 9,9 12 -
pfi3x 120V A 2,3 4,6 9,2 -
pfi 3 x 240V A 2,3 4,6 9,2 18,3
PFipustna frekvence zapinani/vypinani 1/h 30
Max. narazovy proud A 10 10 10 20
(2po2dbné zapnuti meziobvody 3f 1 5 v 170 a2 340
Trvaly vystupni proud ( + 3%)
pfi 120 V Aef 3 6 12 -
pfi 240 V Aef 3 6 12 24
Spickovy vystupni proud (max. 5's, + 3 %) Aef 9 18 30 48
Trvaly vystupni vykon pfi jmenovitém vstupnim proudu
pfi1x 120V VA 312,55 625 1250 -
pfi1x240V VA 625 1250 2500 -
pfi3x 120V VA 312,5 625 1250 -
pfi3x 240V VA 625 1250 2500 5000
Spickovy vystupni vykon (max. 1's)
pfi1x 120V kVA 0,937 1,875 3,125 -
pfi1x240V kVA 1,875 3,750 6,250 -
pfi3x 120V kVA 0,937 1,875 3,125 -
pfi3x 240V kVA 1,875 3,750 6,250 10
Technické udaje pro brzdny obvod — =» str. 40
Min. indukénost motoru
pfi 120 V mH 1,3 0,6 0,5 0,3
pfi 240 V mH 2,5 1,3 1 0,6
Max. indukénost motoru mH 250 125 100 60
Tepelna ztrata, koncovy stuper vypnuty w max. 20 max. 20 max. 20 max. 25
Tepelna ztrata pfi jmenovitém proudu w 31 57 137 175
\lj;%?iﬁ]éq[?)trl(j‘)m nizkych/vysokych ota¢kach ?,AI?) _ 33/39 37/43 41/56
Pomocné napajeci napéti V 24 V (£ 10 %, kontrola poklesu napéti)
: E:‘Z’;gu“ typt B, P, T bez/s motor. A | 05/1,7 | 06/18 | 07/19 | 1,0/25
) E:g;‘gu“ typu M bez/s motor. A | 08/20 | 09/21 | 1,0/22 | 13/28
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6.6. Elektrické parametry AKD-xzzz07

Elektrické parametr Jedn AKD- AKD- AKD- AKD- AKD-
P y © x00307 | x00607  x01207  x02407  x04807
Jmenovité napajeci napéti \% 3x240V az480V £10%
Jmenovita frekvence napajeni Hz 50 Hz az 400 Hz +5% nebo DC (stejnosmérné napéjeni)
Jmenovity pfikon pro provoz S1 kVA 2,24 ‘ 4,49 7,65 15,2 40,9
Jmenovity vstupni proud
pfi 3 x 240V A 2,7 54 9,2 18,3 49,3
pfi 3 x 400 V A 2,7 54 9,2 18,3 49,3
pfi 3 x 480 V A 2,7 54 9,2 18,3 49,3
PFipustna frekvence zapinani/vypinani 1/h 30
Max. narazovy proud A 10 10 10 20 480
Jmenovité napéti DC meziobvodu _ .
(zpozdéné zapnuti meziobvodu 3f 1 s) V= 340 az 680
Trvaly vystupni proud ( = 3%)
pfi 240 V Aef 3 6 12 24 48
pfi 400 V Aef 3 6 12 24 48
pfi 480 V Aef 3 6 12 24 48
Spickovy vystupni proud
(max. 5's, + 3 %) Aef 9 18 30 48 96
Trvaly vystupni vykon pfi jmenovitém vstupnim proudu
pfi3x 240V kVA 0,6 1,25 25 5 10
pfi 3 x 400 V kVA 1 2 4,2 8,3 16,6
pfi 3 x 480V kVA 1,2 2,5 5 10 20
Spickovy vystupni vykon (max. 1 s)
pfi3 x 240V kVA 1,8 3,75 6,25 10 20
pfi 3 x 400 V kVA 3 6,75 10,4 16,7 33
pfi 3 x 480V kVA 3,6 7,5 12,5 20 40
Technické udaje pro brzdny obvod — =» str. 40
Min. indukénost motoru
pfi 240 V mH 3,2 1,6 1,3 0,6 pfiprav.
pii 400 V mH 53 2,6 2.1 1 pfiprav.
pFi 480 V mH 6,3 3,2 2,5 1,2 priprav.
Max. induké&nost motoru mH 600 300 250 120 priprav.
Tepelng ztrata, koncovy stupeni W max. 20 max. 20 max. 20 max. 25 pfiprav.
vypnuty
Tepelna ztrata pfi jmenovitém proudu W 102 129 153 237 pfiprav.
Hlucnost (pfi nizkych/vysokych dB(A) | 34/43 | 3443 | 4452 | 4gis8 | 4872
otackach ventilatoru)
Pomocné napajeci napéti V= 24V (x 10 %, kontrola poklesu napéti)

e proud utypu B, P, T bez/s motor. A= 1/25 1/25 1/25 274 o/

brzdou
*  proud utypu Mbez/s motor. A= | 13/28 | 1,3/28 | 1,3/28 | 2,3/4,3 .
brzdou

* = bezpec€nostni brzda motoru je napajena oddé&lenym pomocnym napétim 24 V £10% (=¥ str. 111).
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6.7. Provozni parametry

AKD-xzzz06

Provozni parametry Jedn. R[S AN (AND ND
x00606 x01206 x02406

Spinaci frekvence vystupniho stupné kHz 10 8 8

Rychlost vzestupu napéti kV/us 2,5 4,3

Sitka pasma regulatoru proudu kHz 25az4 2az3

Sitka pasma regulatoru otagek (nastavitelnd) Hz 0 az 1000 0 az 800 0 az 600

Sitka pasma regulatoru polohy (nastavitelna) Hz 1az 250

AKD-xzzz07

AKD-

Provozni parametry x04807

AKD- AKD- AKD- AKD-
x00307 | x00607 @ x01207 | x02407

Spinaci frekvence vystupniho stupné kHz 8 8 6 8 8
Rychlost vzestupu napéti k\g/“ 7,2

Sitka pasma regulatoru proudu kHz 25az4 2az3 pfiprav.
Sitka pasma regulatoru otadek (nastavitelna) Hz | 0az800 0 az 600 pfiprav.
Sitka pasma regulatoru polohy (nastavitelna) Hz 1az 250

6.8. Doporu€ené utahovaci momenty

Utahovaci moment (hodnoty v in-lbs viz =¥ str. 23)

AKD-x02406,
Konektor e AKDx01206  AKD-x00307 aZ | AKD-x04807
AKD-x02407
X1 0,2 az 0,25 0,2 az 0,25 0,2 az 0,25 0,2 az 0,25
X2 0,522 0,6 072208 0.7 a20,8 0.7 a20,8
X3 0,522 0,6 0522 0,6 072208 072208
x4 - - 0.7 a20,8 0.7 a20,8
gé,xi’zf;éézi% 0,2 a2 0,25 0,2 a2 0,25 0,2 a2 0,25 0,2 a2 0,25
X14 - - 17a218 17a218
X15, X16 - - 0.2 a2 0,25 0.2 a2 0,25
Zemnici blok 1,7 1,7 1,7 1,7

6.9. Zemnici systém

AGND analogova zem
DCOM7/8 spole¢na zem pro digitalni vstupy na vstup/vystupnim konektoru X7, X8
DCOM21.x/22.x | spole€na zem pro digit. vstupy na vstup/vyst. konektoru X21, X22 (jen u AKD-T-IC)
DCOM35/36 spole€na zem pro digit. vstupy na vstup/vystupnim konektoru X35, X36 (jen u AKD-M)
GND zem pro napdjeni 24 V, vstup STO (az po AKD-x024), bezpe&nostni brzdu
STO-GND zem pro vstupy pro povoleni STO ( AKD-x048)
oV interni digitalni zem, vystup emulace enkodéru, servisni kanal
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6.10. Pojistky

Typy gRL nebo gL, 400 V/500 V, ¢asové

zpozdéni

Pojistky v USA

TFida J, 600 VAC 200 kA, ¢asoveé zpozdéni.
Pojistky musi byt uvedeny v seznamu UL a CSA.

Drzaky/objimky pojistek V kombinaci se standardnimi pojistkovymi bloky musi byt pouZzity drzaky/objimky
pojistek s krytim proti nebezpeénému dotyku prstem podle CSN EN 60529.

Priklady:

Bussmann: Modularni drzaky pojistek fady CH, jmenovity proud pojistky 0 az 30 A, tfida J, 3 poly: CH30J3
Ferraz: Ultra bezpe&né drzaky pojistek, jmenovity proud pojistky 0 az 30 A, tfida J, 3 pdly: US3J3I

6.10.1. Jisténi externiho silového napajeciho zdroje

gﬂec:'sglzesilovaée kRS, IEmeniay (et Egglsgr %Odlsssﬂr(r)llat:r? v Egrkrla?zd Spr?g\?\}r:yuindy y
AKD-x00306 10 A (zpozdéna) LPJ10SP/DFJ10 AJT10/HSJ10
AKD-x00606 15A (zpozdéna) LPJ15SP/DFJ15 AJT15/HSJ15
AKD-x01206 15A (zpozdéna) LPJ15SP/DFJ15 AJT15/HSJ15
AKD-x02406 30A (zpozdéna) LPJ30SP/DFJ30 AJT30/HSJ30
AKD-x00307 6A (zpozdéna) LPJ6SP/DFJ6 AJT6/HSJI6
AKD-x00607 10 A (zpozdéna) LPJ10SP/DFJ10 AJT10/HSJ10
AKD-x01207 15A (zpozdéna) LPJ15SP/DFJ15 AJT15/HSJ15
AKD-x02407 30A (zpozdéna) LPJ30SP/DFJ30 AJT30/HSJ30
AKD-x04807 60A (zpozdéna) LPJ60SP/DFJ6E0 AJT60/HSJI60

6.10.2. Jisténi externiho napajeciho zdroje 24 V

Model

Max.

Priklad pojistky tfidy J  Pfiklad pojistky tfidy J

servozesilovace
vSechny AKD

jmenovity proud
8A (zpozdéna)

Ferraz Shawmut
AJTS8

Cooper Bussmann
LPJBSP/DFJ8

6.10.3. Jisténi externiho brzdného rezistoru

Model
servozesilovace

Jmenovity

Jmenovity

Priklad pro
region UL:

Pfiklad pro region CE:

proud pfi 230

proud pfi 480

AKD-x003 a2 012: 10A 40A | Siba 110 a2 400 V:

Bussmann: gRL(GS)
AKD-x024 15A 20A ;‘(’XZF Siba 400 a2 480V-
AKD-x048 i 125A aR

6.10.4. Jisténi externiho DC meziobvodu

Model

Jmenovity

Pfiklad pro region

PFiklad pro region CE:

servozesilovace proud UL:
Bussmann: Siba
AKD-x003 az 024: | 50A ) 110 az 400V: gRL 50A (gS)
FWP-50A14F 400 a7 480 V: aR 50A
Bussmann: Siba
AKD-x048 125A FWP-125A14F 400 a2 480 V: aR 125A
38 Prosinec 2014 Q TG drives



6.11. Konektory

Typy AKD-xzzz06 a AKD-xzzz07

Konektor

Max. prufez

1

Proud Napéti
2 3

Ridici signaly X7/X8 Svorkovnice, 10 poll 1,5 mm?, 16 awg 10 A 250 V
Ridici signaly X21/X22* Svorkovnice, 8 poli 1,5 mm?, 16 awg 10 A 250 V
Ridici signaly X23 / X24* Svorkovnice, 14 poll 1,5 mm?, 16 awg 10 A 250 V
Ridici signaly X35/X36** Svorkovnice, 8 poli 1,5 mm?, 16 awg 10 A 250 V
Zpétna vazba (snimac) X10 SubD 15 poll HD (zasuvka) | 0,5 mm?, 21 awg 1A <100V
Servisni port X11, X32** RJ45 0,5 mm?, 21 awg 1A <100 V
Sbérnice Motion Bus X5, X6 RJ45 0,5mm?21awg | 1A <100 V
f’(?g;;'gce CAN vstup/vystup RJ25 0,5mm221awg | 1A <100 V
Emulace enkodéru X9 SubD 9 pélu (zastréka) 0,5 mm?, 21 awg 1A <100V

* jen s doplrikovou vstup/vystupni kartou ,,|C*

** jen s variantou AKD-M

Typy AKD-xzzz06 (sitové napajeci napéti 120 V az 240 V)

Konektor

Max. prlfez

1

Proud Napéti
2 3

24V/STO X1 (03 az24 A) Svorkovnice, 3 poly 1,5 mm?, 16 awg 8A 160 V
Motor X2 (3 az 6 A) Svorkovnice, 6 poll 2,5 mm?, 14 awg 10 A 300V
Motor X2 (12 az 24 A) Svorkovnice, 6 poll 10 mm?, 8 awg 30 A 600 V
Nap3djeni/Brzdéni X3 (3 az 6 A) | Svorkovnice, 7 poll 2,5mm?, 14 awg 10 A 300 V
Napajeni/Brzdéni X3 (12 A) Svorkovnice, 8 poll 2,5mm?, 14 awg 16 A 300 V
Brzdéni X3 (24 A) Svorkovnice, 4 poly 10 mm?, 8 awg 30A 600 V
Napajeni X4 (24 A) Svorkovnice, 4 poly 10 mm?, 8 awg 30A 600 V

Typy AKD-xzzz07 (sitové napajeci napéti 240V az 480V)

Konektor

Max. prifez

1

2 3

Proud | Napéti

24V/STO X1 (03 az 24 A) Svorkovnice, 3 pély 1,5 mm?, 16 awg 8A 160 V
24V/STO X1 (48 A) Svorkovnice, 8 pélu 1,5 mm?, 16 awg 8A 160 V
Motor X2 (03 az 24A) Svorkovnice, 6 poll 10 mm?, 8 awg 30A 600 V
Motor X2 (48 A) Svorkovnice, 4 pély 16 mm?, 6 awg 54 A 600 V
Rekuperace X3 (03 az 24 A) Svorkovnice, 4 poly 10 mm?, 8 awg 30A 600 V
Brzdéni X3 (48 A) Svorkovnice, 3 pély 16 mm?, 6 awg 54 A 600 V
Napajeni X3 (03 az 24 A) Svorkovnice, 4 poly 10 mm?, 8 awg 30A 600 V
Napajeni X4 (48A) Svorkovnice, 4 pély 16 mm?, 6 awg 54 A 600 V
DC meziobvod X14 (48 A) Svorkovnice, 3 poly 16 mm?2, 6 awg 54 A 600 V
24V brzda X15 (48 A) Svorkovnice, 2 pély 1,5 mm?, 16 awg 8A 160 V
Brzda X16 (48 A) Svorkovnice, 2 poly 1,5 mm?, 16 awg 8A 160 V

1pfipojeni jednim kabelem

2pfipojeni jednim kabelem s doporu¢enym prifezem vodicu (= str. 39)
3jmenovité napéti pfi Urovni znedisténi 2
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6.12. Predepsané kabely a vodice

6.12.1. VSeobecné

Informace o chemickych, mechanickych a elektrickych viastnostech kabell vyhledejte v pfiruéce
k pfisluSenstvi nebo kontaktujte zakaznickou podporu.

Pro uplatnéni maximalni povolené délky kabelu musite pouzit kabel z materialu, ktery
spliiuje nasledujici pozadavky na kapacitu (faze vugci stinéni):

e Motorovy kabel: max. 150 pF/m
e Kabel resolveru/enkodéru: max. 120 pF/m

U motorovych kabell delSich nez 25 m maze byt zapotfebi pouzit motorovou tlumivku.

6.12.2. Prarez a pozadované parametry kabelu

Tabulka nize udava doporuéené prlfezy a pozadované parametry kabell pro jednotliva rozhrani pro
jednoosé systémy podle IEC 60204. U viceosych systémU dodrzujte specifické provozni podminky pro vas
systém.

Prifez ' Parametry kabelu

az po AKD-x006: 1,5 mm? (16 awg)
AKD-x012: 2,5 mm? (14 awg)
AKD-x024 4 mm? (12 awg)
AKD-x048: 16 mm? (6 awg)

AC napajeni 600 V, min. 75°C

AKD-x006: 1,5 mm? (16 awg)

DC meziobvod, brzdny AKD-xx012 a2 24: 2,5 mm? (14 awg)

1000 V, min. 75 °C, stinény pro

rezistor AKD-x048: 16 mm? (6 awg) délku > 0,20 m
az po AKD-x006: 1,5 mm? (16 awg)

Motorové kabely bez AKD-x012: 2,5 mm? (14 awg) 600 V, min. 75 °C, stinény,

tlumivky, max. 25 m AKD-x024 4 mm? (12 awg) kapacita < 150 pF/m
AKD-x048: 16 mm? (6 awg)

. az po AKD-x006: 1,5 mm? (16 awg)

gﬁ;?;?:foﬁabe'y AKD-x012: 2,5 mm? (14 awg) 600 V, min. 75 °C, stin&ny,

2550 m ' AKD-x024 4 mm? (12 awg) kapacita <150 pF/m
AKD-x048: 16 mm? (6 awg)

Resolver, max. 100 m 4x2x0,25 mm? (24 awg kroucene pary vodicu, stinene,

kapacita < 120 pF/m

1x2x0,25 mm? (24 awg

SFD, max. 50 m 1x2x0,50 mm?2 (21 awg

kroucené pary vodicq, stinéné

)
)
)
)
)
)

SFD3/DSL, max. 25 m 1x2x0,50 mm? (21 awg kroucené pary vodi¢a, stinéné
Enkodér, max. 50 m 7x2x0,25 mm? (24 awg kroucené pary vodica, stinéné
ComCoder, max. 25 m 8x2x0,25 mm? (24 awg kroucené pary vodicd, stinéné
Analogove vstupy/vystupy, 0,25 mm? (24 awg) kroucené pary vodica, stinéné
max. 30 m

Digitalni vstupy/vystupy, 0,5 mm? (21 awg) jeden kabel

max. 30 m

Bezpecnostni brzda (motor) | min. 0,75 mm? (19 awg) 600 V, min. 75 °C, stinény
+24 V[ zem, max 30 m max. 2,5 mm? (14 awg) jeden kabel
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6.13. Dynamické brzdéni

Dynamické brzdéni je metoda pro zpomaleni servosystému pohlcenim mechanické energie pomoci zpétné
elektromotorické sily motoru. AKD ma pokrocily rezim dynamického brzdéni, ktery je za¢lenén plné do
hardwaru. Kdyz je aktivovan, servozesilovac zkratuje svorky motoru ve fazi se zpétnou elektromotorickou
silou (osa q), ale pokracuje v provozu s proudovou smyc¢kou, ktera nevyvolava zadnou silu (osa d) s 0
proudem. To zpusobi, Ze se veskery proud dynamického brzdéni stane zastavovacim proudem a zajisti
nejrychlejsi zastaveni motoru.

e Kdyz neni proud omezovan, rozptyluje se mechanicka energie v odporu vinuti motoru.
e Kdyz je proud omezovan, energie se vraci do kondenzatord DC meziobvodu.
e Servozesilova€ omezuje také maximalni dynamicky brzdny proud motoru
prostfednictvim parametru DRV.DBILIMIT, aby bylo zajiténo, Ze nedojde
k nadmérnému zatizeni servozesilovaCe, motoru ani zatéze.

Zda a jak AKD pouziva dynamické brzdéni zavisi na parametru (DRV.DISMODE).

6.13.1. Brzdny obvod

Kdyz mnozstvi vracené energie zvysi napéti kondenzatoru v DC meziobvodu na spinaci Uroven,
servozesilova€ aktivuje brzdny obvod, aby se vracena energie zacala pohlcovat v brzdném rezistoru. Tento
rezistor muze byt interni nebo pfipojeny externé k servozesilovaci v zavislosti na modelu a zapojeni
servozesilovace.

AKD-x00306 az AKD-x00606, AKD-x04807

Nema interni brzdny rezistor. Podle pozadavkU aplikace Ize pfipojit externi rezistor.
AKD-x01206 az AKD-x02406 a AKD-x00307 az AKD-x02407

S internim rezistorem plus moznosti pfipojit externi rezistor v zavislosti na poZadavcich aplikace.

Externi brzdné rezistory jsou popsany v pfiru¢ce AKD Prislusenstvi.

6.13.2. Popis funkce

Kdyz mnozstvi vracené energie zvysi napéti kondenzatoru v DC meziobvodu na spinaci Uroven,
servozesilova¢ aktivuje brzdny obvod, aby se vracend energie za¢ala pohlcovat v brzdném rezistoru.

1. Samostatné servozesilovace nepropojené pires DC meziobvod (+DC, -DC)

KdyZ ma energie vracena z motoru stfedni nebo Spi¢kovou hodnotu, ktera pfekracuje pfednastavenou
uroven brzdné energie, servozesilovac vysle varovani ,n521 Brzdny vykon pfekro¢en® . Pokud se energie
zvySi nad poruchovou uroveri, brzdny obvod se vypne.

PFi vypnutém brzdném obvodu se kontroluje napéti na internim DC meziobvodu servozesilovace. Je-li
pfekroCena prahova hodnota napéti DC meziobvodu, servozesilova¢ ohlasi poruchu ,prepéti“. Vykonovy
stupen servozesilovace se vypne a zatéz dobiha na volnobéh s hlasenim poruchy ,F501 Prepéti
meziobvodu® (=¥ str. 192). Tato porucha zpusobi rozepnuti poruchového kontaktu (svorky X8/9-10) (=» str.
151).

2. Nékolik servozesilovacti propojenych pires DC meziobvod (+DC, -DC)

Pomoci vestavéného brzdného obvodu maze nékolik servozesilovacl ze stejné typové fady fungovat se
spoleénym DC meziobvodem (—=¥str. 102) bez jakychkoli dalSich opatfeni. Pro Spi¢kovy i trvaly brzdny vykon
je vzdy k dispozici 90 % souctu vykon( vSech spojenych servozesilovacd. Vypnuti pfi pfepéti probiha stejné,

odchylkach).
Dodrzujte dobu zotaveni (nékolik minut) po plném zatizeni SpiCkovym brzdnym vykonem.
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6.13.3. Technické udaje pro AKD-xzzz06

Technické udaje pro brzdny obvod zavisi na typu servozesilovace a sitovém napéti. Uvadéné napajeci
napéti, kapacity a spinaci napéti jsou jmenovité hodnoty.

Brzdny obvod

Typ

VSechny typy
AKD-xzzz06

Jmenovita hodnota

Napajeci napéti

120V / 240V
Jedn

Spinaci uroven brzdného obvodu \% 380
Limit pFepéti \% 420
Max. stupen vyuZiti brzdéni % 15*

Jedn. | 120V /240V

Jmenovita hodnota

Externi brzdny rezistor Ohm 33
Maximalni trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 0,48
AKD-x00106 Spickovy brzdny vykon, externi (1 s) kw 54
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 60/ 20
Kapacita DC meziobvodu uF 940
Externi brzdny rezistor Ohm 33
Maximalni trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 0,77
AKD-x00306 Spickovy brzdny vykon, externi (1 s) kw 54
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 60/ 20
Kapacita DC meziobvodu uF 940
Externi brzdny rezistor Ohm 33
Maximalni trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 1,5
AKD-x00606 Spi¢kovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 54
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 60/ 20
Kapacita DC meziobvodu uF 940
Interni brzdny rezistor Ohm 15
Trvaly vykon, interni rezistor w 100
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kw 11,7
Externi brzdny rezistor Ohm 15
AKD-x01206 : -
Maximalni trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 3
Absorbovany brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 5,4
Energie uloZitelna v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 160 /55
Kapacita DC meziobvodu uF 2460
Interni brzdny rezistor Ohm 8
Trvaly vykon, interni rezistor w 200
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kw 22
Externi brzdny rezistor Ohm 15
AKD-x02406 - :
Maximalni trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 6
Spi¢kovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 11,8
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 180/ 60
Kapacita DC meziobvodu uF 2720

* zavisi na vykonu pfipojeného brzdného rezistoru
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6.13.4. Technické udaje pro AKD-xzzz07

Technické udaje pro brzdny obvod zavisi na typu servozesilovace a sitovém napéti. Uvadéné napajeci
napéti, kapacity a spinaci napéti jsou jmenovité hodnoty.

Brzdny obvod

Typ

Vsechny
typy AKD-
xzzz07

Jmenovita hodnota
Spinaci uroven brzdného obvodu

Napajeci napéti

240V
380

400 V /480 V
760

Limit pFepéti

420

840

Max. stupen vyuZiti brzdéni

15*

Jmenovita hodnota 240 V 400 V / 480 V
Interni brzdny rezistor Ohm 33
Trvaly vykon, interni rezistor W 80
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kw 55 | 22,1
Externi brzdny rezistor Ohm 33
AKD-x00307 Trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 0,77 15
Spickovy brzdny vykon, externi (1 s) kw 5,4 21,4
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 5 35/20
Kapacita DC meziobvodu uF 235
Interni brzdny rezistor Ohm 33
Trvaly vykon, interni rezistor W 100
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kW 54 | 21,4
Externi brzdny rezistor Ohm 33
AKD-x00607 Trvaly brzdny vykon, externi rezistor kW 15 3
Spickovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 54 21,4
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 5 35/20
Kapacita DC meziobvodu uF 235
Interni brzdny rezistor Ohm 33
Trvaly vykon, interni rezistor W 100
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kw 54 | 21,4
Externi brzdny rezistor Ohm 33
AKD-x01207 Trvaly brzdny vykon, externi rezistor kW 3 6
Spickovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kW 54 21,4
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 10 70/40
Kapacita DC meziobvodu uF 470
Interni brzdny rezistor Ohm 23
Trvaly vykon, interni rezistor w 200
Spickovy brzdny vykon, interni rezistor (0,5 s) kw 7,7 | 30,6
Externi brzdny rezistor Ohm 23
AKD-x02407 Trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 6 12
Spickovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 7,7 30,6
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 15 110/60
Kapacita DC meziobvodu uF 680
Externi brzdny rezistor Ohm 10
Trvaly brzdny vykon, externi rezistor kw 6 12
AKD-x04807 | Spitkovy brzdny vykon, externi rezistor (1 s) kw 17,6 70,5
Energie absorbovana v kondenzatorech (+/- 20%) Ws 20 146/ 80
Kapacita DC meziobvodu uF 900

* zavisi na vykonu pfipojeného brzdného rezistoru
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6.14. Chovani pfi zapnuti a vypnuti

Tato kapitola popisuje chovani AKD pfi zapnuti a vypnuti.

Chovani funkce ,,bezpeénostni brzda*“

Pohony se zapnutou funkci ,bezpeénostni brzda“ maji specialni natasovani pro zapinani a vypinani
vykonového stupné (= str. 111). Udalosti, které vypnou signal DRV.ACTIVE, zpUsobi spusténi bezpecnostni

brzdy. Stejné jako u vSech elektronickych obvodU plati obecné pravidlo, Ze existuje moznost selhani
interniho modulu bezpec&nostni brzdy.

Funké&ni bezpec€nost, napfiklad pfi zavéSené zatézi (ve svislé poloze) vyZzaduje dodate€nou mechanickou
brzdu, ktera musi byt bezpe&né ovladana, napfiklad bezpe&nostni kontrolou.

Brzda se pouzije, pokud rychlost klesne pod prahovou uroveri CS.VTHRESH nebo je b&hem procesu
zastaveni prekro¢en casovy limit. Aby se bezpec¢nostni brzda motoru (= str. 111) pouzila hned po
poruchach nebo zablokovani hardwaru, nastavte u svislé polohy (zavéSena zatéz) parametr
MOTOR.BRAKEIMM na 1.

Chovani pri podpéti

Chovani pfi podpéti zavisi na nastaveni parametru VBUS.UVMODE.

Rezim podpéti DC meziobvodu Informace o nakonfigurovani parametru viz AKD

VBUS.UVMODE | \2v0d k obsluze.

0 Servozesilova€ ohlasi poruchu podpéti F502 pokazdé, kdyz nastane stav podpéti.

Servozesilovac¢ ohlasi varovani n502, kdyz neni spustény. Servozesilovac ohlasi
poruchu, kdyz je spustény a nastane stav podpéti, nebo kdyz se jej pokusite spustit
bé&hem trvani stavu podpéti.

1 (vychozi
nastaveni)

Bezpecnostni funkce STO

Pomoci funkce STO pro zajisténi bezpecnosti osob muize byt servozesilovac zajistén v klidovém stavu
pomoci interni elektroniky tak, ze ani pfi pfipojeni napéti nedojde k nechténému pohybu hfidele motoru.
Pouziti funkce STO popisuje kapitola ,Bezpecné zastaveni (STO) (= str. 52).
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6.14.1. Chovani pfi zapnuti v bézném provozu
Diagram nize ukazuje spravné poradi provadéni funkci pfi zapinani servozesilovace.

U a

- 7722
S 000000,

L1L2L3 . 7///////////////41

ot | A

p 000000,

Porucha F602 nastane, kdyz STO (=¥ str. 52) nema proud, kdyZ se stane aktivni signal HW-ENABLE.

Otacky motoru [
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6.14.2. Chovani pfi vypnuti

Napajeni servozesilovace napétim 24 V musi zlstat zachovano. Vstup HW-ENABLE odpoji okamzité
vykonovy stupen. Pro fizeni zastaveni Ize pouzit nakonfigurované digitalni vstupy a prikazy pfes sbérnici.

6.14.2.1. Chovani pfi vypnuti pomoci pfikazu DRV.DIS

Tlagitko Enable/Disable v programu WorkBench vysle interné do servozesilovace pfikaz drv.dis. Konfigurace
vstupl a softwarové prikazy viz AKD Navod k pouZiti. Nékdy se tento povolovaci signal oznacuje jako
,Software Enable“ (SW-Enable).

DRV.DISMODE

DRV.DISMODE Fidi chovani pfikazu drv.dis, vyslaného pfes program WorkBench,
svorku nebo sbérnici. Informace o nakonfigurovani viz AKD Navod k pouZiti.

funkce STOP podle CSN EN 60204 (= str. 50).

Vypne okamzité pohon (nefizené zastaveni). Kdyz rychlost klesne pod prahovou
hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekro¢en ¢asovy limit, pouZzije se brzda. Kategorie 0

STOP podle CSN EN 60204 (= str. 50).

Provede se fizené zastaveni. KdyZz rychlost klesne pod prahovou hodnotu
CS.VTHRESH nebo je pfekrocen ¢asovy limit, pouzije se brzda. Kategorie 1 funkce

24V

DRV.DIS

DRV.ACTIVE

Zapnuti
vykonového
stupné

Otacky motoru

Zapnuti
vykonového
stupné

Otacky motoru

| Standardni provoz

| brvDIS

000000000000,

I = 1

00 t

CSNVTHRESH

Y

. -t
: ~
|

| Ny

0000000000022

CSVTHRESH

e

t
g

=0

DRV.DISMODE

=2

DRV.DISMODE

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pifekrogen &asovy limit, pouZije se brzda
motoru (=str. 111).

46

Prosinec 2014

Q TG drives




6.14.2.2. Chovani pfi vypnuti pomoci digitalniho vstupu (fizené zastaveni)
Je to kategorie 2 funkce STOP podle CSN EN 60204 (->str. 50).

Digitalni vstup je mozné nakonfigurovat tak, aby vyvolal fizené zastaveni motoru a pak vypnul
servozesilovac a aktivoval bezpec¢nostni brzdu (pokud je nainstalovana). Informace o nakonfigurovani
digitalnich vstupl viz AKD Navod k pouZiti.

| Standardni provoz | Dinx.mode=13

= 777

fizeny dobéh |
|

Otaeky motoru [/, ///////////////MWREH

t

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekroen ¢asovy limit, pouzije se brzda
(=str. 111).
6.14.2.3. Chovani pfi vypnuti pomoci vstupu HW-Enable (nefizené zastaveni)

Je to kategorie 0 funkce STOP podle CSN EN 60204 (=>str. 50). Vstup HW-Enable odpoji okamzité
vykonovy stuperi.

| Standardni provoz | Zablokovani
=" 7 t

i

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekroen ¢asovy limit, pouzije se
bezpecnostni brzda motoru (=»str. 111). Aby se bezpec&nostni brzda motoru (= str. 111) pouzila hned po
poruchach nebo zablokovani hardwaru, nastavte u svislé polohy (zavéSena zatéz) parametr
MOTOR.BRAKEIMM na 1.
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6.14.2.4. Chovani pfi vypnuti v pripadé poruchy

Chovani servozesilovace zavisi vzdy na typu poruchy a na nastaveni mnoha riznych parametrd
(DRV.DISMODE, VBUS.UVFTHRESH, CS.VTHRESH a dalSich; podrobnosti viz AKD Navod k pouZziti nebo
napovéda programu WorkBench). Viz tabulka popisujici specifické chovani u kazdé poruchy v ¢asti
Poruchovéa a varovna hlaseni servozesilovace a naprava v AKD Navod k pouZiti.

Nasledujici strany ukazuji pfiklady mozného chovani pfi porude.
Chovani pfi vypnuti v pfipadé poruchy, ktera zplisobi okamzité vypnuti vykonového stupné

Je to kategorie 0 funkce STOP podle CSN EN 60204 (->str. 50).

| Standardni provoz F301 (pfiklad)

1
: PrehFati motoru
| (vykonovy stupen vypnut)

NN 7777/
F301 (pikiad) IW:

NN Y, |
Napei z0 1 ///////////////// ko
//////////////////} |
~ .
/////////////////A///////////

Nefizeny dobéh

| |
i | 1

Bezpecnostni |
brzda motoru W
%

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekro¢en Easovy limit, pouzije se brzda
motoru (=»str. 111). Aby se bezpecnostni brzda motoru pouzila hned po poruchach, nastavte u svislé polohy
(zavésena zatéz) parametr MOTOR.BRAKEIMM na 1.

-

—_
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Chovani pfi vypnuti v pfipadé poruchy, ktera zpisobi dynamické brzdéni

Je to kategorie 0 funkce STOP podle CSN EN 60204 (->str. 50).

24V

F418 (pFiklad)

Relé PORUCHA
(FAULT)

DC meziobvod

Zapnuti
vykonového
stupné

STO

ENABLE
externi

Otacky motoru

Dynamické
brzdéni

Bezpecnostni
brzda motoru

Napajeni zpétné vazby

| Standardni provoz | Fa18 (piiklad)
|
|
|

7777777777,

7

777,

///// 2222224

A

7222222 ///////////

7%

///////////////7/////// .

772

//////

I Nefizeny dobéh

////////%;E““RESH

V//

%

t

t

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekroCen Casovy limit, pouzije se brzda
motoru (=¥str. 111).
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Chovani pfi vypnuti v pfipadé poruchy, ktera zplsobi fizené zastaveni

Je to kategorie 1 funkce STOP podle CSN EN 60204 (->str. 50).

| Standardni provoz | F306 (pfiklad)

|
A | Zkratovany okruh brzdy
| (Fizené zastaveni)

7.,

[

A

Relé PORUCHA

(FAULT) / / £ t
3

[

=~ .

[

E 7777777777777,
™~ 77,

ENABLE //V

externi
f > t
|
|

ol motors // // /// MSVTHRESH
T t
| 11
| |

Dynamické

brzdéni v / /

>t
|
Bezpecnostni
brzda motoru
Z.

Kdyz rychlost klesne pod prahovou hodnotu CS.VTHRESH nebo je pfekroen Casovy limit, pouzije se brzda
motoru (=str. 111).

t

Q TG drives Prosinec 2014
51



6.15. Zastaveni / Nouzové zastaveni / Nouzové vypnuti

Ridici funkce Zastaveni, Nouzové zastaveni, Nouzové vypnuti jsou definovany normou CSN EN 60204.
Poznamky k bezpe&nostnim aspektiim téchto funkci je mozné najit v CSN EN ISO 13849 a CSN EN 62061.

Pro implementaci riznych kategorii zastaveni musi byt parametr DRV.DISMODE
nastaven na 2. Informace o nakonfigurovani parametru viz AKD Navod k pouZiti.

VAROVANI

Zatéz, ktera je zavéSena (svisla poloha), muze spadnout. Neni-li zatéz vhodné
zablokovana, mlze dojit k vaznému zranéni. Funkéni bezpecénost, napfiklad pfi zavésené
zatézi (ve svislé poloze) vyzaduje dodateénou mechanickou brzdu, ktera musi byt
bezpecné ovladana, napfiklad bezpeénostni kontrolou.

Aby se bezpelnostni brzda motoru (= str. 111) pouzila hned po poruchach nebo
zablokovani hardwaru, nastavte u svislé polohy (zavéSena zatéz) parametr
MOTOR.BRAKEIMM na 1.

6.15.1. Zastaveni

Funkce zastaveni vypina stroj za normalniho provozu. Funkce zastaveni je definovana
v CSN EN 60204:

Kategorie zastaveni musi byt ur€ena na zakladé vyhodnoceni rizikovosti stroje.

Funkce zastaveni musi mit pfednost pfed pfifazenymi funkcemi spusténi. Jsou definovany nasledujici
kategorie zastaveni:

Kategorie zastaveni 0

Zastaveni okamzitym vypnutim pfivodu napajeni stroje (ij. nefizené zastaveni) Se schvalenou bezpecnostni
funkci STO (= str. 52) je mozné zastavit servozesilovaé pomoci jeho interni elektroniky (CSN EN 61508
SIL2).

Kategorie zastaveni 1

Rizené zastaveni, kdy je napajeni stroje udrzovano kvli Fizeni prib&hu zastaveni a odpojeno aZ po uplném
zastaveni.

Kategorie zastaveni 2
Rizené zastaveni, kdy je zachovano napéjeni stroje.

Kategorie zastaveni 0 a 1 musi fungovat nezavisle na reZzimu provozu, pfiéemz zastaveni kategorie 0 musi
mit pfednost.

V pfipadé potieby musi byt provedena opatfeni pro pfipojeni ochrannych zafizeni a zablokovani provozu.
Je-li to zapotfebi, musi funkce zastaveni signalizovat svuj stav obvodim fidici logiky. Resetovani funkce
zastaveni nesmi vést k nebezpecné situaci.
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6.15.2. Nouzové zastaveni

Funkce nouzového zastaveni se pouziva pro nejrychlejSi mozné zastaveni stroje v nebezpecnych situacich.
Funkce nouzového zastaveni je definovana v CSN EN 60204: Principy zafizeni s nouzovym zastavenim a
aspekty funkci jsou definovany v CSN EN 13850.

Funkce nouzového zastaveni se spusti manualni ¢innosti jediné osoby. Musi byt neustale pIné funkéni a
dostupna. Uzivatel musi okamzité pochopit, jak tento mechanizmus ovladat (bez nahlizeni do navodu nebo
pokyn().

POZNAMKA Kategorie zastaveni musi byt ur€ena na zakladé vyhodnoceni rizikovosti stroje.
Kromé pozadavku na zastaveni musi nouzové zastaveni splfiovat nasledujici pozadavky:

¢ Nouzové zastaveni musi mit za vSech provoznich situaci pfednost pfed vS§emi ostatnimi
funkcemi a ovladanim.

e Napajeni jakéhokoli pohonu stroje, ktery by mohl zpUsobit nebezpecéné situace, musi byt co
mozna nejrychleji vypnuto, aniz by to zpusobilo jakékoli dalsi nebezpedi (zastaveni kategorie 0),
nebo musi byt ovladano takovym zplsobem, Ze jakykoli pohyb, ktery je nebezpecény, je co
mozna nejrychleji zastaven (zastaveni kategorie 1).

e Reset nesmi vyvolat opétovné spusténi zafizeni.

6.15.3. Nouzové vypnuti

Funkce nouzového vypnuti se pouziva pro vypnuti elektrického napajeni stroje. To se provadi, aby byli
uzivatelé chranéni pfed jakymkoli nebezpecim zpisobenym elektrickou energii (napfiklad zasazenim
elektrickym proudem). Funkéni aspekty pro nouzové vypnuti jsou definovany v IEC 60364-5-53 (zavedena
v CSN 33 2000-5-53).

Funkce nouzového vypnuti se spusti manualni ¢innosti jediné osoby.

POZNAMKA Vysledek analyzy nebezpecénosti stroje uruje nutnost implementace funkce nouzového
vypnuti.

Nouzové vypnuti se provadi odpojenim napajeni pomoci elektromechanickych vypinacich zafizeni. To
vyplyva z funkce STOP kategorie 0. Pokud tato kategorie zastaveni neni v dané aplikaci mozna, musi byt
funkce nouzového vypnuti nahrazena jinymi opatfenimi (napfiklad ochranou pfed pfimym dotykem).
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6.16. Bezpecné zastaveni (Safe Torque Off (STO))

Implementace funkce bezpecného zastaveni STO u AKD servozesilovaci je certifikovana (u AKD-x04807
certifikace probiha). Implementace bezpeénostniho obvodu pro realizaci bezpecénostni funkce ,Bezpecné
zastaveni“ u servozesilovaée je vhodna pro SIL2 podle CSN EN 61808-2 a PLd kategorie 3 podle CSN EN
ISO 13849-1. U servozesilovacl AKD-x04807 je umoznéno SIL3/PLe, kdyz jsou pouzity vstupy STO-Enable
spolu s odpovidajicimi signaly STO-Status.

AKD-x003 az AKD-x024

Dopliikovy digitalni vstup (STO) povoluje €innost vystupniho vykonového stupné servozesilovace tak dlouho,
dokud je na tomto vstupu signal s napétim 24 V. Pokud dojde k rozpojeni obvodu na vstupu STO, nebude do
motoru nadale dodavana energie, pohon ztrati kroutici moment a nastane volny dobéh.

Tento vstup neni kompatibilni s CSN EN 61131-2. M(Zete tak dosahnout funkce
zastaveni kategorie 0 (=>str. 50) pomoci vstupll STO bez vypinani sitového stykace.

AKD-x048

Dva doplnkové digitalni vstupy (STO-Enablel a STO-Enable2) povoluji ¢innost vystupniho vykonového
stupné servozesilovace tak dlouho, dokud je na téchto vstupech signal s napétim 24 V. Pokud dojde

k rozpojeni obvodu na jednom z téchto vstupt STO, nebude do motoru nadale dodavana energie, pohon
ztrati kroutici moment a nastane volny dobéh.

Tyto vstupy nejsou kompatibilni s CSN EN 61131-2. MiZete tak dosahnout funkce
zastaveni kategorie 0 (=str. 50) pomoci vstupt STO bez vypinani sitového stykace.

6.16.1. Parametry zabezpeceni
Subsystémy (AKD) jsou popsany nasledujicimi charakteristickymi parametry:

AKD-x003 az AKD-x024

Provozni rezim

CSN EN ISO
13849-1

CSN EN
61508-2

PFH [1/h]

Twm
[roky]

SFF [%]

Funkce

STO jeden kanal

PLd, CAT 3

SIL 2

20

100

AKD-x048 (pfipravuje se)

L. CSNENISO CSNEN
Funkce Provozni rezim 13849-1 61508-2 PFH [1/h] SFF [%]
STO jeden kanal v pfipravé v pfipravé Vv pfipravé v pfipravé v pfipravé
STO dva kanaly v pfipravé v pfipravé v pfipravé v pfipravé v pfipravé
dva kanaly
STO s periodickym v pfipravé v pfipravé Vv pfipravé Vv pfipravé v pfipravé
testovanim
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6.16.2. Bezpecénostni pokyny

VAROVANI

PFi aktivni funkci STO nemuze servozesilovac udrzet zavéSenou zatéz (ve svislé
poloze). Neni-li zatéz vhodné zablokovana, mlze dojit k vaznému zranéni. Pohony
pracujici se zavéSenym bfemenem musi mit pfidavné bezpeénostni mechanické
blokovani (napfiklad pomoci bezpeénostni brzdy).

VAROVANI

Podle nastaveni parametru se mize servozesilova¢ automaticky restartovat po
zapnuti, poklesu napéti nebo pferuSeni napajeni.

Osobam pracujicim u stroje mlze hrozit nebezpeci vazného nebo smrtelného
urazu.

Kdyz je parametr DRV.ENDEFAULT nastaven na 1, dejte na stroj varovné oznaceni
(Varovani: Automaticky restart pfi zapnuti) a zajistéte, aby zapnuti nebylo mozné,
dokud jsou osoby v nebezpelné zoné stroje. V pfipadé pouziti zafizeni na ochranu

proti poklesu napéti musite dodrzet CSN EN 60204-1:2006, kapitola 7.5.

UPOZORNENI

Funkce STO nezajistuje elektrické odpojeni od vykonového stupné. Hrozi riziko
Urazu elektrickym proudem a zranéni osob.

Je-li pozadovan pfistup k napajecim svorkam motoru, musi byt servozesilovac
odpojen od sitového napéti a je tfeba vyckat, nez dojde k vybiti kondenzatord DC
meziobvodu.

PRIPOMINKA

PRIPOMINKA

PRIPOMINKA

il »p

PFi jednokanalovém ovladani: Je-li bezpe€nostni funkce STO automaticky aktivovana
fidicim systémem, zajistéte, aby byl vystup fizeni monitorovan kvuli zjisténi mozné
zavady. Monitorovani Ize vyuzit jako prevenci chybného vystupu pfi nechténé aktivaci
funkce STO. Jelikoz je funkce STO jednokanalovy systém, nebude chybna aktivace
rozpoznana.

Je-li vstup STO-Enable vypnut, nelze provadét fizené brzdéni. Je-li zapotfebi pouZit
fizené brzdéni pfed pouzitim funkce STO, musi byt pohon brzdén a vstup STO musi byt
odpojen od +24 V se zpozdénim.

P¥i pouziti funkce STO pouzijte nasledujici posloupnost funkci.

1. Zabrzdéte pohon fizenym zpusobem (nastaveni otacek = 0 V).

2. KdyZ je rychlost = 0 ot/min, vypnéte servozesilova¢ (Enable = 0 V)

3. Pokud jde o stroj se zavésenym bfemenem apod., zablokujte mechanicky pohon.
4. Aktivujte funkci STO.
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6.16.3. Predepsané pouziti

Funkce STO je ur¢ena vyhradné pro zajisténi bezpecného zastaveni pohyblivého systému. Pro dosazeni
funkéni bezpednosti musi zapojeni bezpeénostnich obvodil spliiovat bezpe&nostni pozadavky CSN EN
60204, CSN EN ISO 12100 a CSN EN ISO 13849.

6.16.4. Zakazané pouziti

Funkce zablokovani restartu pomoci STO nesmi byt pouzito, pokud ma byt servozesilova¢ odstaven
z nasledujicich davodi.

« Cisténi, udrzba, oprava nebo dlouhodoba odstavka. V takovych pripadech musi byt cely
systém odpojen od napajeni (hlavnim vypinafem) a zabezpecen.

e Situace vyzadujici nouzové zastaveni. V stavu nouzového zastaveni je vypnut hlavni
styka¢ (tlacitkem nouzového zastaveni).

6.16.5. Technické udaje a zapojeni kontaktu
AKD-x003 az AKD-x024
Vstup STO (X1)

o Referencni zem je GND
o 24V 1£10%, 20 mA
e galvanicka izolace pro 250 VDC

3-24A Kontakt | Signal | Popis

1 +24 +24 VVDC pomocné napéti

2 GND 24V zem napdjeni (GND)

3 STO STO-enable (bezpetné
zastaveni povoleno)

N
‘ OLSANO ¥Z+ &

X1
+24V 1 [0 - .
.
GND 2| o j Sompecnosint < interlock _ Zajisténi
STO 3 |e -
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AKD-x048

Vstupy STO-Enable 1/2 (X1) Vystupy STO-Status 1/2 (X1)

o Referenéni zem je STO GND e Referenéni zem je STO GND
o 24V £10%, 20 mA e podle CSNEN61131-2typ 1
e galvanicka izolace pro 250 VDC e max. 30 VDC, 100 mA

e galvanicka izolace pro 250 VDC

Kontakt Popis Kontakt Popis
1 +24 VDC pomocné napéti 5 STO-Status 1
2 24V zem napajeni (GND) 6 STO-Enable 1
3 STO +24 VDC napajeci napéti 7 STO-Status 2
4 STO GND 8 STO-Enable 2
X1 +24v 1 [[on] ' +24V jednokanalovy
GND 2 |[eh] SIL CL2, PLd
sTo+24v 3 |1
STOGND 4 |[oH] - . .
B t - iistani
STO-Status1 5 |[04] 3 s:;geécnos ni interlock Zajisténi
STO-Enable 1 6 |[oHl—9¢—=—
STO-Status 2 7 |[o}]
STO-Enable2 8 |[o}]
Dvoukanalovy
%1 +24v 1 |[oRll—e— +24V SILCLZ, PLd
GND 2 |53 » -
sTO+24v 3 |[oH h } Bezpecnostni interlock Zajisténi
STOGND 4 |[oX] | spinat
STO-Status 1 5 |[0H]
STO-Enable 1 6 |[oJ] «— .
STO-Status 2 7 |[oH] J Bezpecnostni interlock Zajisteni
STO-Enable2 8 |04 spinac
Dvoukanalovy
X1 +24y 1 |[[o¥}——e— +24y SILCL3, PLe
GND 2 |[oF]
- JuU Uy L
sTO+24v 3 |04 . -
STOGND 4 |[[o7] interlock Zajisténi
STO-Status 1 5 |7 -
STO-Enable1 B ]EI] - 3 Bezpecénostni
STO-Status 2 7 |[o] kontrolni -
ﬁ—
STO-Enable 2 8 —I , obvod interlock Zajisteni
"3
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6.16.6. Skfin, zapojeni

Servozesilova¢ ma stupen kryti IP20. Musite proto vybrat skFifi, ktera umoznuje bezpecny provoz zafizeni.
SkF¥ift musi mit kryti alespori IP54. Zapojeni vodi&(i v uréené skiini musi vyhovovat pozadavkim normy CSN
EN 60204-1 a CSN EN ISO 13849-2 (Tabulka D.4).

Pokud pfipojujete vodice, které vedou mimo uréenou skfin (IP54), musi byt kabely dobfe upevnény,
chranény pred vnéjSim poskozenim (napfiklad uloZzenim do kabelového kanalu), umistény do riizné
stinénych/oplasténych kabell nebo chranény samostatné pfipojenim na zem.

6.16.7. Popis funkce

Neni-li funkce STO (bezpeéné zastaveni) zapotfebi, musi byt vstup STO-Enable pfipojen pfimo na +24 V.
Funkce STO je tak pfeklenuta a nelze ji pouzivat.

Je-li funkce STO pouzivana, musi byt vstup STO-Enable pfipojen na vystup fizeni zabezpeceni nebo
bezped&nostniho relé, které splfiuje pfinejmensim pozadavky PLd, CAT 3 podle CSN EN ISO 13849 (schéma
zapojeni: =» str. 58).

SIL2/PLd jednokanalové ovladani

PFi jednokanalovém ovladani bezpe€nostni funkce STO (SIL2/PLd) se STO aktivuje jednim vystupem
bezpecnostniho spinaciho zafizeni (napf. bezpe¢nostniho relé). Chybna aktivace nebude rozpoznana. Proto
musi byt vystup ovladani kontrolovan kvili mozné zavadé.

| STO  ENAB  Displej Motor ma Bez
oV oV n602 ne ano
oV +24V | F602 ne ano
+24V |0V opmode ne ne
+24V | +24V | opmode s ,teCkou” ano ne

Kdyz je béhem provozu aktivovana funkce STO odpojenim vstupu STO od 24 V, motor se nefizené zpomali
(nefizeny dobéh) a servozesilova¢ zobrazi poruchu F602.

SIL2/PLd dvoukanalové ovladani (jen u AKD-x048, v pfipravé)

PFi dvoukanalovém ovladani bezpecnostni funkce STO (SIL2/PLd) se aktivuji vypinaci okruhy STO-Enablel
a STO-Enable2 samostatné dvéma vystupy bezpecnostniho spinaciho zafizeni (napf. bezpe€nostniho relé).

Motor ma

STO-Enablel STO-Enablel ENABLE Displej moment Bezpecénost
oV oV oV n602 ne ano

oV oV +24 F602 ne ano

+24 'V +24 'V oV opmode ne ne

+24 V +24 V +24V opmode s ,teCkou“ | ano ne

+24 V ov ov n602 ne ne

+24 V oV +24 V F602 ne ne

ov +24 V ov n602 ne ne

ov +24 V +24 V F602 ne ne

SIL3/PLe dvoukanalové ovladani (jen u AKD-x048, v pfipraveé)

Pfi dvoukanalovém ovladani bezpecnostni funkce STO se aktivuji vypinaci okruhy STO-Enablela STO-
Enable2 samostatné dvéma vystupy bezpeénostniho ovladani (logické stavy viz tabulka vyse).

Pro splnéni PLe nebo SIL CL3 musi byt pravidelné testovano bezpeéné spinani

blokovace impulzd pomoci analyzy signalt STO-Status z bezpe&nostni kontroly.
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6.16.7.1. Signalovy diagram (prtibéh signalu)
Jeden kanal, AKD-x003 az AKD-x024

Diagram nize ukazuje, jak pouzit jednokanalovou funkci STO pro bezpecné zastaveni pohonu a
bezporuchovy provoz servozesilovace.

1. Zabrzdéte pohon Fizenym zpusobem (nastaveni otacek = 0 V).
2. Kdyz je rychlost = 0 ot/min, vypnéte servozesilova¢ (Enable = 0 V)
3. Aktivujte funkci STO (STO =0 V).

n i

Restart
Otacky /
U t
HW-Enable //// ////
z 72
1 =100ms t
U J | Reset‘ .
STO-Enable 7// / satigont /// //
A e
t

Dva kanaly, AKD-x048

Diagram nize ukazuje, jak pouzit dvoukanalovou funkci STO pro bezpec¢né zastaveni pohonu a
bezporuchovy provoz servozesilovace.

1. Zabrzdéte pohon fizenym zpUsobem (nastaveni otaek = 0 V).
2. Kdyz je rychlost = 0 ot/min, vypnéte servozesilova¢ (Enable = 0 V)
3. Aktivujte funkci STO (STO-Enable 1 =0V a STO-Enable 2=0V)

n Restart
Otacky W
Z
t

S /// /// bespetnosive 7 /// ;

s n
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6.16.7.2. Priklady zapojeni

Jednokanalovy SIL2/PLd s AKD-x003 az 024

Priklad aplikace nize ukazuje ochranny kryt a nouzové zastaveni, ovladané bezpecnostnim modulem TG
Drives KSM pro aktivaci vstupu STO-Enable u servozesilovacli AKD-x003 az 024 pro spinéni SIL2, PLd.

Prohlédnéte si pokyny pro skfifi a zapojeni =»str. 56.

+24

GMND

Reset E&?ranny Nouzové zastaveni
81 S 83, «
A f 1
; f l";
24 P P DI DI Dl D Dl
12 O 02 03 04 05 1
KSM —Ci Servozesilovaé
Do
0 01
STO :"
4

Jednokanalovy SIL2/PLd s AKD-x048

Priklad aplikace nize ukazuje ochranny kryt a nouzové zastaveni, ovladané bezpecénostnim modulem TG
Drives KSM pro aktivaci vstupu STO-Enable u servozesilovaée AKD-x048 pro spinéni SIL2, PLd. Neni tfeba

pouzivat signaly STO-Status.

Prohlédnéte si pokyny pro skfif a zapojeni —=>str. 56.

Servozesilovac

STO+24 VY Reset g;?ranny Nouzové zastaveni
S1 S3 .
AEN TN
24 PP DI DI DI DI DI X1
12 01 02 03 04 05 _{i
KSM
8
DO (=
0 02
STO-Enable 1/2
STO GND

X1
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Dvoukanalovy SIL2/PLd jen s AKD-x048

Priklad aplikace nize ukazuje ochranny kryt a nouzové zastaveni, ovladané bezpecnostnim modulem TG
Drives KSM pro aktivaci vstupt STO-Enable u servozesilovace AKD-x048 pro spinéni SIL2, PLd. Neni tfeba
pouzivat signaly STO-Status.

Prohlédnéte si pokyny pro skfifi a zapojeni = str. 56.

Och Y
STO +24V Reset kr(;/t ranny Nouzové zastaveni
S1 S2 {33 . 77
X N
QT o|
24 P P DI DI DI DI DI X1
1.2 01 02 03 04 05 el
KSM Servozesilovaé
8
DO DO =
0 01_02
<
STO-Enable 1 R )
STO-Enable 2 o
STO GND

Dvoukanalovy SIL3/PLe jen s AKD-x048

Priklad aplikace nize ukazuje ochranny kryt a nouzové zastaveni, ovladané bezpecénostnim modulem TG
Drives KSM pro aktivaci vstupt STO-Enable u servozesilovate AKD-x048 pro spinéni SIL3, PLe. Bezpecné
spinani blokovace impulzt musi byt pravidelné testovano pomoci analyzy signalll STO-Status

z bezpec€nostni kontroly.

Prohlédnéte si pokyny pro skfif a zapojeni = str. 56.

Ochranny
5TO+24 V Reset Kryt Nouzové zastaveni

S1I 5 ____?337 1

g
«f
24 P P DI ol Dl ol DI X1
12 o1 02 03 04 05 -6 |
KSM Servozesilovaé
8
DI DI DODO o
1] 06 07 01 02
L [P -t
STO-Enable 1 _ i i ,L
STO-Enable 2 5
STO-Status 1
STO-Status 2
STO GND
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6.16.7.3. Test funkce
Jednokanalové ovladani, SIL CL2 / PLd

PRIPOMINKA Funkci STO musite otestovat po prvnim spusténi servozesilovace, po kazdém zasahu do
zapojeni nebo po vyméné jedné nebo nékolika soucasti servozesilovace.

| Metoda 1, servozesilovaé zustava aktivovany

Metoda 2, servozesilovac je zablokovany

1. Zastavte pohon nastavenim Zzadané hodnoty na | 1. Zastavte vSechny pohony nastavenim
0 V. Nechejte servozesilova¢ zapnuty. zadané hodnoty na 0 V, zablokujte
NEBEZPECIi: Nevstupujte do nebezpeéného servozesilova¢ (Enable = 0 V).
prostoru! 2. Aktivujte funkci STO napfiklad otevienim
2. Aktivujte funkci STO napfiklad otevienim ochranného §titu.
ochranného $titu. 3. Na displeji servozesilovace se zobrazi
3. Rozepne se poruchovy kontakt, sitovy stykac porucha n602.
odpoji napajeni a na displeji servozesilovace se
zobrazi porucha F602.

Dvoukanalové ovladani, SIL CL2 / PLd

PRIPOMINKA Funkci STO musite otestovat po prvnim spusténi servozesilovace, po kazdém zasahu do
zapojeni nebo po vyméné jedné nebo nékolika soucasti servozesilovace.

| Metoda 1, servozesilovaé zUstava aktivovany

Metoda 2, servozesilovac je zablokovany

Zastavte pohon nastavenim zadané hodnoty na
0 V. Nechejte servozesilova¢ zapnuty.
NEBEZPECI: Nevstupujte do nebezpeéného
prostoru!

Aktivujte funkci STO napfiklad otevienim
ochranného $§titu.

Rozepne se poruchovy kontakt, sitovy stykac

Zastavte vSechny pohony nastavenim
zadané hodnoty na 0 V, zablokujte
servozesilova¢ (Enable = 0 V).

Aktivujte funkci STO napfiklad otevienim
ochranného §titu.

Na displeji servozesilovage se zobrazi
porucha n602.

odpoji napajeni a na displeji servozesilovace se
zobrazi porucha F602.

Dvoukanalové ovladani, SIL CL3 / PLe
Pro spinéni PLe / SIL CL3 musi byt pravidelné testovano bezpecné spinani blokovace
impulzt pomoci analyzy signall zpétné vazby z bezpecnostni kontroly:
e Pfispusténi systému
o  P¥irestartu po spusténi ochranného zafizeni
e Minimalné kazdych 8 hodin obsluhou.

Vstupy STO-ENABLE 1 a STO-ENABLE 2 jsou aktivovany stfidavé podle definované posloupnosti testu.
Stav blokovace impulzu je k dispozici na digitalnim vystupu AKD a je analyzovan bezpec¢nostni kontrolou.

Testovaci posloupnost pro otestovani funkénosti bezpe&nostniho blokovace impulzd musi byt provadéna
podle nasledujiciho asového diagramu.
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Pocateéni stav testovaci posloupnosti:

e PFipravenost k provozu FAULT = ,1*
e Povolovaci signal ENABLE = ,0*
e STO-ENABLE 1 =,0“a STO-ENABLE 2 =,0"

—_

ut
24V DC
X111
U ' i
Fault T
X8M1,2 |
i -
U f 1 | | |
Enable | | |
X8/4 I | |
U ' : |r i ]
STO-Enable1 |
X1/6
|
| : ' | A| i
ut | | | | I | |
STO-Enable2 | : ' —
W77
X1/8 | | / A | N
' | | | | | |
U | | | |
STO-Status1 :
¥ 7,
77/
|- L
| | I |
\'?;T{)-\‘?-latusliJ !r | : : | l
XAIT If/// | | | ; ; ;//I _
i [ | i
| I

|
Start | T2 LE End

Legenda:

FAULT (Porucha): reléovy vystup, 1 = pfipraven k provozu
STO-ENABLE 1: digitalni vstup, 1. vypinaci okruh
STO-ENABLE 2: digitalni vstup, 2. vypinaci okruh
STO-STATUS 1: digitalni vystup, stav 1. blokovace impulzt
STO-STATUS 2: digitalni vystup, stav 2. blokovace impulzud
T1 ... T5: Testovaci posloupnost

Start: Start testovaci posloupnosti

End: Konec testovaci posloupnosti
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6.17. Ochrana proti urazu elektrickym proudem

6.17.1. Svodovy proud

Svodovy proud ve vodi¢i PE vznika slou¢enim svodovych proudl zafizeni a kabelu. Svodovy proud
obsahuje proudy mnoho frekvenci, z nichz proudovy chrani¢ vyhodnocuje proud s frekvenci 50 Hz. Z tohoto
dlvodu nelze méfit svodovy proud béZznym multimetrem. Pro orientaci Ize pouzit nasledujici pfedpoklad
velikosti svodového proudu na naSich nizkokapacitnich kabelech pfi sitovém napéti 400 V a v zavislosti na
taktovaci frekvenci vykonového stupné:

lieak = N x 20 mA + L x 1 mA/m pfi taktovaci frekvenci 8 kHz na vykonovém stupni
lleak = N X 20 mA + L x 2 mA/m pfi taktovaci frekvenci 16 kHz na vykonovém stupni
(kde lieak = svodovy proud, n = pocet servozesilovact, L = délka motorového kabelu))

Pfi jiném jmenovitém sitovém napéti se svodovy proud méni umérné velikosti napéti.
Priklad: 2 x servozesilovate + 25m motorovy kabel pfi taktovaci frekvenci 8 kHz:
2 x20 mA + 25 m x 1 mA/m = 65 mA svodovy proud.

JelikoZ je svodovy proud do PE vétsi nez 3,5 mA, musi byt ve souladu s €SN EN 61800-
5-1 pfipojeni PE bud zdvojeno nebo pfipojeno kabelem s prafezem >10 mm?2. Pro splnéni
tohoto pozadavku pouzijte svorku PE a pfipojovaci Srouby PE.

Pro minimalizaci svodovych proud( Ize pouzit nasledujici opatfeni:

e Zkratte délku motorovych kabeld.
e Pouzijte kabely s malou kapacitou (=¥ str. 39).

6.17.2. Proudovy chrani¢ (RCD)

V souladu s CSN EN 60364-4-41 — Elektrické instalace nizkého napéti a CSN EN 60204 — Bezpe&nost
strojnich zafizeni Ize pouzit proudové chranice za pfedpokladu, Ze jsou spinény pfislusné normy. AKD ma
3fazovy systém s B6 muUstkem. Proto musi byt pouzity proudové chranice, které jsou citlivé na vSechny
proudy, aby mohl byt detekovan kazdy DC svodovy proud. Orientaéni uréeni velikosti svodového proudu viz
pfedchozi kapitola. Jmenovité rezidualni proudy proudového chranice:

. Ochrana proti dotyku nezivych &asti (nepfimému dotyku) stacionarnich a mobilnich
10 az 30 mA e . ; Moo e
zafizeni a také ochrana proti dotyku zivych &asti (pfimému dotyku).
50 az 300 mA Ochrana proti dotyku nezivych &asti (nepfimému dotyku) stacionarnich zafizeni

Doporuceni: Na ochranu proti dotyku zivych &asti (pfimému dotyku) (s motorovymi kabely
kratSimi nez 5 m) doporucuje TG Drives individualni ochranu kazdého servozesilovace
pomoci 30mA proudového chranice, citlivého na vSechny proudy.

Pouzijete-li selektivni proudovy chrani¢, zabrani inteligentnéjsi vyhodnocovaci proces nezadoucimu
bezdlvodnému vypinani chranice.

6.17.3. Oddélovaci transformatory

Kdyz je ochrana proti dotyku nezZivych ¢asti (nepfimému dotyku) absolutné nezbytna bez ohledu na vy3si
svodovy proud nebo kdyZz je pozadovan alternativni zplsob ochrany proti nebezpeci trazu elektrickym
proudem, Ize AKD provozovat také pfes oddélovaci transformator (schéma zapojeni =¥ str. 97). Pro
monitorovani zkratd Ize pouzit monitor zemniho proudu.

POZNAMKA Zajistéte, aby byla délka vedeni mezi transformatorem a servozesilovacem co mozna
nejkratsi.
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7. Mechanicka instalace

A% T B V1 =41 (<Y o To] 4 ) VA O TSP 66

7.2. Pokyny pro mechanickou INSTAIACH ............ocuiiiiiiiiiiiiiiee e 66

7.3. Montazni vykresy pro standardni SirKU..........coooiuiiiiiiiiii e 67

7.4. Montazni vyKresy pro zvEtSENO0U SITKU ........eevieiiiiiii i 71
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7.1. Dulezité pokyny
UPOZORNENI
Neni-li servozesilova¢ (nebo motor) Fadné uzemnén, hrozi nebezpedi Urazu elektrickym
proudem vlivem vysoké urovné ruSeni. Nepouzivejte montazni desky s natérem
(nevodivé).
PRIPOMINKA Chranite servozesilovac pfed nepfipustnym namahanim. Dbejte hlavné na to, aby béhem

prepravy nebo manipulace nedoslo k ohnuti Zadné €asti a zméné izolaénich vzdalenosti.
Nedotykejte se elektronickych soucasti a kontakt(.

PRIPOMINKA V pfipadé prehfati se servozesilova¢ sam vypne. Zajistéte dostatecny pfivod chladného

I I I ,\

filtrovaného vzduchu do spodni ¢asti rozvadége nebo pouzijte tepelny vyménik (,Okolni
podminky, ventilace a montézni pozice* (=¥ str. 32)).

PRIPOMINKA Nemontujte pfimo vedle servozesilovace zafizeni, které vytvari magneticka pole. Silna

7.2.

magneticka pole mohou pfimo ovlivnit interni souc¢asti. Nainstalujte zafizeni, které vytvafri
magnetické pole, v dostate€né vzdalenosti od servozesilovate anebo magneticka pole
odstifte.

Pokyny pro mechanickou instalaci

Pro instalaci AKD jsou zapotfebi alespon nasledujici nastroje; vase konkrétni instalace maze vyzadovat
dalSi nastroje:

Srouby M4 s vélcovou hlavou s vnitfnim $estinranem (CSN EN ISO 4762)
3mm inbusovy kli¢

Kfizovy Sroubovak Phillips &. 2

Maly Sroubovak s plochym ostfim

Rozmeéry a pozice montaznich otvord zavisi na varianté servozesilovace:

\ Varianta servozesilovace \ Skfin
AKD-B, -P, -T Standardni Sitka, =» str. 65
AKD-T-IC, -M-MC, -M-M1 ZvétSena Sitka, =¥ str. 69

Nainstalujte servozesilova¢ nasledovné:

1.

Pfipravte misto.

Namontujte servozesilova¢ do uzaviené skiiné rozvadéce (->str. 32). V misté instalace nesmi
byt materialy, které by mohly zplsobit zkrat nebo korozi. Montazni pozice v rozvadéci -»str.
65 a dalSi respektive =»str. 69 a dalsi.

Zkontrolujte ventilaci.

Zkontrolujte, zda ventilaci nic nebrani, a zajistéte dodrzovani pfipustné okolni teploty = str.
32. Dodrzujte pozadovany volny prostor nad a pod servozesilovaCem =»str. 65 a dalsi
respektive =>str. 69 a dalsi.

Zkontrolujte chladici systéem.
Pokud je v rozvadéci pouzit chladici systém, umistéte jej tak, aby zkondenzovana voda
nemohla kapat na servozesilova¢ nebo pfidavna zafizeni.

Namontujte servozesilovac.
Namontujte servozesiloval a napajeci zdroj blizko sebe na vodivou uzemnénou montazni
desku v rozvadé&ci.

Uzemnéte servozesilovag.
Stinéni a zemnéni pro splnéni podminek elektromagnetické kompatibility (EMC) ->str. 93.
Uzemnéte montazni desku, kryt motoru a CNC-GND Fidiciho systému
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7.3. Montazni vykresy pro standardni Sirku

7.3.1.

Umisténi servozesilovace v rozvadéci, AKD-xzzz06, standardni Sirka

Material: Srouby M4 s valcovou hlavou s vnitinim $estihranem (CSN EN 1SO 4762), 3mm inbusovy kli¢

—
AKDx00306...AKDx00606 AKDx01206 AKDx02406 o
FANNNNBYL 5 86 82 325049 ‘R
5 10
IR AR ﬁTﬁ |
e T e )
5 & AKD = : 8 AKD
= ! -A.\ x1 !
& ;‘ﬂ “ e '.’ ;
Q X u- 1 L t lq
! ¢ 2
iy E «©
o - To]
M~
o™
| | o
dn Flw dl‘ FIW
ote @ e e - f
E _!—
iy i es ,
3 3 f
o
R v
Nechejte vysrafovany res
prostor voiny! 3 A
Rozméry v mm 2 Proud vzduchu

with cable < 265 R

with cable< 215

with cable 185

«— s kabelem < 265
«— s kabelem < 215
«— s kabelem 185
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7.3.2. Skrin fidici jednotky AKD-xzzz07, standardni Sifka

Material: Srouby M4 s vélcovou hlavou s vnitfnim $estihranem (CSN EN ISO 4762), 3mm inbusovy kli¢

AKDx00307...AKDx01207 AKDx02407 AKDx02407
v
SARNNR2 . R
2 2
k—ﬁ‘ﬁ—ﬂl«—ﬁlﬁ—-ﬂ«—ﬁl f} I f} —i2 & \
[ Ul N BT N u-ﬁ
hﬁm s AKD, AKD
5 ] ;Emu‘l’“
sy
(32}
<
N
N
()]
N
== '
TR
v
flsad ] o
Nechejte vysrafovany o A
prostor volny! @ Proud R
Rozméry v mm vzduchu '
with cable < 265 « s kabelem < 265

with cable< 225

|

«— s kabelem < 225
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7.3.3. Rozméry AKD-xzzz06, standardni Sirka

4__—-_'_-_-_-.

B1 (with connectors)

A
A1 (with connectors) C

|
A1 (s konektory), B1( bez konektoru)

\ l
=

Standardni $itka A AL B | 81 C D E
110-230 V mm | mm mm | mm mm mm  mm
AKD 3A, 6A 156 185 168 200 59 54 150
AKD 12A 187 215 196 225 78,4 | 72 177
AKD 24A 228 265 248 280 100 96 217
AKD Standard Width AKD Standard Width AKD Standard Width
110 - 230V, 3A - 6A 110 - 230V, 12A 110 - 230V, 24A
o o o po © 45 45
< ‘0 < : o < 9.2 92 o
__--|--.__
i ' I
| | 32 |
| i |
I | |
| | |
o .
| 23 | |
| o | ool © | hL? ©
- | 38 - %3
I | |
| i |
| i |
[} pe— | |
.45 .
| |
59 :
|
i :
45 |
78.4 I
. 4.5
100
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7.3.4. Rozméry AKD-xzzz07, standardni Sirka

——

A

\

B1 (with connectors)

A1 (with connectors)

A1 (s konektory), B1( bez konektoru)

Standardni Sirka

480V

AKD 3A, 6A, 12A 185 | 221 | 256 | 290 70 65 232
AKD 24A 228 264 306 340 105 99 273
AKD 48A 225 264 385 526 185 181 320
AKD Standard Width AKD Standard Width AKD Standard Width
480V, 3A - 12A 480V, 24A 480V, 48A
5.5 5.5
5 5.5
S o 11 11
@ 105 3 | 11 | - o . | . -
\ f | | |
! o -
| B I I .
| o S
| B | | |
| o | | |
[ ol I I I | ‘ |
| = B i | |
i R I A R
: ‘ - - | ' |
I I | I : | - QIR 8
! o . | -
| . | | |
| o L |
: o | | |
= | | I - ! :
70 > j | | |
5. 54 55 | | |
105 | : |
' | A
I i
5.9 150
185
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7.4. Montazni vykresy pro zvétSenou Sirku

7.4.1. Umisténi servozesilovace v rozvadéci, priklad s AKD-M00306

Material: Srouby M4 s valcovou hlavou s vnitinim $estihranem (CSN EN 1SO 4762), 3mm inbusovy kli¢

e NN AKD-x01206 AKD-x02406 p
99 76 32 A
l f I
L] L]
12
o
Ll
x
0
~
o
fa
ﬁ L]
Nechejte vysrafovany N\ §
prostor voiny! 0
Rozméry v mm £ Proud vzduchu
L ]
i with cable < 269 « s kabelem < 265
with cable< 215 =i « s kabelem < 215
with cable 1695 — s kabelem 185
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7.4.2.

Umisténi servozesilovace v rozvadédi, priklad s AKD-M00307

Material: Srouby M4 s valcovou hlavou s vnitfnim $estihranem (CSN EN ISO 4762), 3mm inbusovy kli¢

AKD-M00307...

AKD-M01207
104

AKD-x00307...

AKD-x01 207

AKD-x02407

AKD-x02407

~EE

N\3;

2] g2
[Eiy: i
4_ k-

Nechejte vysrafovany

Mﬂhﬁ

)
[ir ] l n-1

243

ﬁﬁ

00

prostor volny! % Proud b !
Rozméry v mm vzduchu
with cable < 265 < s kabelem < 265
with cable< 225 N « s kabelem < 225
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7.4.3. Rozméry AKD-xzzz06, zvétSena Sirka

\

A

B1 (with connectors)

A1 (with connectors)

|
A1l (s konektory), B1( bez konektoru)

Zvétdend Sitka

110 az 230V

AKD 3A, 6A 156 | 185 168 | 200 89 84 150
AKD 12A 187 | 215 196 | 225 96 91 177
AKD 24A 228 | 258 248 | 278 100 96 217
AKD Extended Width AKD Extended Width AKD Extended Width
110V to 230V, 3A to BA 110V to 230V, 12A 110V to 230V, 24A
™ 45 ™ 45 © 45 45
= 9.2 © < 9.2 © < 9.2 92
—— A
|
29.5 39.2 !
32 |
|
|
0| o |
8| L '
< | .
RS | 5l
| v . N N
|
|
29.5 |
ml |
.45 :
89 |
39.2 :
|
45 |
95 I
45
100
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7.4.4. Rozméry AKD-xzzz07, zvétSena Sirka

-
_—-—'___-_-
©w
S
3
wm| £
8
£
s
m
e —
\ ——
A D
A1 (with connectors) C
|
Al (s konektory), B1( bez konektoru)
ZvétSena Sirka A Al B 81 C D E
480V mm mm mm mm mm mm mm
AKD 3A, 6A, 12A 185 221 | 256 | 290 | 100 95 232
AKD 24A 228 | 264 | 306 | 340 | 105 99 273
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8.1. Dulezité pokyny

NEBEZPECI:

Nikdy neodpojujte elektricka pfipojeni k servozesilovaci, pokud je pod napétim. Hrozi
nebezpedi vzniku elektrického oblouku, coz muze zpUsobit poskozeni kontaktl a
vazné zranéni osob. Po odpojeni servozesilovaCe od napajeni pockejte alespon 7
minut, nez se dotknete ¢asti zafizeni, které by mohly byt potencialné pod napétim
(napfiklad kontakt() nebo rozpojite jakékoli spoje.

Na kondenzatorech se mlze udrzet nebezpeéné napéti az 7 minut po vypnuti
napajeni. Pro zajisténi bezpeCnosti zméfte vZzdy napéti na stejnosmérném meziobvodu
a vyCkejte, dokud jeho hodnota neklesne pod 60 V

Pfipoje pro ovladani a napajeni mohou byt pod napétim, i kdyZz se motor netodi.

PRIPOMINKA

PRIPOMINKA

PRIPOMINKA

POZNAMKA

Nespravné sitové napéti, nevhodny motor nebo chybné zapojeni mohou servozesilova¢
poskodit. Zkontrolujte, zda je servozesilova¢ vhodny pro dany motor. Porovnejte
jmenovité napéti a proud pfipojovanych zafizeni. Zapojte zafizeni podle schématu
zapojeni: =¥ str. 80).

Ujistéte se, Ze maximalni pfipustné jmenovité napéti na svorkach L1, L2, L3 nebo +DC,
—DC nebude prekro&eno o vice nez 10 % ani v nejvice nepfiznivych situacich (viz CSN
EN 60204-1).

PFilis vysoky jmenovity proud externiho jisténi ohrozi kabely a zafizeni. Jisténi AC
napajeni a 24 V napajeni musi nainstalovat uzivatel. Doporu¢ené hodnoty =¥ str. 37.
Pokyny pro pouziti proudovych chrani¢d =» str. 62.

Stav servozesilovace musi byt monitorovan fidici jednotkou (PLC), aby byly rozpoznany
kritické situace. Zapojte poruchovy kontakt (FAULT) sériové do obvodu nouzového
vypnuti systému. Obvod nouzového vypnuti musi ovladat styka¢ na pfivodu napajeni.

Pro zménu nastaveni servozesilovace je dovoleno pouzivat konfigura¢ni software.
Jakékoli jiné zmény nebo zasahy zpulsobi zneplatnéni zaruky.
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8.2. Pokyny pro elektrickou instalaci

Nainstalujte elektricky systém servozesilovaCe nasledovné:

1. Zvolte kabely v souladu s normou CSN EN 60204 =» str. 39.

2. Nainstalujte stinéni a zemnéni servozesilovace.
Stinéni a zemnéni pro splnéni podminek elektromagnetické kompatibility
(EMC) viz =str. 93 =>str. 80 a dalsi.
Uzemnéte montazni desku, kryt motoru a CNC-GND fidiciho systému

3. Zapojte servozesilovac a konektory.
Dodrzujte ,Doporuceni pro potlageni elektromagnetického ruseni“: = str. 93

Zapojte poruchovy kontakt (FAULT) sériové do obvodu nouzového vypnuti
systému.

Zapojte digitalni vstupy a vystupy

Zapojte analogovou zem (také kdyz jsou pouzity sbérnice).

Pfipojte analogovy vstupni zdroj, je-li zapotfebi.

PFipojte snimac¢ (zafizeni pro zpétnou vazbu).

Pfipojte hardwarové doplriky.

PFipojte motorovy kabel.

PFipojte stinéni na obou koncich. Je-li délka kabelu > 25 m, pouzijte motorovou
tlumivku.

Pfipojte bezpe&nostni brzdu motoru, pfipojte stinéni na obou koncich.
Pfipojte externi brzdny rezistor, je-li zapotfebi (s jiSténim).

PFipojte pomocné napajeni (maximalni pfipustné hodnoty napéti viz elektrické
parametry (=?str. 34 nebo —»str. 35).

PFipojte sitoveé filtry u AKD-xzzz06 (stinéné vodi¢e mezi filtrem a
servozesilovaem).

Pfipojte napajeni z elektrické sité.

Zkontrolujte maximalni pfipustnou hodnotu napéti (=str. 34 nebo —»str. 35).
Zkontrolujte spravnou funkci proudovych chranicli: =» str. 62

PrFipojte PC (=str. 161) pro nastaveni servozesilovace.

4. Zkontrolujte zapojeni podle schématu.
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8.3. Zapojeni

Postup instalace je popsan jako pfiklad. V zavislosti na aplikaci zafizeni mize byt vhodné nebo nutné pouzit
odlisny postup. Na vyzadani mize TG Drives poskytnout pfislusné skoleni.

NEBEZPECI

Hrozi nebezpedi vzniku elektrického oblouku, coZz muze zplsobit poSkozeni kontaktu
a vazné zranéni osob. Instalujte a zapojujte zafizeni, jen kdyZ neni pod napétim, t;.
neni zapnuté napajeni z elektrické sité ani pomocné napajeci napéti 24 V ani zadné
napajeci napéti na ostatnich pfipojovanych zafizenich.

Zajistéte, Ze je rozvadéc¢ bezpecné odpojeny (napfiklad uzamknutim, vystraznymi
znackami). Jednotliva napéti se zapinaji poprvé az pfi konfiguraci servozesilovace.

PRIPOMINKA

POZNAMKA

Instalaci servozesilovace smi provadét pouze odborni pracovnici s pfislusnou kvalifikaci
pro montaz elektrickych zafizeni. Vodi€e se zelenou izolaci s jednim nebo vice Zlutymi
pruhy nesmi byt pouzity jinak nez pro zapojeni ochranného uzemnéni (PE).

Symbol uzemnéni, ktery najdete ve vSech schématech zapojeni, znamena, ze musite
zajistit elektricky vodivé spojeni s co mozna nejvétsSi moznou plochou mezi oznacenou
soucasti a montazni deskou v rozvadéci. Toto spojeni slouzi pro u€inné uzemnéni
vysokofrekvenéniho ruSeni a nesmi byt zaménovano se symbolem PE (PE = ochranna
zem, bezpe&nostni opatieni podle CSN EN 60204).

Pouzijte nasledujici schémata zapojeni: Pfehled (vSechna pfipojeni):

- varianta AKD-B/P/T =» str. 80 a dalsi
- varianta AKD-M =» str. 88 a dalsi
Stinéni: =» str. 93

Sitové napgjeni: =» str. 100

DC meziobvod: =» str. 102
Motor: =» str. 110
Snimace (zpétna vazba): =» str. 114
Elektronicka prevodovka: =» str. 129
Emulace enkodéru: =» str. 131
Digitalni a analogové vstupy a vystupy: =» str. 137
Servisni rozhrani: =» str. 161
Rozhrani CAN Bus =» str. 165
Rozhrani Motion Bus =» str. 170
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8.4. Soucasti servosystému

S AKD-xzzz06

POZNAMKA

Kabely nakreslené silnou ¢arou jsou stinéné. Elektricka zem je nakreslena ¢erchovanymi
Carami (Carka-tecka). Pfipojeni doplikovych zafizeni k servozesilovaci oznacuji
¢arkované Cary. Pozadované pfisludenstvi je popsano v prehledu pfislusenstvi.

Brzdny rezistor

(doplnék)

Sitovy filtr e ===
= |
= |

Jisti¢/chranic
Motorova tlumivka
(doplnék)

Pojistky

Napajeni ze sité
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S AKD-xzzz07

POZNAMKA Kabely nakreslené silnou ¢arou jsou stinéné. Elektricka zem je nakreslena ¢erchovanymi
Carami (Carka-tecka). Pfipojeni doplfikovych zafizeni k servozesilovaci oznaduji
¢arkované Cary. Pozadované pfisluSenstvi je popsano v pfehledu pfisludenstvi.

Brzdny rezistor
(doplnék)

Jisti¢/chrani¢ |
Motorova tlumivka
(doplnék)

1

Napajeni ze sité
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8.5. Prehled zapojeni AKD-B, AKD-P, AKD-T

8.5.1. Umisténi konektoriit AKD-x00306, AKD-x00606

X12 CAN In

X1
Napajeni 24 V
STO

X2
Motor,
brzda

X3 (7 kontakt()
Napajeni
DC meziobvod
Brzdny rezistor

Ochranna zem
(PE)

Dopliikovy vstup/vystup (I/O) jen k dispozici jen pro servozesilovace AKD-T.

X13 CAN Out Wsﬂovac
i

X11 Servisni

Dopliikové
vstupy/
vystupy

X5/6 Motion Bus

X7/8 1/0
(vstupy/vystupy)

F10 Zpétna vazba

(snimac)

<4 == = -

S~

X9

Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna vazba

X21/22 1/10
(vst./vyst.)

X23/24 1/0
(vst./vyst.)

Konektor pro
SD kartu
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8.5

2.

Schéma zapojeni AKD-x00306, AKD-x00606

DodrzZujte bezpe¢nostni pokyny Bioani
a predepsané pouZiti AKD-x00306/x00606 Rlzﬂe'r'n
+24 V vuci
X10 X7 1/0 GND
;/;":;torl(;e/ sledovani DCOM? -1: o 1/O-GND
2
iné ] zpstna vazba 1 DIGITAL-IN7 fremm30—
vazba
3
j L@) DIGITAL-IN4 =m0 -
/_\ X9 DIGITAL-IN3 -—434;
o 5
Zpétna vazba 2/3 -
X | <o Elcktronicka DIGITAL-OUT2- e >0 Digital2
prevodovka 6
Emulace enkodéru DIGITAL-OUT2+ e -0
7
X2 DIGITAL-OUT1- j=mD0 Digital1
8
DIGITAL-OUT1+ }mmD-0-
9 (Ref. Point)
DIGITAL-IN2 |0
10 (Home Switch)
DIGITAL-IN1 f==2-0 -
1
X8 I D0 - Obvod
Porucha \ 2 nouzového
[— )0 zastaveni
3
————— 1 Fg1 DCOMS pm=m>o——— 1 I/O-GND
1 Brzdny :‘T:\T':_::—]_{_TM- -RB %3 ENABLE __4 |
rezistor (| [ 2 -DC -
: : | —e | — 5 (NSTOP)
[ _ o—-— I N
: :__I{_I E———]‘{—)I' A :_3_ +RB (+DC) DIGITAL-ING [
1 _+_Y 6 (PSTOP)
:Lé__ DIGITAL-INS |mm>0— T
+
- - +24 V Vg
e ™ 4 b § [ ] ) R
' Rt B AGND Tm:::qﬁ:
| -— _ wt
| ——0-Cmm |2 8 P;:%ec::netru
: —H—o{- L3 Analog-Out+ | + +-10V
! - = . 9_ || ||
| _—°'€—- PE Analog-In - e - napéti Zadané
: o) 10 I || hodnoty otadek
| ) 1 Analog-In + | * 410V
| -t = +2qv X1
3 X5
I —o-Cmatl— STO 8
| m—)———«—— Ugastnik
:’___ || I _2__ GND Motion Bus In
¢ | | " K - X6 8
. ) 7 - J& il
Filtr Zdroj 24V Motion Bus Out [ Ucastnik
[ | DC
|_\_\_\I i\ x12 )+3 CAN
-—
CAN In Ugastnik
Styka& . !
yrat | X13 3 CAN
-_H’— ’
MQa (a0
Fur[Fng g Ft| Frie| Fra 8
X1 TCP/IP e )——<+—{ Senis
| X21,22, 23,24
Doplitkova vstup/vystupni ->+’— Rizeni
@ (I/O) karta
L1 L2 L3 PE @ Pripojeni PE (ochranna zem)
,TJ77 i Pfipojeni zemé 3asi (panel)

@ Pripojeni stinéni pres konektor

Doplnkovy vstup/vystup (1/0) jen k dispozici jen pro servozesilovace AKD-T.
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8.5.3.

X12 CAN In
X13 CAN Out

X1
Napéjeni 24 V
STO

Servozesilovac¢

X2
Motor,
brzda

X3 (8 kontaktu)
Napajeni
DC meziobvod
Brzdny rezistor

Ochranna zem
(PE)

3 TGdrives

/|

/]

d

N

Umisténi konektorti u AKD-x01206

X11 Servisni

X5/6 Motion Bus

X7/8 1/0
(vstupy/vystupy)

F10 Zpétna vazba
(snimac)

4= =

X9
Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna vazba

Dopliikovy vstup/vystup (I/O) jen k dispozici jen pro servozesilovace AKD-T.

Dopliikové
vstupy/
vystupy

X21/22 1/0
(vst./vyst.)

X23/24 110
(vst./vyst.)

Konektor pro
SD kartu

Q TG drives
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8.5.4. Schéma zapojeni AKD-x01206

Dodrzujte bezpecnostni pokyny B
a pfedepsané pouziti AKD-x01206 +24 Slvzuec?l
%10 X7 1 I/O GND
véetné sledovani +
——:).o—
teploty DCOM7 »
zpétna e DIGITAL-IN7 |=m=>-0 -
vazba 1 H Zpétna vazba 1 3
) DIGITAL-IN4 == "-0
i ” DIGITAL-IN3 |==>0—
Zpeind vazba 2/3 DIGITAL-OUT2- famm >0 Digital2
| —<at—p—C s} Elektronicka . : Igita
prevodovka 6
Emulace enkodéru DIGITAL-OUT2+ e D-0-
7
X2 DIGITAL-OUT1- jmD-o Digital{
8
DIGITAL-OUT1+ femmD-0
9 (Ref. Point)
DIGITAL-IN2 |em=>-0
10 (Home Switch)
DIGITAL-INT =
X8 N PO
Obvod
Porucha \ 2 nouzového
o 50— zastaveni
Kdyz je pfipojen externi 3
brzdny rezistor, odpojte DCOM8 jmm>o0———— I/O-GND
propojovaci mustek 1 +RBi X3 4
_____ F —_——
r A B1 2 ENABLE |==>o
| Brzdny [ r——o.= m—]-RB
Lrezisor | | 1o——=1 ] 3 SiimaLig |<Eoe NSTOP) .
: : I | -4“ -DC
| === |
I Lt—f——=q—-1-oC==]+RB (+DC 6 PSTOP
! [ T],J “Eo ) (+ne) DIGITALANS =230 ) T~
S oo+
:Iné-- +24 V vici
7 1/0 GND
it 5 AGND | m:c:\_ﬂ-’:_ - napéti
: |r \l o-Cm= L1 8 tacho:netru
I f—t :,_C_ES_ L2 Analog-Out+ e + +-10V
' o Come 9_ | |
| 7 L3 Analog-In - e - napéti zadané
: — — — 0 -] PE 10 | | | | . Eidfgt\)//otééek
| {b— - Analog-In + |
| @
| 1
| -t = 2av X1 [x5 8
: 3 ) - ~a——1 Ugastnik
| —Oo-Cm=14— STO Motion Bus In
| 2
I I ==1- GND X6 8 ’
L, R - Motion Bus Out [™=> 7 Uastnik
. Zdroj 24V
Filtr ! DC X12 34__ CAN
|-H—
EKJ R CAN In Ugastnik
\
o X13
Stykag 1 CAN Out -)ﬁg’— CAN
1001 00L
. r X11 8 .
Fut[Fnz|Fus] 1 Fii1| Fiz| Fiua TCP/IP | )——~—{ Seris
X21, 22, 23,24
Dopliikova vstup/vystupni '—)—<—>— Rizeni
I (1/0) karta
@ @ Pripojeni PE (ochranna zem)
. Veeedd
L1 L2 L3 PE ,_,71.,7

Pfipojeni zemé $asi (panel)

@ Pripojeni stinéni pfes konektor

Doplnkovy vstup/vystup (1/0) jen k dispozici jen pro servozesilovace AKD-T.
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8.5.5. Umisténi konektorit AKD-x02406 a AKD-x00307 az 02407

X12 CAN In X11Servisni |
X13 CAN Out Servozesilovaé 32:3';3)"5
£ vystupy X21/22 1/0
= (vst.vyst.)
X1
Napajeni 24 V
STO
X5/6 Motion Bus
X2
Motor, X7/8 1/0
brzda (vstupy/vystupy)
X3 (4 kontakty) F10 Zpe’tna vvazba
DC meziobvod (snimac) X23/24 110
(vst./vyst.)

Brzdny rezistor

Konektor pro
SD kartu

X4 (4 kontakty)
Napajeni

X9
Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna
vazba

i Re;ml' Voltage }

o

Ochranna zem
(PE)

Dopliikovy vstup/vystup (I/O) jen k dispozici jen pro servozesilovace AKD-T.
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8.5.6. Schéma zapojeni AKD-x02406 a AKD-x00307 az 02407
Dodrzujte bezpecnostni pokyny R Rizeni
Dodrzo bozponos AKD-x02406/x00307...X02407 e
1/0 GND
X10 X7 1
véetné sledovani DCOM7 pmm>o—— ] I/O-GND
teploty 2
e DIGITAL-IN7 jw==D-0 -
zpétna -— <4
vazba 1 H Zpétna vazba 1 3
) DIGITAL-IN4  JmD-0- -
. DIGITALIN3 |ateyo0—
/\ X9 5
Zpétna vazba 2/3 : . -
X - Ereitf:gnﬁiéa DIGITAL-OUT2 -?}c Digital2
fevodovk
\J Emuiace enkodéru DIGITAL-OUT2+ | s >0
7
X2 DIGITAL-OUT1- j=m>D-o Digital1
8
DIGITAL-OUT 1+ =m0
9 (Ref. Point)
DIGITAL-INZ | — ———
10 (Home Switch)
DIGITAL-INT |- -
X8 IV
— Obvod
Poruchat | 2 nouzového
Lo -0———»—————] zastaveni
Kdyz je pfipojen externi 3
brzdny rezistor, odpojte DCOM8 j=m>yo—+—— I/O-GND
) L mistek
propojovaci ml;_s e ;_ +RBi X3 4
F————— - Fa1 > ENABLE }j==>o -
I Brzdny F+HLT——=4" =]-RB 5 (NSTOP)
: rezistor : | | 3 DC DIGITAL-ING |==d>o0—=— 1T~ 4
! by L ) (PSTOP)
- _ -— 6
| KT JEF— -y o C==*RB (+DC) DIGITAL-ING o T~
1 * ! B2 +
L - ® - - @ 24V
J;é ; ] M 1/0 GND
Fe—————————— ) 1 AGND o - napéti
| T o mm] L1 X4 8 tachometru
: J| 1‘ o_c_i_ L2 Analog-Out+ -—9 I | | | + +-10V
|
| t— 3{_4_ L3 Analog-In - e | | | | - napéti zadané
| — hodnoty otagek
! — _O{@__. | PE Analog-In + ml + w10V
| -
| @
| 1
| oCme ) = +2av X1 [x5 8
| ) «+———] (gastnik
3 .
: —oC sSTO Motion Bus In
NN 21 G X6 8 .
' K Motion Bus Out [=2———=———— Ucastnik
—}_ £ -
Filtr degi C24V X12 3
- CAN
T 1 CANIn  [=)— Gzastnik
Stykaé X13 3
wian s CAN Out | CAN
contactor ! : ———] Ocastnik
[] [] [] [] [] [] X11 8 )
e |PneFns| 1 Fh| Frz| Fis TCP/IP  fomm )——4e———{ Senvis
.—
X21,22,23,24
Doplfikova vstup/vystupni -—)—<—>— Rizeni
I (I/0) karta
@ Pripojeni PE (ochranna zem)
mm

Pripojeni zemé $asi (panel)

| D
L1 L2 L3PE/_,_J."

*=Filtr jen pro AKD-x02406 @ Pripojent stinéni pres konektor

Doplfikovy vstup/vystup (1/0) jen k dispozici jen pro servozesilovate AKD-T.
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8.5.7.

Umisténi konektori AKD-x04807

X4
Napajeni

X14
DC meziobvod

X12 CAN In
X13 CAN Out

(PE)

Ochranna zem

X11 Servisni

X5/6 Motion Bus

X7/8 110

(vstupy/vystupy)

F10 Zpétna vazba
(snimac)

X9
Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna vazba

X1
Napajeni 24 V
STO

X15
24 V napéjeni pro
motorovou brzdu

X3
Brzdny rezistor

X16
Motorova brzda

’ TG drives
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8.5.8. Schéma zapojeni AKD-x04807
Dodrzujte bezpecnostni pokyny Rizeni
a predepsané pouziti AKD-x04807 IZGT.
+24 V viéi
X7 1 1/0 GND
vcetné sledovani DcoM? f==>o 1/O-GND
teploty
X10 2
zZpétna w5 Zpstns vazba 1 DIGITAL-IN7 j==m>-0 -
vazba 1 P 3
) DIGITAL-IN4 pmm>0—at—p— ——t
- DIGITAL-IN3 |asmyo— S
/\ X9
5
Zpétna vazba 2/3 . R iqi
X - Eiektf;gn‘ﬁéa DIGITAL-QUT2 -6}c Digital2
fevodovk
U Emulace enkoderu DIGITAL-OUT2+ fsmm 30
7
X16 DIGITAL-OUT1- |=mmD0 Digital1
8
DIGITAL-OUT1+ jemmDo
(Ref. Point)
DIGITAL-IN2 }===D-0
X2 10 (Home Switch)
DIGITAL-INT o
X8 o
—
Porucha \ 2 Obvod
e O nouzovet]o
o :_1_ DC X14 3 zastaveni
—oCm] n.c. DCmezi DCOM8 mmyo—— | vo-GND
3 obvod 4
—O0Cm=q +DC ENABLE |em>o
Fm————— 4 Fer_ 5 (NSTOP)
: F === ToC==] +RB X3 DIGITAL-ING [==Do——=———F—9
Brzdny | —b | Brzdny
I rezi ! i PSTOP)
| rezistor L | === ) rezistor i 6 ( e
i i TIJ—I_F—B;_q:T_o{-B— RB DIGITAL-INS | - "
L _—_+_ _____ ——o0Cwmm] PE +24 V vadi
nLé . | ® oo
1 L X4 AGND -m - napéti
O mmm—] P 8 tachometru
Sitové
9{—2— L2 napéti Analog-Out+ | + +/-10V
3 9
0—C—4— L3 Analog-in - e : : : : - napsti zadané |
- - 10 + h;)_dné)ty otacek
+ _ (-‘) . ] PE Analog-In + | +-10V
! ] X15| |X8 8
3 / - S
oC +24V Brzda Motion Bus In | Ucastnik
2
I /o-c——— GND Brzda X6 8
Motion Bus Out [==>——"=———] Ucastnik
, oC ; =+24v X1 5
PO C==1— GND X2 oA fm>—Fe—] o
E::I 1y o-Cmi{==-5TO +24v Gcastnik
4
T =1 STO GND X13 3
Stykag I CAN Out fmmy——Zm 1 CAN
+ - Ugastnik
[] [] [] Zdroj 24V
¢ X1 TCP/IP ; Servi
F F F -—Hb— ervis
el o—'F c»c—g—or STO-Status1
— FH1
—JF O-C w1 STO-Enablet
— H2 7
= Fi: O-Comm-fe— STO-Status2 )<= Rizeni
m— o-Cmm1» STO-Enable2
@ @ Pripojeni PE (ochranna zem)
1 L2 L3 F"E ,-,J-n i Pfipojeni zemé $asi (panel)
@ Pripojeni stinéni pres konektor
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8.6. Prehled zapojeni AKD-M

8.6.1. Umisténi konektorit AKD-M00306, AKD-M00606

X1 .,
Napéjenl' 24\ X32 Seersnl
STO
X7/8 1/0
X6 Motion Bus (vstupy/vystupy)
X35/36 1/0
X2 (vstupy/vystupy)
Motor,
brzda

Konektor pro SD kartu

X3 (7 kontakt()

Napajeni

J F10 Zpétna vazba
DC m¢’32|0blv0d (snimac)
Brzdny rezistor

X9
Ochranna zem

Emulace enkodéru,

(PE) pfidavna zpétna vazba
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8.6.2. Schéma zapojeni AKD-M00306, AKD-M00606
Dodrzujte bezpeénostni pokyny a AKD-M00306/00606 Rizeni
predepsané pouziti +24 V vigi
X10 X7 1 /0 GND
véetné sledovani
>o———] vio-
teploty DCOM7 '? 1/0-GND
. DIGITAL-IN7 pum=>0—+—F— —e
zpétna mmm O Zpétna vazba 1 3
vazba 1 kTJ P DIGITAL-IN4 |=mD0—
) DIGITAL-IN3 —gao—-i—,,—--
X9 DIGITAL-OUT2- jemm D-0- Digital2
ein 6
X e Com] i DIGITAL-OUT2+ {em >0
prevodovka 7
Emulace enkodéru DIGITAL-OUT1- -?:}G Digital1
DIGITAL-OUT1+ j==mD-0
X2 9 (Ref. Point)
DIGITAL-IN2 |
-Br 10 (Home Switch)
+Br DIGITAL-IN1 -
1
Nred X8 o
\ Obvod
U Porucha _2 no:;ovér}o
Y 330 zastaveni
20— -
W DCOMS8 -4 110-GND 124V
ENABLE [=m=1o (NS'FOP)
5
R . - DIGITALING |==Do PToR) ™~
P - 6
lorzany  FH T2 3= o-Com RB X3 DIGITAL-INS |=m>o T~
rezistor 1 | 2
| | — == -DC ? ['] i ?
: L : k= : 3 + AGND '_7 - napéti tachometru
| Ttz oC=1*RB  (+DC) g |l | +-10V
I | T Fg2 Analog-Out+ | +
L - Analog-In - -—9 . napéti zadané
10 hodnoty otacek
F—————————— g 4 Analog-In + | + +-10V
| ) O-Cmm L1
| 5
l | 6 DCOM35 fjmm>0————1 I/O-GND
| _ = 7 DIGITAL-IN21 jemD-o
| °‘€© ] PE 3
: +— - @) DIGITAL-IN22 }===D-0 -
| ) 1 X1 DIGITAL-IN23 |emDo—
| o-C == +24V 7
: 3 DIGITAL-OUT21- ch Digital21
| ° :_2__ STO DIGITAL-OUT21+ D0
o I ==1- GND
¢ 4 X36 1
T-1-I + - DCOM36 [==0———————| VO-GND 4y
Filtr 2dro) 24V DIGITALIN24 f=mD0—=———— ——¢
-
T DIGITAL-IN25 |=mD0—
Eb \ DIGITAL-IN26 —:Dc
Styka¢ ! | DIGITAL-OUT22- —834: Digital22
[] [] [] [] [] [] DIGITAL-OUT22+ |== -0
Frt [Fz|Fna| F1| Fiiz) Fra X6 8
i X32 8
TCP/IP, ModBus |=m>——<»——1 Ugastnik
112 L3 PEHJ@T, ﬁin @ Pripojeni PE (ochranna zem)
/7'1?7 Pfipojeni zemé $asi (panel)
@ Pripojeni stinéni pres konektor
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8.6.3. Umisténi konektorit AKD-M01206

X1
Napajeni 24 V
STO

X32 Servisni

X6 Motion Bus

X2
Motor,
brzda

X3 (8 kontakt()
Napajeni
DC meziobvod
Brzdny rezistor

Ochranna zem
(PE)

X7/8 1/0
(vstupy/vystupy)

X35/36 1/10
(vstupy/vystupy)

Konektor pro SD kartu

F10 Zpétna vazba
(snimac)

X9
Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna vazba
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8.6.4. Schéma zapojeni AKD-M01206

Dodrzujte bezpeénostni pokyny a
predepsané pouziti

AKD-M01206

véetné sledovani
teploty

zpétna

X10

Zpétna vazba 1

X9

Zpétna vazba 2/3
Elektronicka
prevodovka
Emulace enkodéru

X2

X7
DCOM7

DIGITAL-IN7
DIGITAL-IN4
DIGITAL-IN3

DIGITAL-OUT2-
DIGITAL-OUT2+
DIGITAL-OUT1-

DIGITAL-OUT1+

DIGITAL-IN2

Rizeni
+24 V vUéi
1/0 GND

I/O-GND

Digital2

Digital1

9 (Ref. Point)
oo -

(Home Switch)

Kdyz je pfipojen externi

brzdny rezistor, odpojte
propojovaci mustek 1

+RBint X3

-RB
-DC

+RB  (+DC)

L1
L2
L3

PE

DIGITAL-IN1
X8

—
Porucha \

DCOM8
ENABLE

DIGITAL-IN6
DIGITAL-IN5

AGND

Analog-Out+
Analog-In -

Analog-In +

Obvod
nouzového
zastaveni

I/O-GND +24V

(NSTOP)

(PSTOP)

L — 4oy X1
L sTO

— GND

X35
DCOM35

DIGITAL-IN21
DIGITAL-IN22
DIGITAL-IN23
DIGITAL-OUT21-
DIGITAL-OUT21+

+

napéti tachometru
+-10V

- napéti zadané

hodnoty otacek

+ 410V

IO-GND 54y

Digital21

Zdroj 24V
. DC

mii

Fhi

X36
DCOM36

DIGITAL-IN24
DIGITAL-IN25
DIGITAL-IN26
DIGITAL-OUT22-
DIGITAL-OUT22+

VO-GND o4y

[}

Digital22

-—3—0

X6
Motion Bus Out

X32
TCP/IP, ModBus

8
N =T

8
— L

Ugastnik

&
L1 L2 L3 PE rrln 7

@ Pfipojeni PE (ochranna zem)
,-,l,-, Pfipojeni zemé Sasi (panel)
@ Pfipojeni stinéni pres konektor
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8.6.5. Umisténi konektorii AKD-M02406, AKD-M00307 az AKD-M02407

X1
Napéjeni 24 V
STO

X2
Motor,
brzda

X3 (4 kontakty)
DC meziobvod
Brzdny rezistor

X4 (4 kontakty)
Napajeni

Ochranna zem
(PE)

X32 Servisni

X6 Motion Bus

X7/8 1/0
(vstupy/vystupy)

X35/36 1/10
(vstupy/vystupy)

Konektor pro SD kartu

F10 Zpétna vazba
(snimac)

X9
Emulace enkodéru,
pfidavna zpétna vazba
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8.6.6.

Schéma zapojeni AKD-M02406, AKD-M00307 az AKD-M02407

DodrZujte bezpec¢nostni pokyny a | Rizeni
Sfodepsant oot AKD-M02406/00307...02407 .
1/0 GND
véetné sledovani X10 . DCOM7 _;3 o 1/O-GND
teploty 2
DIGITAL-IN7 }e=mD-0 -
OH Zpétna vazba 1 3
DIGITAL-IN4 |==m2-0 -
6) DIGITAL-IN3 —:}c
X9 DIGITAL-OUT2- s D0 Digital2
Zpétna vazba 2/3 6
X | —~a—»—( mmm] Elektronicka DIGITAL-OUT2+ e -0
prevodovka 7
Emulace enkodéru DIGITAL-OUT1- -?}c Digital1
DIGITAL-OUT1+ jemmD0
X2 9 (Ref. Point)
DIGITAL-IN2 =20
10 (Home Switch)
DIGITAL-IN1 fp===2-0
1
X8
— J0——]
= Obvod nouzového
Porucha |\ 2 zastaveni
f— O '
3
DCOMS -—4:}0— 1/0-GND +24V
ENABLE }|=m>-0
Kdyz je pfipojen externi 5 (NSTOP)
brzdny rezistor, odpojte DIGITAL-ING [ ——
propojovaci mustek 1 . X3 6 PSTOP
m— e 1 Fa1 -~ +RBint DIGITAL-INS Jetyotou) ™~
: Brzdny :—T:]T'::—:_:: = ==1-RB .7—n—m_.
: rezistor : : | | : _3_ -DC AGND 8 | | | | - n7pfct]i\t/achometru
¢ * -
! :"l(_Jl{_:_:_}lk_]l—ﬂ-d'_ +RB (+DC) Analog-Out+ - +
| I v Fee Analog-In - | - napéti zadané
L N 10 hodnoty otacek
ﬂI’é Analog-In + | + 10V
- - = () 1
| - o(Cwm L1 X4 X35 1 /O-GND
I 2 ——}07 -
| ; |l 3{_3_ L2 DCOM35 > +24V
| . el -
| ——oCm=={ |3 DIGITAL-IN21 ’ 2o
! I -] oe DIGITAL-IN22 j=md>o0—
! r—- ) DIGITAL-IN23 —;}c
| ] N - iqi
I oC 1 = soay X1 DIGITAL-OUT21 s oo Digital21
I 3 DIGITAL-OUT21+ |emm >0
| o Cmm1— STO
| 2
1 - X36 1
l’— T GND DCOM36 —230— I/O-GND  1p4y
a-ro + DIGITAL-IN24 |emmD0—
Filtr Zdroj 24V - 3
| DC DIGITAL-IN25 -T}O—ﬂ——/—
I:b LR ‘l DIGITAL-IN26 -7}6 -
DIGITAL-OUT22- -?}c Digital22
Stykac
s ! | DIGITAL-OUT22+ |emm>o
aaaT oo - . —
P |FnzFua| o Frit| Fiiz) Fra Motion Bus Out -
X32 8
I TCP/IP, ModBus |mm)——<m ] (gastnik
l @ @ Pripojeni PE (ochranna zem)
L1 L2 L3 PE - Yeridd nJ'n Pripojeni zemé $asi (panel)
*=Filtr jen pro AKD-x02406 @ Pfipojeni stinéni pres konektor
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8.7.

8.7.1.

Potlaceni elektromagnetického ruseni

Doporuéeni pro potlaceni elektromagnetického ruseni (EMI)

Nasledujici pokyny vam pomohou omezit problémy s elektrickym rusenim ve vasi aplikaci.

Zajistéte dobré pripojeni mezi dily v rozvadédci.

Propojte zadni panel a dvefe rozvadéce s télem skfiné pomoci nékolika lankovych
vodicl. Pfi zajisténi uzemnéni nikdy nespoléhejte na propojeni pfes zavesy (panty)
nebo montazni Srouby. Zajistéte elektrické pfipojeni celého zadni povrchu panelu
servozesilovace. Doporucuje se pouzit elektricky vodivé panely, napfiklad z hliniku
nebo pozinkované oceli. U kovovych panell s natérem nebo jinou povrchovou Upravou
odstrafite nevodivou vrstvu za servozesilovacem.

Zajistéte dobré pripojeni na zem.

PFipojte rozvadéc na dobré uzemnéni. Zemnici vodi¢e by mély mit stejny prirez, jako
napajeci vodiCe, nebo o jeden stupefi mensi.

Pouzijte kabely TG Drives.

Vedte silové a ovladaci kabely oddélené. TG Drives doporucuje vzdalenost min.

200 mm, aby se zvysila odolnost proti ruseni.

Je-li pouzit silovy motorovy kabel, ktery obsahuje také vodice pro ovladani brzdy, musi
mit vodi€e pro ovladani brzdy samostatné stinéni.

Uzemnéte stinéni na obou koncich.

Uzemnéte vSechna stinéni s co nejvétsi plochou (pro dosazeni nizké impedance).
Pripojte je na kovovy kryt konektort nebo svorky pro stinéni vSude, kde je to mozné.

U kabel(, které vstupuji do rozvadéce, pfipojte stinéni po celém obvodu kabelu (360°).
Nikdy nepfipojujte jen jeden ,dratek”. Vice informaci o koncepci stinéni =» str. 94.

U samostatného sit'ového filtru zajistéte oddéleni vstupnich a vystupnich vodicu
sitového filtru.

Umistéte filtr co mozna nejblize mistu, kde do rozvadéce vstupuje napajeci kabel.
Pokud je nezbytné, aby se silové napajeci a motorové kabely kfizily, pfekfizte je v Ghlu
90°.

Kabely snimac¢ti by se nemély prodluzovat, protoZze by mohlo dojit k naruseni
stinéni a tim také k ruseni zpracovani signalu.

Pro dosazeni maximalni délky snimacového kabelu pouzijte kabely s odpovidajicim
prafezem podle CSN EN 60204 (—str. 39) a z doporuéeného materialu.

Spojujte kabely spravnym zptsobem.

Pokud je zapotfebi pouzit rozdélené kabely, pouzijte pro jejich spojeni konektory

s kovovym krytem. Zajistéte, aby byly oba kryty spojeny se stinénim po celém obvodu
kabelu (360°). Zadna &ast kabelu by neméla zUstat nestinéna. Nikdy nespojujte
rozdéleny kabel pomoci svorkovnice.

Pro analogové signaly pouzijte diferencialni stupy.

Pouzitim diferencialnich vstupl se silné omezi vliv ruSeni na analogové signaly.
Pouzivejte kroucené pary vodicl, stinéné kabely a pfipojujte stinéni na obou koncich.
Kabely mezi servozesilovagéi a filtry a externimi brzdnymi rezistory musi byt
stinéné.

Pro dosazeni maximalni délky kabelu pouzijte kabely s odpovidajicim prufezem podle
CSN EN 60204 (- str. 39) a z doporuéeného materialu.
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8.7.2. Stinéni s externi pfripojnici

Je-li to zapotiebi, musi uzivatel externé zajistit odfiltrovani elektromagnetického ruseni. To vyzaduje pouziti
stinénych kabeld.
TG Drives doporucuje zapojovat stinéni do hvézdy, napfiklad pomoci pfipojnice stinéni.

8.7.2.1. Koncepce stinéni

Co mozna nejkratsi

Pfipojnice | /—
stinéni = |
'3 L
K o |
] A R (R ~SEEEEEEEr R Ersel |
1 FR FR (Rt |
1 "l T e e e s e s e s e e s ssesse
: 1 [l I
(8 B [
]
| ' |
ik : ! |
e X |
1B : |
1
2 |
I Jistic/
Chrani¢
|
|
Brzdny rezistor
(dopln&k) |
|
| ]

Napajeni ze sité

Napajeni ze sité
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8.7.2.2. Ptipojnice stinéni

Stinéni silovych kabell (pfivod napajeni, motorovy kabel, externi brzdny rezistor) muze byt
vedeno k dalsi pfipojnici pfes svorky stinéni.

TG Drives doporuduje pouZit svorky stinéni znacky Weidmiiller KLBU.

Mozny zplisob pouziti pfipojnice se svorkami stinéni je popsan nize.

62 1. UFiznéte pfipojnici
. pozadované délky z mosazné
Brass, 3mm thick - 0w
__@_ _________________________________ N listy (prifez 10 x 3 mm) a
VY = vyvrtejte otvory podle obrazku.
according to the no. of terminals Véechny SVOFky stinéni musi byt
according to the no. of terminals uml'stény mezi vyvrtanymi
otvory.
,_— holder A
// busbar A ~ .
| | _— retaining plate ) U POZORNENI

| — coil spring
Nebezpedi poranéni silou
spiralové pruziny ve svorce.
PouZijte klesté.

o shie[d connection

D D o ] 2. Zmagknéte spoledné
G2 spiralovou pruzinu a podplrnou
: = desti¢ku a zasunte pfipojnici
busbar ; - pfes otvor v drzaku.
washer Be) |
M6 nut : s . . : 3. Namontujte pfipojnici
spring washer 38| L S nasazenymi svorkami stinéni
assembly plate spacer bush - I na montazni desku. Pouiijte

© Y 00 kovové distanéni sloupky nebo

ﬁ $rouby s maticemi a podlozkami
M6 bolt all fixing components in brass pro namontovani prlpOJnlce 500

mm od montazni desky.
Uzemnéte pfipojnici pomoci
jediného vodi¢e s minimalnim
prafezem 2,5 mm?2.

4. Odstrarite izolaci externiho
kabelu v délce asi 30 mm.
Davejte pozor, abyste
neposkodili sitku stinéni.
Stisknéte svorku stinéni a
zavedte do ni kabel pfes
pfipojnici.

PRIPOMINKA

Ujistéte se, Ze je mezi svorkou
stinéni a sitkou stinéni dobry
kontakt.
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8.7.3. Stinéné pripojeni k servozesilovagci

Stinéni kabell mlzete pfipojit pfimo k servozesilovaci pomoci zemnicich desti¢ek, pfipojovacich svorek
stinéni a motorového konektoru s odlehCovaci a zemnici destickou.

8.7.3.1. Zemnici desti¢ky

Namontujte zemnici destic¢ky k servozesilovaci podle obrazku nize.

Typy AKD-x0306 az x1206: Typy 02406 a xzzz07: plocha zemnici desticka
Zemnici desticka tvaru L (jen EU)

8.7.3.2. Svorky pro pripojeni stinéni

Pouzijte svorky pro pfipojeni stinéni (viz pfehled pfisluSenstvi). Ty se upevnuji do zemnici
desti¢ky a zajistuji optimalni kontakt mezi stinénim a zemnici desti¢kou.

I! TG Drives doporuduje pouzit svorky stinéni Phoenix Contact SK14 s rozpétim 6—13 mm.

8.7.3.3. Motorovy konektor X2 s pfipojenim stinéni

Alternativni pfipojeni napajeni motoru pomoci konektoru s desti¢kou pro
odlehéeni tahu.

Odstrarite izolaci externiho kabelu v délce asi 120 mm. Davejte pozor, abyste
neposkodili sitku stinéni. Pfehnéte sitku stinéni (1) pfes kabel dozadu a
zajistéte pryzovou hadi¢kou (2) nebo smrdtovacim navlekem.

Zkratte vSechny vodice s vyjimkou vodi¢e ochranného zemnéni (PE,
Zlutozeleny) asi 0 20 mm, aby byl PE vodi¢ ze v8ech nejdelsi. Odizolujte konce
vSechny vodi¢l a nasadte na né kontaktni dutinky.

Upevnéte sitku stinéni k plasti kabelu pomoci kabelové uchytky (3) a upevnéte
kabel pomoci druhé uchytky (4).

Zapojte konektor podle schématu zapojeni. Pfipojte konektor do zdsuvky na
pfedni strané AKD.

Upevnéte konektor pomoci Sroubl. Tato metoda zajisti vodivy kontakt pfes
velkou plochu mezi sitkou stinéni a pfednim panelem.
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8.8. Pripojeni elektrického napajeni

8.8.1. Pripojeni AKD-xzzz06 (120 az 240 V) k riznym typum elektrickych soustav

vazného zranéni. Pro napajeci soustavy s napétim 400 az 480 V je pro ziskani maximalniho

A VAROVANI
i Neni-li servozesilovag fadné uzemnén, hrozi nebezpedi Urazu elektrickym proudem a
napéti 240 V +10% zapotfebi oddélovaci transformator.

3~120... 240V

1=120..240V L1 L1

1
L1 1 ;
- Servo- - Drive Servo-
zesilovac 1 zesilovaé

1 L2

1

| L3, sit s |

- ) P PE

|

|

1

______________________ e
: 3-120..240V
-120.290V 13~ 400...480 V L
Servo- : * Servo-
zesilovat i zesilova¢
L2 1 L2
L3, | L3,
Sit F‘g - Sit Oddélovaci trafo pér
1
i S
- 3~120..240 V
3~120..240V L1 13~ 400,480 L1
Servo- : @ 1 servo-
zesilovad 1 zesilovag
L2 : L2
L3, 1 L3,
sit P : Sit Oddélovaci trafo P
1
& . & &
: 3=120..240V
3-120.240V |, 13~ 400..480 V .
i Servo- [ - Servo-
zesilovag i zesilovag
L2 1 e
L3, : L3,
sit P 1 sit Oddélovaci trafo P
1
& . &'&
1
1 3-120..240V
3~120.240V . 13~ 400..480 V "
Servo- : @ “ Servo-
zesilovac 1 zesilovac
L2 1 L2
L3 : L, |
Sit P : Sit Oddélovaci trafo P
& ! S
i 3~120..240V
3-120.240V |, 13~ 400...480 V i
1 I
Servo- 1 Servo-
zesilovac 1 zesilovaé
L2 ' .l L2
L3 1 L3,
sic P i Sit Oddélovaci trafo P
1
& ! &
1
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8.8.2. Pripojeni AKD-xzzz07 (240 az 480 V) k riznym typum elektrickych soustav

VAROVANI

Neni-li servozesilova¢ fadné uzemnén, hrozi nebezpedi Urazu elektrickym proudem a
vazného zranéni. Pro napajeci soustavy s napétim 120 V je pro ziskani minimalniho napéti
240 V +10% zapotiebi oddélovaci transformator.

3-240. 480 Y .11

Servo-
L3 zesilovac
L3
Sit FE
3-240 480 V
3-240..430 V__11 3-120V 1
Servo- Servo-
L2 zesilovac I2 zesilovaé
L3 @ L3
sit FE Sit Oddélovaci trafo EE
S,
3-240..480 V
3-240 480V 14 3~120V Ll
Servo- @ B Servo-
12 zesilovac L2 zesilovaé
13 | 13
sit FE Sit Oddélovaci trafo FE
S
3-240..480 V
3- 240430 V_11 3~120V 1
Servo- Servo-
2 zesilovac Io zesilovag
L3 L3
Sit FE sit Oddélovaci trafo FE
S
3-240..480 V
3-240_ 430 VW 14 I~120V 11
Servo- @ B Servo-
2 zesilovac I2 zesilovaé
- - 13
sit EE Sit Oddélovaci trafo FE
&
3-240..480 V
3-240.480Y 11 I~120V 1
Servo- Servo-
h . lovad
12 zesilovaé . zesilovac
L3 L3
sit EE Sit Oddélovaci trafo FE
&
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8.8.3. Pomocné napajeni 24 V (X1)

Nasledujici schéma popisuje externi napajeni 24 VDC, elektricky izolované napfiklad pfes oddélovaci
transformator. Pozadovany jmenovity proud zavisi na pouziti motorové brzdy a doplrikové karty =» str. 34
nebo =» str. 35.

S ilovac
ervozesilovac X1
+24V
+24V ——9 — — = = —— L1
I 36V§\ —t— 2
I / —F— 13
GND
. 2_)_0 o—1/ ~ pb—-——PE
l zavisi na typu
servozesilovace

8.8.3.1. AKD-x003 az 024, konektor X1

3-24A

Kontakt Signal Popis
1 +24 +24 VVDC pomocné napéti
2 GND 24V zem napdjeni (GND)
3 STO STO-enable (bezpecné zastaveni povoleno)

N
OLSAND vZ+ .

8.8.3.2. AKD-x048, konektor X1

48A Kontakt = Signal Popis
" 1 +24 V +24 VVDC pomocné napéti
2 GND 24V zem napajeni (GND)
3 STO +24V STO +24 VDC pomocné napéti
4 STO GND STO zem napajeni (GND)
5 STO-Status 1 Stav bezpecného zastaveni STO, kanal 1
6 STO-Enable 1 Aktivace bezpeéného zastaveni STO, kanal 1
7 STO-Status 2 Stav bezpecného zastaveni STO, kanal 2
8 STO-Enable 2 Aktivace bezpeéného zastaveni STO, kanal 2
Q TG drives Prosinec 2014
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8.8.4. Pripojeni napajeni z elektrické sité (X3, X4)
Servozesilovace fady AKD Ize nap3jet takto:

o AKD-xzzz06: 1fazové nebo 3fazové primyslové napajeci sité (max. symetricky jmenovity
proud 200 kA pfi 120 V a 240 V).
o AKD-xzzz07: 3fazové primyslové napajeci sité (max. symetricky jmenovity proud 200 kA pfi
240V, 400V a 480 V).
Pfipojeni k napajecim sitim s jinym napétim je mozné s doplfikovym oddélovacim transformatorem
(=» str. 97). Periodické prepéti mezi fazemi (L1, L2, L3) a krytem servozesilovace nesmi prekrocit Spickovou

hodnotu 1000 V. Podle CSN IEC 61800 nesmi nap&tové $picky (< 50 us) mezi fazemi piekrogit 1000 V.
Napétoveé Spicky (< 50 ys) mezi fazi a krytem nesmi pfekrocit 2000 V.

&
B AKD -
oIl KD-x00306 az AKD-x00606 (x3)
oF Kontakt Signal Popis
2 | WNometw 000 Slghel |
Q = 4 L1 Faze 1
®N 5 L2 Faze 2
e 6 L3 Faze 3
0
2 = 7 PE Ochranna zem
&
Sk
of AKD-x01206 (X3)
® B Kontakt
OF 5 L1 Faze 1
@ = 6 L2 Faze 2
(25 7 L3 Faze 3
: : 8 PE Ochranna zem
T
<

AKD-x02406 a AKD-x00307 az AKD-x02407 (X4)

= Kontakt Signal \ Popis
! 1 L1 Faze 3
o 2 L2 Faze 2
& 3 L3 Faze 1
4 PE Ochranna zem

AKD-x02406 a AKD-x00307 az AKD-x02407 (X4)

Kontakt Signal \ Popis
1 L1 Faze 1
2 L2 Faze 2
3 L3 Faze 3
4 PE Ochranna zem
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8.8.4.1. Pripojeni tirifazového napajeni (vSechny typy AKD)

o PFimo k tfifazové napdjeci siti, napajeci soustavy =¥ str. 97
e Filtrovani pro AKD-xzzz06 musi zajistit uzivatel.
e Jisténi (napfiklad tavnymi pojistkami) musi zajistit uzivatel =»str. 37

Servozesilovad |
e é;;— PE

PE
FN1
L1
£ £
—r—) . = uvu
— = | | =g
L2 | 1] eR | Fh2
Do b X =
— _ | P o2 |
L3 | | || =< | FN3
)0 ) = 13

he

8.8.4.2. Pripojeni jednofazového/dvoufazového napajeni (jen AKD-x00306 az AKD-x01206)

.
s

177777

e Primo k jednofazové napajeci siti =» str. 97

o Napdjeci soustavy =>str. 97

e Ponechani rozpojeného obvodu L3

o Filtrovani musi zajistit uzivatel

o Jisténi (napfiklad tavnymi pojistkami) musi zajistit uzivatel =>str. 37

ilovad PE
Servozesmvacl : _______T_é_ =— |PE

L1 e -
L) ik}
| - == LT "
| | =
L2 | | | b
_)—o:e L —L—N

Vs, Jmmlnﬂ

177777
il "| PE
Servozesiloval : _______T_é_ s |PE

FN1
L1 » =
——0—— = —e = U
= | |
- = | | =
——0T1— — — L —F— L2

Vo e ), ﬂlnmln{j

77777
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8.9. DC meziobvod (X3, X14)

DC (stejnosmérny) meziobvod muze byt zapojen paralelné tak, Zze se energie vznikajici pfi brzdéni rozdéli
mezi vSechny servozesilovace, které jsou pfipojeny ke stejnému DC meziobvodu. | kdyz je pouzit sdileny DC
meziobvod, musi mit kazdy servozesilovac svoje vlastni pfipojeni k elektrické siti. Servozesilovace pracujici
velmi ¢asto v generatorickém rezimu by mély byt umistény vedle servozesilovacu, které potfebuji energii.
Tim se omezi tok proudu na vétsi vzdalenosti. Specifikace typu pojistek viz =» str. 37.

e Soucet jmenovitych proudud pro v§echny servozesilovace pfipojené paralelné k AKD-x003 az 024
nesmi prekrocit 48 A. Pro max. délku 200 mm pouzijte nestinéné samostatné vodic¢e s prifezem
6 mm?; pro vétsi délky pouzijte stinéné kabely s prafezem vodicu 6 mm?2. V takovém pFipadé neni
pro ochranu vedeni zapotfebi zadna pojistka.

e Soucet jmenovitych proudud pro vSechny AKD-x048 pfipojené paralelné k AKD-x048 nesmi prekrogit
96 A. Pro max. délku 30 mm pouzijte nestinéné samostatné vodite s prifezem 16 mm?; pro vétsi
délky pouzZijte stinéné kabely s prafezem vodi¢u 16 mm?2,

PRIPOMINKA Pokud jsou napéti na DC meziobvodu rozdilna, mohou se servozesilovace poSkodit. Pfes
DC meziobvod mohou byt propojeny pouze servozesilovace, které jsou napajeny ze
stejné elektrické sité (se stejnym napajecim napétim). Pfipojeni DC meziobvodu AKD-
X048 k jinym servozesilovac¢lim nez AKD-x048 neni dovoleno.

| PRIPOMINKA |

U servozesilovacl pfipojenych k DC meziobvodu nefunguje kontrola vypadku faze /
napajeni. Vypadek faze na servozesilovaci zapojeném do DC meziobvodu nebude
detekovan. Doporucuje se pouzit externi monitorovani fazi, aby se zabranilo pfetizeni
usmérnovace.

L 2

s 2 AKD-x00306 az AKD-x00606 (X3)

§ Kontakt Signal Popis

oF 2 -DC DC meziobvod - zaporny pdl
: i 3 +DC (+RB) DC meziobvod - kladny pdl
Ok

&

S

ef AKD-x01206 (X3)

: g Kontakt

o 3 -DC DC meziobvod - zaporny pol
: E 4 +DC (+RB) DC meziobvod - kladny pdél
L 17

N

AKD-x02406 a AKD00307 az AKD02407 (X3)

14+

3 Kontakt \ Signal Popis
i 3 -DC DC meziobvod - zaporny pal
& 4 +DC (+RB) | DC meziobvod - kladny pol

AKD-x04807 (X3)

Kontakt ‘ Signal

1 -DC DC meziobvod - zaporny pol
2 - Nezapojeno
3 +DC DC meziobvod - kladny pél
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8.9.1. Topologie DC meziobvodu s Y konektory

x012 X3 x3| x003
&L)_i & B
+RB (+DC) 43_2— 3 | +RB (+DC)
B +RBint| 4
| S |
RBint
& RBLZD
x024 X3
oc | 3
S e
+RB (+DC) | 4
S G N TP
- +RBint 1)_2 | : | ::" T
RBhﬂ__J | T—————————+ |: RBext:
-DC 4 2 | | )
RB _D_E | /I FB2 | /I @
L L 00 0 1

Bez pojistek DC meziobvodu se mohou ostatni servozesilovace poskodit nebo zni€it, napfiklad kdyz néktery
servozesilovaé selze kvali internimu zkratu. Pokud je nékolik servozesilovacu zapojeno paralelné, vkladaji se
obvykle do DC meziobvodu pojistky (=p. 37.) mezi skupiny servozesilovacl (skupina se sklada ze dvou
nebo tfi servozesilovacll v zavislosti na proudu), aby se omezilo mozné poskozeni. Pojistky nedokazou
uplné zabranit poSkozeni Spickovym proudem.

AKD AKD AKD AKD AKD AKD
+ -+ -+ - + -+ -+ -
| [ — I (L1
| S—
| —

1

8.9.2. Topologie DC meziobvodu s pfipojnici

Toto zapojeni nevyzaduje Y konektory. Pokud zafizeni selze kvuli zkratu, pferusi se pouze jeho pojistky DC
meziobvodu (=¥ str. 37.) a zbytek sité pokracuje bez pferuseni v provozu. Pevné pfipojnice dokazou vést
mnohem vétsi proudy, protoze pfes konektory neprochazi vyrovnavaci proud, jako v zapojeni vyse. Proto je
mozné timto zplsobem zapojit paralelné podle potieby témér libovolny pocet servozesilovacl. Toto
usporadani je ¢asto vhodné také pro pfipojeni kondenzatorovych moduld KCM.

AKD AKD AKD AKD AKD AKD

I
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8.9.3.

Externi brzdny rezistor (X3)

Technické udaje o brzdném okruhu viz ,Dynamické brzdéni“ (=¥ str. 40). Jisténi (napfiklad tavnymi
pojistkami) musi zajistit uzivatel, viz ,Jisténi* =>str. 37

X3 .pc

8.9.3.1.
Servozesilovac
+D6 RBint
. N

AKD-x003 az 024, konektor X3 brzdného rezistoru

RBint jen u typl od 12 A

Odstranit
mustek!

3d €1 27 L1 94+00-94

&
e
e
®
®
[ J
S
®
<

1 -RB Externi brzdny rezistor - zaporny pol
3 +RB Externi brzdny rezistor - kladny pdl
AKD-x01206 (X3)
Kontakt Signal Popis
1 +Rbint Interni brzdny rezistor - kladny pél
2 -RB Externi brzdny rezistor - zaporny pdl
4 +RB Externi brzdny rezistor - kladny pdl

3d €1 27 L1 g9+00-gy-'9y

PA R XK A X X X

Kontakt

Signal
-RB

AKD-x02406 a AKD-x-00307 az 02407 (X3)

Popis
Externi brzdny rezistor - zaporny pdl

+RB

Externi brzdny rezistor - kladny pdl
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8.9.3.2. 8.9.3.2 AKD-x048, konektor X3 brzdného rezistoru

Servozesilovaé )—G
-

Ochranna zem
-RB Externi brzdny rezistor - zaporny pdl
+DC Externi brzdny rezistor - kladny pdl
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8.9.4. Kondenzatorové moduly (X3)

Kondenzatorové moduly KCM absorbuiji kinetickou energii vytvafenou motorem pracujicim
v generatorickém rezimu. Normalné je tato energie vyzafovana jako odpadni teplo pfes
brzdné rezistory. Moduly KCM v$ak dodavaji nashromazdénou energii podle potfeby zpét
do DC meziobvodu.

Informace pro montaz: viz regionalni navod k pfislusenstvi nebo pfiru¢ka pro KCM.

Rozméry (VxSxH): 300x100x201 mm

Setfi energii: Energie uloZzena v kondenzatorovém modulu b&hem rekuperace pfi brzdéni je
KCM-S | k dispozici pro pfFisti zrychleni chodu. Po¢ateéni (spoustéci) napéti modulu je vypocteno
automaticky béhem prvnich pracovnich cyklG.

Energie pro pfipad vypadku napajeni: Pokud dojde k vypadku napajeni, modul dodava
servozesilovaci uloZzenou energii, ktera je zapotfebi pro Fizené zastaveni pohonu (tyka se

KCM-P | e e
jen napajeciho napéti;
napajeni 24 V je tfeba zalohovat samostatné napf. pomoci baterie).
KCM-E Dopliikovy modul pro obé aplikace. Doplfikové moduly jsou k dispozici ve dvou kapacitnich

tfidach.

Moduly KCM je mozné pfipojit jen k AKD se jmenovitym napétim 400/480 V a
maximalnim jmenovitym proudem 24 A. Moduly KCM nelze pfipoijit k servozesilovaéiim
AKD-x048. Pokyny pro montaz, instalaci a nastaveni je mozné najit v Navodu k obsluze
moduld KCM.

NEBEZPECI

Na svorkach DC meziobvodu v servosystémech muze byt stejnosmérné napéti

o velikosti az 900 V. Dotknuti se svorek pod napétim muaze byt velmi nebezpecéné.
Vypnéte (odpojte) pfivod napajeni. Na zapojeni smite pracovat, jen kdyz je systém
odpojen.

Samovybiti modull mize trvat déle nez hodinu. Zkontrolujte stav nabiti pomoci
méfidla, které je vhodné pro méfeni stejnosmérného napéti o velikosti az 1.000 V.
Pokud naméfite mezi svorkami DC+/DC- nebo vici zemi napéti vys$si nez 60 V,
vybijte moduly (viz ,Vybijeni moduld KCM* (=» str. 109)).

8.9.4.1. Technické udaje

Energeticka Jmenovité  Spickové Vykon | Tfida Pocate¢ni | Hmotnost

kapacita napajeci napajeci [KW] ochrany (spoustéci) | [kg]

[Ws] napéti napéti napéti

[V DC] [V DC] [V DC]

KCM-5200 | 1600 max. 950 vypocteno | 6,9
KCM-P200 | 2000 850 (30 18 P20 470 6,9
KCM-E200 | 2000 max. s bshem 6 i a1
KCM-E400 | 4000 min.) - 6,2
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8.9.4.2. Priklad instalace s KCM-S a KCM-E

Maximalni délka kabelu mezi AKD a KCM: 500 mm. Vodi¢e DC+ a DC- by mély byt vzdy
kroucené, maximalni prifez je 6mm?2. Ujistéte se o spravné polarité; zaména DC+/DC-
poskodi moduly KCM.

Zapoijte pfipojku BR k AKD s nej¢astéjSimi rekuperacnimi brzdnymi procesy v systému. Tento AKD musi mit
aktivni interni nebo externi brzdny rezistor. Vytvorte profil pohybu, ktery zplsobuje aktivaci brzdného
obvodu.

%

T b i

X1 X2
KCM-S KCM-E
[RS42Z] x4
3 &

O
1D D
I |
53 _¢ Tf \j 2
Servozesilovac X IT _____
|
|
|
|

-DC
%—— }{
+DC +RB: g

Reint | +Rai

-RB

Nastaveni KCM-S a KCM-E
Nutné podminky pro provedeni nasledujicich pokynu:

e Spravné odpojeny a uzemneény systém.

e KCM-S: namontovany a zapojeny v rozvadéci. Musi byt pfipojena zatéz, ktera zplsobuje aktivaci
brzdného obvodu pfi brzdéni.

e KCM-E: namontovany a pfipojeny k KCM-S pomoci propojovaciho kabelu (X1) a PE vodice.

e Jsou odstranény vybijeci pomucky (propojovaci mustek).

Postupuijte podle pokyn( nize:
1. Zapnéte napajeci napéti poté, co servozesilova¢ dokoncil 24V startovaci proces.

2. Aktivujte AKD a provedte pohybovy profil ktery zplsobuje aktivaci brzdného obvodu.

3. KCM-S uréi prahové napéti brzdného obvodu a za€ne se nabijet; LED (nahofe) blika. Energie
uloZzena v kondenzatorovém modulu bé&éhem rekuperace pfi brzdéni je k dispozici pro pfisti
zrychleni chodu.

RS422 rozhrani X4 umozfiuje vyménu dat fizenou terminalovym softwarem podle vaseho vybéru. Nastaveni
rozhrani: 115200 b/s (baud), 8 datovych bitd, 1 stop bit, bez parity a fizeni toku dat.
Protilehly konektor X4 je soucasti baleni. DalSi informace jsou uvedeny v KCM Navod k obsluze.
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8.9.4.3. Priklad instalace s KCM-P a KCM-E

Maximalni délka kabelu mezi AKD a KCM: 500 mm. Vodic¢e DC+ a DC- by mély byt vzdy kroucené,
maximalni prafez je 6mm?2. Ujistéte se o spravné polarité; zaména DC+/DC- poskodi moduly KCM.

KCM-P spusti proces nabijeni pfi asi 470 V DC. Pokud dojde k vypadku napajeni, modul dodava ulozenou
energii do DC meziobvodu (tyka se jen napajeciho napéti; napajeni 24 V je tfeba zalohovat samostatné
napf. pomoci baterie).

+24 VDC
Ready < L 3 :L
g l_i (o] O—I I_i O—l ’_J; o] O—I
1k...100kOhm | |
X1

£

[mEa] = |1

- 6 5 4 X1 X2

KCM-P KCM-E
[RS422 ] x4

-DC

®
®

-DC
%—— }{
+DC +RB>_27‘

Reint | +Rai

-RB

| |
R, 2
Servozesilovaé X3 IT Tf _____ ET
|
|
|
|

Nastaveni KCM-P a KCM-E
Nutné podminky pro provedeni nasledujicich pokyna:

e Spravné odpojeny a uzemnény systém.

e KCM-P: namontovany a zapojeny v rozvadéci. Nastavte limit podpéti servozesilovace
VBUS.UVTHRESH na hodnotu vyrazné nizSi nez 470V DC, jinak se bude
servozesilovac vypinat dfive, nez KCM-P za¢ne dodavat energii do DC meziobvodu.

e KCM-E: namontovany a pfipojeny k KCM-P pomoci propojovaciho kabelu (X1) a PE
vodice.

e Jsou odstranény vybijeci pomucky (propojovaci mustek).

Postupujte podle pokynu nize:

1. Zapnéte napajeci napéti poté, co servozesilova¢ dokoncil 24V startovaci proces.
2. KCM-P spusti proces nabijeni pfi asi 470 V DC; LED blika.

RS422 rozhrani X4 umozriuje vyménu dat fizenou terminalovym softwarem podle vaseho vybéru. Nastaveni
rozhrani: 115200 b/s (baud), 8 datovych bit(l, 1 stop bit, bez parity a fizeni toku dat.
Protilehly konektor X4 je sou&asti baleni.

Signal Ready indikuje pfipravenost k provozu (vysoka urover).
Dalsi informace jsou uvedeny v KCM Névod k obsluze.
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8.9.4.4. Vybijeni moduli KCM

Pomucky dodavané s kazdym modulem KCM (propojovaci mustek/kabely) umozriuji bezpecéné vybijeni

moduld.

PRIPOMINKA

Kdyz LED indikator nabijeni na horni ¢asti modulu blika, jsou kondenzatory nabité. Méjte
vS§ak na paméti, ze samotna LED vam neumozniuje urdit stav vybiti s naprostou jistotou,
protoZe nejsou monitorovany jeji pfipadné poruchy.

NEBEZPECI

Na svorkach DC meziobvodu v servosystémech muze byt stejnosmérné napéti o velikosti
az 900 V. Dotknuti se svorek pod napétim mize byt velmi nebezpecné.

Vypnéte pfivod napajeni (odpojte systém). Na zapojeni smite pracovat, jen kdyz je systém
odpojen.

Zkontrolujte stav nabiti kondenzator(i pomoci méfidla, které je vhodné pro méreni
stejnosmérného napéti o velikosti az 1.000 V. Pockejte, dokud napéti mérené mezi
svorkami DC+/DC- nebo v(c¢i zemi neklesne pod 60 V. Samovybijeni moduld maze trvat
déle nez hodinu. Pokud nemuzete ¢ekat na dokonéeni samovybijeni, musite provést
nucené vybiti moduld.

PFi nuceném vybijeni modul( musite postupovat podle nize uvedeného postupu.

Kvli vlastni bezpeénosti dodrzujte pfi nuceném vybijeni modull nasledujici postup:

1. Vypnéte (odpojte) pfivod napajeni.

2. Vybijte moduly:

KCM-S/-P: Nasadte propojovaci mustek na svorky (€erna-1 a Seda-2) v dolni ¢asti modulud, pockejte
nejméné 70 s, nechejte propojovaci mlstek na misté (jako zabezpecovaci prostfedek pro prepravu). Pfed
opétovnym uvedenim do provozu propojovaci mustek zase odpoijte.

KCM-E: Pfemostéte konektor X2/X3 pomoci propojovaciho kabelu na horni ¢asti modulu, pockejte
nejméné 70 s, nechejte propojovaci kabel na misté (jako zabezpec€ovaci prostfedek pro pfepravu). Pfed
opétovnym uvedenim do provozu propojovaci kabel zase odpojte a zapojte spravné modul KCM-E.

3. Provedte naplanovany ukol (napf. €idténi, udrzbu nebo odinstalovani).
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8.10. Pripojeni napajeni motoru (X2)

Silovy vystup servozesilovace spolu s napajecimi motorovymi kabely a vinutim motoru tvofi oscilaéni obvod.
Maximalni napéti v systému urcCuji parametry jako kapacita kabelu, délka kabelu, indukénost motoru a
frekvence (=¥»str. 34 nebo =¥ str. 35).

Servozesilova AKD dokaze ochranit pfipojeny motor pfed pretizenim, pokud jsou spravné nastavené
parametry a je pfipojen a kontrolovan snimac tepelné ochrany. U motort TG Drives jsou platné udaje
nastaveny automaticky pomoci interni databaze motord. U motord jinych vyrobcl je tfeba zadat udaje

z vyrobniho $titku do pFislusnych poli formulafe pro zobrazeni parametr(i motoru v konfigura¢nim programu
WorkBench od TG Drives.

e eml Dynamické zvySeni napéti muze zpUsobit zkrdceni provozni Zivotnosti motoru a
u nevhodnych motorl pruraz izolace (jiskfeni) ve vinuti motoru.

e Pouzivejte pouze motory s izolaci ttidy F (podle CSN EN 60085) nebo vyssi.
e Pouzivejte pouze kabely, které spliuji pozadavky =» str. 39.

U dlouhych motorovych kabel(i ohroZuje svodovy proud vykonovy stupen
servozesilovace. U kabell s délkou 25 az 50 m musi byt k motorovému kabelu zapojena
motorova tlumivka (3YL, blizko servozesilovace). Pfehled tlumivek TG Drives viz
regionalni navod k pfisluSenstvi.

Délka kabelu €25 m

Servozesilovag ) fl\ -Br fl N o

o I +Br !l [
)—o K¢ Ne/| ~

-
o] u il

ik ik
)0 l\./i L I\../i

Délka kabelu > 25 m

Servozesilovac __: Ifﬁll -Br ]If\\“

by ] | g |

—D—0 i\‘,/: : fo—1 l\"/:
! Lo 1]
| |
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8.10.1. AKD-x003 az 024, napajeci konektor X2
3-6A 12-24A

Kontakt | Signal | Popis

8-

f s 1 -BR Bezpecnostni brzda motoru (=» str. 111)
- : 2 +BR Bezpecnostni brzda motoru (=¥ str. 111)
i i 3 PE Ochranna zem (kryt motoru)
3 4 U Motorova faze U
5 \Y Motorova faze V
6 W Motorova faze W
Servozesilovad / \I
-
|
> | }
B
—
I

8.10.2. AKD-x048, napajeci konektor X2

Kontakt | Signal  Popis
1 U Motorova faze U
2 Vv Motorova faze V
3 W Motorova faze W
4 PE Ochranna zem (kryt motoru)
_ X2
Servozesilovac 1 U Y
R :|
I
2 | : \% | !
> o , I
3: | : 0 | i
| |
4 = '
—o—— —
¥ I

8.11. Pripojeni brzdy motoru (X2, X15, X16)

Bezpelnostni 24V brzdu motoru Ize ovladat pfimo servozesilovacem. Pro spravné fungovani zkontrolujte
pokles napéti, zméfte napéti na vstupu brzdy a zkontrolujte funkci brzdy (zabrzdéna/odbrzdéna).

UPOZORNENI

Tato funkce nezarucuje funkéni bezpe&nost. Funkéni bezpeénost vyzaduje pfidavnou
externi mechanickou brzdu, ovladanou bezpeénostni jednotkou. Vstup Hardware Enable
(konektor X8 kontakt 4) nevyvolava fizené zastaveni, ale odpojuje okamZité vykonovy
stupen.

Aby se brzda pouZila hned po poruchach nebo zablokovani hardwaru, nastavte u svislé
polohy (zavéSena zatéz) parametr MOTOR.BRAKEIMM na 1.
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8.11.1. AKD-x003 az 024, konektor brzdy X2

3-6A 12-24A

= Kontakt | Signal | Popis
$ # 1 -BR Bezpecnostni brzda motoru - zaporny pol
ES 2 2 +BR Bezpecnostni brzda motoru - kladny pol
m m 3 PE Ochranna zem (=» str. 110)
= 4 U Motorova faze U (=» str. 110)
5 \% Motorova faze V (=¥ str. 110)
6 w Motorova faze W (= str. 110)

Brzda se napaji pfes pomocné napajeci napéti 24 V +10% servozesilovaCe na X1. Maximalni proud zavisi
na typu servozesilovace, viz Technickeé udaje (=» str. 34 nebo =» str. 35).

Servozesilovaé X2

1) o N Br /N
LIl 1 .
24V L om | +Br
_._‘¥

D bl

8.11.2. AKD-x048, konektory brzdy X15, X16

Napajeni brzdy je u AKD-x048 oddéleno od pomocného napajeciho napéti servozesilovace. Maximalni
brzdny proud je 2 A. Pouzijte X15 pro vstup napajeni 24 VDC +10% a X16 pro pfipojeni bezpe¢nostni brzdy
motoru.

X15 | Signal Popis

1 24V 24 V napajeci napéti, brzda

2 GND Zem, brzda
y X16 | Signal Popis
. 1 -BR Bezpec&nostni brzda motoru - zdporny pdl
« 2 +BR Bezpe&nostni brzda motoru - kladny pdl

Servozesilovac

v 2y = [ +Br

X15
2V, D s - fe==u
l +24V DC — =2
ZS\ Brzda L —— 13
-[ 2 GND

[ Hg S
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8.11.3. Funkcénost

Funkce brzdy musi byt povolena pres parametr. Diagram nize ukazuje ¢asovy priibéh a funk&ni zavislosti
mezi signalem fizeného zastaveni, otaCkami a brzdnou silou. VSechny hodnoty Ize nastavit pomoci
parametrd; hodnoty v diagramu jsou vychozi hodnoty.

U

~ 7. 7,

DINX.STATE u

s DINx.MODE
nakonfigurovanym /
pro fizeny dobéh
Ui
DRV.ACTIVE / //
£
U A =l lew Rampa pro MOTOR.TBRAKERLS
nouzoveé
Interni nastaveni / zastaveni 7
zadanych otacek / CS.DEC
na S ramp o
Otack
y // CS.VTHRESH Y / 4,
U 6ms | <C§.TO
Zapnuti vykon. %
stupné (interni L/
£
U A ! | JMOTOR.TBRAKEAPP "
BRAKE (Brzda) 7
é 74
F
L / %
Brzdna sila / %
&
~_ tbrH _ tbrl
U

~ A 7777777

Zadana hodnota rychlosti je v servozesilovadi interné sniZzovana podle nastavitelné dob&hové rampy
(CS.DEC)na 0 V.

Pfi vychozim nastaveni hodnot se vystup pro brzdu zapne, kdyZ rychlost dosahne 120 ot/min
(CS.VTHRESH) po dobu nejméné 6 ms (CS.TO). Doba sevieni (torn) @ uvolnéni (tor) bezpecnostni brzdy,
ktera je vestavéna v motoru, se u riznych typt motoru lisi.
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8.12. Pripojeni snimacu (zpétna vazba) (X10, X9, X7)

Kazdy uzavieny servosystém vyzaduje obvykle alespor jedno zafizeni pro zpétnou vazbu pro zasilani
skute¢nych hodnot z motoru do servozesilovacCe. Podle typu pouzitého zpétnovazebniho zafizeni budou
informace pfedavany do servozesilovace v digitalni nebo analogové formé.

AKD podporuje vétsinu béznych typl zpétnovazebnich zafizeni. Funkce zpétné vazby se pfifazuji pomoci
parametrd v konfiguraénim programu WorkBench. V programu WorkBench se nastavuje také citlivost a dal$i
polozky. Podrobny popis parametr( viz on-line napovéda programu WorkBench.

Tabulka nize podava prehled o podporovanych typech zpétné vazby, pfislusnych parametrech a odkazuje
na pfislusné schéma zapojeni pro kazdy pfipad.

Typy zpétné vazby ZEDOREI | R EEiECT I\FA%ZESE E/IBO?)I.DE

Resolver (snima¢ uhlu nato&eni) =» str. 117 | X10 40 - -
SFD (Smart Feedback Device) =» str. 118 | X10 41 - -
SFD3 =» str. 119 | X10 45 - -
Enkodér Hiperface DSL =» str. 120 | X10 46 - -
Sin/cos enkodér BiSS B (analogovy) = str. 121 | X10 32 - -
Enkodér BiSS C (digitalni) =» str. 122 | X10 34 - -
Sin/cos enkodér ENDAT 2.1 =» str. 123 | X10 30 - -
Enkodér ENDAT 2.2 =» str. 124 | X10 31 - -
Enkodér ENDAT 2.2

FB2 SOURCE=1 =» str. 132 | X9 - - 0
Sin/cos enkodér Hiperface =» str. 125 | X10 33 - -
Sinusovy enkodér + HallGv snimaé =» str. 126 | X10 20 - -
Sinusovy enkodér =» str. 126 | X10 21 - -
Inkrementalni enkodér + HallGv snimac = str. 127 | X10 10 - -
Inkrementalni enkodér = str. 127 | X10 11 - -
Tamagawa Smart Abs = str. 128 | X10 42 - -
Inkrementalni enkodér, FB2.SOURCE=1 =» str. 131 | X9 - 0 -
Inkrementalni enkodér, FB2.SOURCE=2 =» str. 131 | X7 - 0 -
Pulse/Direction (Impulzy/smeér),

FB2 SOURCE=1 =» str. 133 | X9 - 1 -
Pulse/Direction (Impulzy/smér), i i
FB2 SOURCE=2 = str. 133 | X7 1
CW/CCW, FB2.SOURCE=1 =» str. 134 | X9 - 2 -
CW/CCW, FB2.SOURCE=2 = str. 134 | X7 - 2 -
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8.12.1. Konektor pro snimace (zpétna vazba) (X10)
1

Eﬁ?ﬂ!ﬁhmu BISSB |BISSC  EnDAT  EDAT o . Tamagawa
natogeni) (analog.) | (digital.) 2.1 2.2 Smart Abs*
1 - - - - - - - - Hall U - Hall U
2 - - - CLK+ CLK+ CLK+ CLK+ - Hall V - Hall V
3 - - - CLK- CLK- CLK- CLK- - Hall W - Hall W
4 SEN+ - - SEN+ SEN+ SEN+ SEN+ SEN+ SEN+ SEN+ SEN+
5 SEN- - - SEN- SEN- SEN- SEN- SEN- SEN- SEN- SEN-
6 COM+ |COM+ R1 Ref+ DAT+ DAT+ DAT+ DAT+ DAT+ Zero+ SD+ Zero+
7 COM- COM- R2 Ref- DAT- DAT- DAT- DAT- DAT- Zero- SD- Zero-
8 - - Sledovani teploty (+)
9 - - Sledovani teploty (-)
10 +5V +5V - +5V +5V +5V +5V +8az+9V |[+5V +5V +5V
11 oV oV - oV oV oV oV ov oV oV oV
12 - - S1 SIN+ A+ - A+ - SIN+ A+ - A+
13 - - S3 SIN- A- - A- - SIN- A- - A-
14 - - S2 COS+ B+ - B+ - COS+ B+ - B+
15 - - S4 COS- B- - B- - COS- B- - B-

CLK = CLOCK, DAT = DATA, SEN = SENSE, *= jen pro AKD s ,NB“ (rev 8+)
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8.12.2. Konektor pro snimace (zpétna vazba) (X9)

Pulse/Direction

. 9 Cw/CCwW Inkrementalni enkodér Enkodér s EnDat 2.2
(impulzy/smér)

1 Pulse+ CW+ A+ CLOCK+

2 Pulse- CW- A- CLOCK-

3 GND GND GND GND

4 Direction+ CCW+ B+ DATA+

5 Direction- CCW- B- DATA-

6 Stinéni Stinéni Stinéni Stinéni

7 - - Zero+ -

8 - - Zero- -

9 - - +5 V (napajeni, vystup) | +5V (napajeni, vystup)

CW: po sméru hodinovych ruci¢ek, CCW: proti sméru hodinovych ruci¢ek

8.12.3. Konektor pro snimace (zpétna vazba) (X7)

Kontakt

Pulse/Direction
(impulzy/smeér)

CW/CCW

Inkrementalni
enkodér

9 Pulse (impulz) CWwW Kanal A
10 Direction (smér) CCW Kanal B
1 Spole¢ny Spoleény Spoleény

CW: po sméru hodinovych rugi¢ek, CCW: proti smé&ru hodinovych ruci¢ek
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8.12.4. Resolver (snima¢ uhlu natoceni)

Schéma nize ukazuje zapojeni resolveru (2 az 36 poll) jako zpétnovazebniho systému. Sledovani teploty
motoru je zapojeno pfes kabel resolveru a vyhodnocovano v servozesilovaci. Pokud motor sledovani teploty
nema, musi kabel propojovat kontakty 8 a 9.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 100 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

FBTYPE

Resolver

40

Popis

Presnost: 14 bit (0,022°), rozliseni: 16 bitd (0,006°)

Zapojeni kontakt( zobrazené na strané resolveru odpovida motorim TG Drives.

82k

82k

Servozesilovacé

2.2k

1.1nF
1360hm

2.2k

10R

24 nF
10R 136 Ohm

X10
12 N Vo ﬁ
= iixxxxii =
(= H— (]
[ [
[ [
ISR
TN )
[ [
[ N
=
7 5
[ ]
[ [
[ [
[ [
8 2
(] L o
s e

Resolver
—=— S1 (SIN+)
sin
< S3 (SIN-)
[ S2 (COS+)
cos
—< S4 (COS-)
—— R1 (REF+)
Ref
—— R2 (REF-) (buzeni)
Motor
ES Snimac teploty
min. 5VDC/5mA
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8.12.5. SFD (Smart Feedback Device)
Schéma nize ukazuje zapojeni ¢tyfvodiového zpétnovazebniho systému SFD TG Drives.

Kdyz je celkovy odpor kabelu SFD pro 5V vystup (Up) a 5V zpétny vodi& (0V) mensi nez
3,3 ohmu, neni zapotfebi pouzivat vstup ,sense” pro vzdalené méfeni. Pro typické kabely
to znamena, Ze vzdalené méfeni neni zapotfebi az do délky kabelu 25 m.

Kabely TG Drives jsou otestovany pro provoz bez vzdaleného méfeni az do 50 m.

FBTYPE Up Poznamky

SFD (Smart Feedback presnost 14 bit (0,022°),

Device) 4l 5.1V +5% | | ligeni 24 bitd (2 x 10E-5°)
Zapojeni kontakt( zobrazené na strané SFD odpovida motordm TG Drives
Servozesilovag | X10 SFD
6 4(D)
QA (= | | | | (m}wsDATA
— b B ﬁ13gOhm = ||W|| %C) NN
& —_— _—<a
b [ I
.
Up ——f-(=—Hy 1 H
sense 5 | | XXXX | |
A A THNT
10 || ] 1w
5.1V +/-5% Up —>——<— | | I | C———»— Up
’ A 11 x x x x 2(B) Napajeci napéti
max. 350mA
@ O U U 0
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8.12.6. SFD3 (Smart Feedback Device)
Schéma nize ukazuje zapojeni dvouvodiCového zpétnovazebniho systému SFD3 TG Drives.

SFD3 je mozné pouzivat se specialnimi kabely TG Drives.

Maximalni délka kabelu 25 m.

FBTYPE Poznamky

od FW 1.11,

SFD3 45 BazoV jen s kabely TG Drives

Zapojeni kontakt(l zobrazené na strané SFD3 odpovida motordm TG Drives.

Servozesilovad X160 A A - SFD3
A, coMHl (o | < DATA
[> B ﬁ ?ggghm f 3(C) —_—
(s f=

® COM- \—— \——-<->- DATA

10

Up ——— —
8V..9V
max. 350mA H

Up —<——<
sense 5
ov —<——<
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8.12.7. Hiperface DSL
Schéma nize ukazuje zapojeni dvouvodiCového zpétnovazebniho systému Hiperface DSL.

Hiperface DSL je mozné pouzivat se specialnimi kabely TG Drives.

Maximalni délka kabelu 25 m.

FBTYPE | Up Poznamky
Hiperface | 46 8az9V | odFW 1.9,
DSL jen s kabely TG Drives

Zobrazené zapojeni (Hiperface) kontakttl odpovida motorim TG Drives.

Drive X10 r\ ,\ 20) DSL
Servozesilovacé 6
<] X C—- ==las DSL+
[> 24nF 7
B ﬁ 1360hm | - 4(C)
COM- \—- ==l DS -
10
8V..9V Hp — _C
max. 350mA M

Up —<——C
sense 5
ov —<——C

«
«
&
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8.12.8. Enkodér s BiSS

8.12.8.1. BiSS (Mode B) analogovy

Schéma nize ukazuje zapojeni jednootackového nebo viceotackového enkodéru s rozhranim BiSS Mode B
jako zpétnovazebniho systému. Sledovani teploty motoru je zapojeno pres kabel enkodéru a
vyhodnocovano v servozesilovaci.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 50 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

Typ FBIYPE _Up  Memnifiekvence

1 MHz
32 5,1V +/-5% 250 kHz pro enkodéry, které vyzaduiji
zakoncCovaci rezistory

BiSS (Mode B)
analogovy

Zapojeni kontakt( zobrazené na strané enkodéru odpovida motordm TG Drives.

Servozesilovag | X10 Enkodér
1K 12 I ~
—:—W—C {( - _<_sin
11k E 1360hm | 13 o A-
G (—l—
£ ';,l -« C C—-—<— B+
1.1 nF i 2 cos
i 11k 136 Ohm | - - B
} & \———4— ol
6 o 4 5
4 A | | (em}<sDATA
> B [ 1360nm| 7 E] | XXXX | S T

A 2 8
[> C ==t CLOCK
— B 3 15
C | ' (= CLOCK

N
|
|
|
I ||
I I
sl
A IS TS v
Sense 5 10 Sense
ov —~—1C H H—C oV
10 I | | I /_4
5.1V +.5% P =1 H H < =— g i
. 350mA 1" 2 napdjeci napéti
max m - —>——C I! C— i
I e ==
Motor
| ||
A
J' l 9 I |XXXX | | KM }9 snimad teploty
I I | | | | min. 5VDC/5mA

* 120 ohmd/0,5 W,
vyzadovan nékterymi enkodéry

(Renishaw, Heidenhain)
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8.12.8.2. BiSS (Mode C) digitalni

Schéma nize ukazuje zapojeni jednootackového nebo viceotackového enkodéru s rozhranim BiSS Mode C
od firmy Renishaw (konkrétné model Resolute RA26B) jako zpétnovazebniho systému. Sledovani teploty
motoru je zapojeno pfes kabel enkodéru a vyhodnocovano v servozesilovadi.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vét§i nez 25 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

| Typ FBTYPE
BiSS Mode C 34

Up
5,1V +/-5%

Mezni frekvence
2,5 MHz

Zapojeni kontaktd zobrazené na strané enkodéru odpovida motoriim TG Drives.

Servozesilovaé X10 Enkodér
6 o o 5
A
g 2~ (7— : ! : L (e} DATA
B ﬁ1360hm P | | 13
b \_ | | | -t -ap—- DATA
A 2 || || i
> (e (=== cLOCK
— 7, > T e
(== === CLOCK
n LA [ 1| B U
Sense 5 | | | | \10 Sense
oV ——7 H———(— ov
10 | | | | /4
s1v 5% P =——1C H (m=tptte—Up
max. 350mA oV _<11 | | C2_ nipaJEC\l/ napéti
I it
Motor
|| N
| B || | 7
) :CCQ | | | | 14 BS snimac teploty
L__ o
I I | | | min. 5VDC/5mA
@ ! | J $
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8.12.9. Sinusovy enkodér s EnDat 2.1

Schéma nize ukazuje zapojeni jednootackového nebo viceotackového sin/cos enkodéru s rozhranim EnDat
2.1 jako zpétnovazebniho systému. Doporucuji se enkodéry typu ECN1313 a EQN1325. Sledovani teploty
motoru je zapojeno pfes kabel enkodéru a vyhodnocovano v servozesilovaci. V8echny signaly jsou pfipojeny
pomoci nami osazeného pfipojovaciho kabelu enkodéru. Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 50 m,
kontaktujte zakaznickou podporu.

M FBTYPE Mezni frekvence

1 MHz,
ENDAT 2.1 30 250 kHz pro enkodéry, které vyzaduji zakon€ovaci
rezistory

Zapojeni kontaktl zobrazené na strané enkodéru odpovida motordm TG Drives.

Servozesilovacé 1 Enkodér
1K r12 - A 1 EnDat 2.1
1 "
. — = 10F ~ N | | o Ar sin
. 11k ﬂ1360hm /3 r3
'_III i i i i \—-—4— A-
N N
D | |
z II_II - e C_—EI_W‘__C_——‘— B+
; 15 1 cos
. Atk E 136 Ohm G : : : i 5
N |
i 6 || | 5
<] + (= -t w—» DATA
> 24nF 3 \ i
B Ll 1360hm T : ~ -
i | ] \———4——- DATA
| |
A e || | a
[> C C———»— CLOCK
: s L s
(s | ==l = CLOCK

|
|
|
|
|
i
|
|
|
|
I
|
| |\ — ov
|
|
[
I
|
|
|
|
i min. 5VDC/5mA
|

4 12
Up —<——< | C_ Up
sense 5 | I | 10 ——
ov —~—1( | | f
10 | ’ | /4
5.4V +5% P —>—_C1T—H_XW f (= ~— Up )
napéjeci napéti
max. 350mA o —C | l : | C P>J OVp
T
| | | Motor
+ _Ca | ’ | f7__
_ 9 | |XXXX | \14 9 snimac teploty
C i i G
l |

*120 ohmu/0,5 W,
vyzadovan nékterymi enkodéry

(Renishaw, Heidenhain)
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8.12.10. Enkodér s EnDat 2.2

Tabulka a schéma nizZe ukazuji zapojeni jednootackoveho nebo viceotatkového enkodéru s rozhranim
EnDat 2.2 jako zpétnovazebniho systému.

Sledovani teploty motoru je zapojeno pfes kabel enkodéru a vyhodnocovano v servozesilovadi. VSechny
signaly jsou pfipojeny pomoci nami osazeného pfipojovaciho kabelu enkodéru. Planujete-li pouzit kabel

s délkou vétsi nez 50 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

| Typ _FBTYPE _ Mezni frekvence _ Popis
ENDAT 2.2 | 31 1 MHz Nastavte v okné FEEDBACK

Zapojeni kontaktd zobrazené na strané enkodéru odpovida motorim TG Drives.

Servozesilovaé Enkodér
X10 EnDat 2.2
6 & a 5
A C DATA
— § T 24nF \7 :‘—<—>-
B E1360hm ~ || | | 8 -
) > TR -
2 N | | 8
l> C P S — CLOCK
o] B 3 15
C ==i——— CLOCK
4 | | | | 12
Ut —— M C Up
s 5 10 sense
v ——TC o
| |
Up > (1 [ — U
max.5323(;/m+ﬁl:5% " N | | \2 napajeci napéti
B B G — oV
I | | | Motor
— s
l l 9_—U_XXXXJJ—<14 9 snimac teploty
I I G || | | | _min. 5vDC/5mA
|| | |
& 1 ]
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8.12.11.

Schéma nize ukazuje zapojeni jednootackového nebo viceotackového sin/cos enkodéru s rozhranim
Hiperface jako zpétnovazebniho systému.

Sinusovy enkodér s Hiperface

Sledovani teploty motoru je zapojeno pres kabel enkodéru a vyhodnocovano v servozesilovaci. V§echny
signaly jsou pfipojeny pomoci nami osazeného pfipojovaciho kabelu enkodéru.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 50 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

Mezni frekvence
1 MHz,

FBTYPE

Spojeni kontaktll 4 a 5
zpusobi, ze Up bude 8
az9Vv

Hiperface | 33

250 kHz pro enkodéry, které vyzaduji
zakonc&ovaci rezistory

Zapojeni kontakt( zobrazené na strané enkodéru odpovida motordm TG Drives.

Servozesilovad Enkodér
= 1 HIPERFACE®
—L t2———1C = n (G < +SIN
11k ‘1[316n('):hm /13 BBl | 9
1 & ==1——= REFSIN
|| ||
—C =l <« +COS
1.1 nF 15 1% 11
Ak 6136 ohm| -
LT % | | | | == ———= REFCOS
|| ||
6 || || 5
<] A k2 C -_—t - — <]
24nF e RS485
e B [ iseonm| 7 U | | 13 | I e
v N -
p || ||
N
ense 5
|| ||
10 4
8V..0V Up —e—073—{& ———lp
max. 350mA 11 | | | | 2 napajeci napéti
oV (o I I -t OV
| | | | Motor
p— i || || ;
1 el s
LI -
l l 9 14 9 snimac teploty
I I T I ] =T "min. svDcisma
| | | |
0 ]
@ *120 ohmu/0,5 W,
vyzadovan nékterymi enkodéry
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8.12.12.

Sinusovy enkodér

Zpétnovazebni zafizeni, ktera neposkytuji uplnou informaci pro komutaci, mohou pracovat bud

s wake&shake komutaci (viz AKD Navod k pouziti) nebo mohou byt pouzita jako kompletni zpétnovazebni

systém s pfidavnym Hallovym snimac¢em. VSechny signaly jsou pfipojeny do X10 a tam vyhodnoceny.
Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 25 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

FBTYPE Up

Mezni frekvence

:rl]rl]r/;:ggelmv p-p s Hallovym 20 5.1V +/-5% 1 MHz
250 kHz pro enkodéry, které
Sin/cos 1V p-p (Wake&Shake) 21 5,1V +/-5% vyzaduji zakon&ovaci rezistory
Servozesilovaé 10 ENKODER

SRS I S -~ Y P IO
1.1nF q | | .
11k E1360hm A% o s | A T
r | -
I
|
| oo
| B cos
y
|
I
|
( ! =i < NI+
— < Fomd 7 [ |
m oA 9
- |I -t NI
Up |
Sense Sense
oV
| |
5.1V +.5% UP = _C_ﬂ 1 | 11 Up
max. 350mA
ov —=—r1 ! -0V
| HalY Vi
l | ]
|| | HALL
-t Up
|
el DR DA
N
1
G !: !:o!! R I
2
= G :i :iCH H(-+Hau-v
3
C——H—H—O—m*HaII-W

AN

9 snimag teploty

min. 5VDC/5mA

*120 ohm0/0,5 W,
vyzadovan nékterymi enkodéry
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8.12.13. Inkrementalni enkodér

Zpétnovazebni zafizeni, ktera neposkytuji Uplnou informaci pro komutaci, mohou pracovat bud

s wake&shake komutaci (viz AKD Navod k pouziti) nebo mohou byt pouzita jako kompletni zpétnovazebni
systém s pfidavnym Hallovym snimacem. VSechny signaly jsou pfipojeny pomoci nami osazeného
pripojovaciho kabelu comcoderu. Sledovani teploty motoru je zapojeno pres kabel enkodéru a
vyhodnocovano v servozesilovaci.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vétSi nez 25 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

Inkrementalni enkodér + Hallovy snimace 10 2.5 MHz
(Comcoder)
Inkrementalni enkodér (Wake&Shake) 11 2,5 MHz

Zapojeni kontakt( zobrazené na strané enkodéru odpovida motordm TG Drives.

Servozesilovaé | X10 ComCoder
12 4 N 3

| 1 =
4 Emp S e | a ol
— : 1%
1360hm P
(s <A

=

|

- |

5 EmnF S {ﬁl
.

=

|

1360hm

- T
N Y E24nF \7 n
1360hm 7=
C
o0 |
(ot Hall-v

3
——H—H——C—-«— Hall-W

(-t Hall-U

Up —=——
sense

4

_<5

ov —=—(
G

L G

0

Up —»—

C—- ——»— Up
74 napajeci napéti

»——C——ﬁ— oVv

E —C —
9 9 E]S snimac teploty
- —< —
min. 5VDC/5mA

* 120 ohma/0,5 W,
vyzadovan nékterymi enkodéry

51V +/-5%
max. 350mA
ov

-
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8.12.14.

Enkodér Tamagawa Smart Abs

Schéma nize ukazuje zapojeni enkodér(i Tamagawa ,Smart Abs*“ (Tamagawa Seiki Co. Ltd. S48-17/33bit-
LPS-5V nebo podobny) jako primarniho zpétnovazebniho systém pro AKD s Fidici deskou ,NB* (rev 8+).
Sledovani teploty motoru je zapojeno pres kabel enkodéru a vyhodnocovano v servozesilovaci. Pokud motor
sledovani teploty nema, musi kabel propojovat kontakty 8 a 9. Signal ,Sense” je volitelny a mize byt
vynechan, pokud je kabel enkodéru kratky a nedochazi na ném k vyznamnému UGbytku napéti. Ubytek napéti
zavisi na délce kabelu a proudu méfidla a snimace.

Planujete-li pouzit kabel s délkou vétsi nez 25 m, kontaktujte zakaznickou podporu.

FBTYPE Up

Mezni frekvence

| S48-17/33bit-LPS-5V | 42 51V +-5% | 2,5MHz
Servozesilovaé %10 Tamagawa
. £ "Smart Abs"
- C -t w SD+
q 24nF
ﬁ 13600m | 7| .
i ~ (=—1—=SD-

Up ———
sense
oV —=—

51V +/-5% YP =]
max 350mA

oV —-—

/%A

)
!

__C__

o fl\oo

R
||

napajeci napéti
—>— 0V

Bﬂ snimac teploty

min. 5VDC/5mA

130

Prosinec 2014

Q TG drives



8.13. Elektronicka prevodovka, provoz master-slave (X9, X7)

Pomoci externiho enkodéru jako Fidiciho enkodéru, pfidavného zpétnovazebniho zafizeni (fizeni dvojitou
smyckou) nebo pfipojenim servozesilovace ke krokovému motoru tfeti strany je mozné vytvaret systémy
typu master/slave. Podle napétové urovné signalu musi byt pouzit konektor X9 (5 V TTL) nebo X7 (24 V) .

Pro nakonfigurovani se pouziva program WorkBench. Nastaveni viz okno ,Feedback 2 v programu
WorkBench. FB2.SOURCE, FB2.MODE, FB2.ENCRES a dalSi se pouzivaji pro nastaveni aplikace s t€mito
rozhranimi.

Konektor X9 muaze byt nakonfigurovan jako vstup nebo vystup pro signaly s napétovou trovni 5V (TTL).

Vstupni rezimy X9 Vystupni rezim

Pulse&Direction, 5 V Emulovany enkodér
(impulzy/smér) Vystup (A quad B), 5V
CW/CCW, 5V

Inkrementalni enkodér
(Aquad B)5V

Enkodér s EnDat 2.2,
5V

Vystupni rezim

Vstupni rezimy X7
DIGITAL-IN 1/2

Pulse&Direction, 24 V
(impulzy/smér)

CWI/CCW, 24 V

Inkrementalni enkodér
(A quad B) 24V

8.13.1. Technické udaje a zapojeni kontaktu

8.13.1.1. Vstupy konektoru X7
Technické parametry

e Plovouci, spoleCny referen¢ni vodi¢ je DCOM7

e Maximalni frekvence vstupniho signalu 500 kHz

e Moznost zapojeni podle sink nebo source logiky

o Uroven High: 15 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -3 az 5 /<15 mA
e Rychlost aktualizace: hardwarova 2 us

Pulse/Direction

Kontakt (impulzy/smér) Ccw/CcCcw Inkrementalni enkodér
9 Pulse (impulz) Ccw Kanal A

10 Direction (smér) CcCw Kanal B

1 Spole¢ny SpoleCny Spole¢ny

CW: po sméru hodinovych ru€i¢ek, CCW: proti sméru hodinovych ruci¢ek
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8.13.1.2. Vstupy konektoru X9
Technické parametry

o Elektrické rozhrani: RS-485

o Maximalni frekvence vstupniho signalu 3MHz

e Rozsah napéti vstupniho signalu +12 V az -7 VvV

o Napajeci napéti (pouziva se jen pro vstup inkrementalniho enkodéru): +5 V 5%
e Maximalni napajeci proud 250 mA

Pulse/Direction

Kontakt . » CW/CCW  Inkrementalni enkodér Enkodér s EnDat 2.2
(impulzy/smeér)

1 Pulse+ CW+ A+ CLOCK+

2 Pulse- CW- A- CLOCK-

3 GND GND GND GND

4 Direction+ CCW+ B+ DATA+

5 Direction- CCW- B- DATA-

6 Stinéni Stinéni Stinéni Stinéni

7 - - Zero+ -

8 - - Zero- -

9 - - +5 V (napdjeni, vystup) | +5V (napajeni, vystup)

CW: po sméru hodinovych rucic¢ek, CCW: proti sméru hodinovych ruci¢ek

Maximalni délka kabelu externiho inkrementalniho enkodéru pfi pouZiti X9 zavisi na
ubytku napéti na kabelu a pfikonu externiho enkodéru. Viz pfiklad vypoc&tu v navodu
k pouziti, kapitola ,Elektronicka pfevodovka“.

8.13.1.3. Vystupy konektoru X9
Technické parametry

o Elektrické rozhrani: RS-485

e Max frekvence: 3 MHz

¢ Rozliseni: az 16 bita

e Nastavitelny pocet impulz( na otacku
e Fazovy posun impulz(: 90°£20°

Kontakt Vystup emulovaného enkodéru
Kanal A+
Kanal A-

=

GND

Kanal B+
Kanal B-
Stinéni
Kanal Zero+
Kanal Zero-

Olo|N[OO|O|d|WIN

Maximalni pfipustna délka kabelu je 100 metru.
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8.13.2. Pripojeni signalu fidiciho enkodéru

8.13.2.1. Vstup pro inkrementalni enkodér s urovni 5V (X9)

K tomuto vstupu Ize pfipojit A quad B enkodér s urovni napéti 5 V nebo vystup emulace enkodéru z jiného
servozesilovaCe a pouzivat jej jako vstup fidiciho enkodéru, zpétné vazby s dvojitou smy&kou, pfevodovky
nebo vacky. Nepouzivejte pro pfipojeni zpétné vazby z primarniho motoru!

Schéma zapojeni

Servozesilovaé X91 = i Enkodér A quad B
RS-485 * C p— R
— 1509["] 2
C —t A
, | |
RS485 | 4 C L . (mt—-B
u—— sl ] | s 1001 _
7| N

-
RS-485 3, ————Z
— ] £ 1509[:] 8

C ———4—2

svesn Y = C = F
max. 250mA 3 napajeci napéti
GND —>——< | | —-— e ()\/
6 | |
Stinéni  @—(m———we .

8.13.2.2. Vstup pro inkrementalni enkodér s urovni 24 V (X7)

K digitalnim vstupl 1 a 2 Ize pfipojit A quad B enkodér s urovni napéti 24 V a pouzivat jej jako vstup Fidiciho
enkodéru, zpétné vazby s dvojitou smyckou, pfevodovky nebo vacky. NepouZivejte pro pfipojeni zpétné
vazby z primarniho motoru!

Schéma zapojeni

Servozesilovaé X7 Master

i T DIGITALIN2 | 9 - AT B
TLHA ¥ '@M_ﬂ)—oﬂ—{ﬁ-(-* Kanal B
DCOM7 L)—OH—H-(-_<_ GND / 24V
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8.13.2.3. Vstup pro enkodér s EnDat 2.2 s trovni 5 V (X9)

K tomuto vstupu je mozné pfipojit jednootackovy nebo viceotackovy enkodér s rozhranim EnDat 2.2 a
pouzivat jej jako vstup Fidiciho enkodéru, zpétné vazby s dvojitou smyckou, pfevodovky nebo vacky anebo
pro pfipojeni zpétné vazby z primarniho motoru

Schéma zapojeni

Servozesilovaé X91 A A Enkodér EnDat 2.2
RS.485 . C_ = I I I C———D— CLOCK
s N AT N 1 SO
(e 1 1 (wm—t—>=—— TLOCK
A L~
RS.485 C ! —( —————— DATA
— < 1500|i| 5 | |Xm N
C_ | | | | C———-——-q— DATA
| | | | Sense
I I | | {— Vv
o Il |
5V +/-5% oV _(3 I i I i C " naL:)Zjeci napéti
max. 250mA || ~
GND —=—+ o - oV
6 |l N
Stinéni »—C— ‘9 L 2 ! ]
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8.13.3. Pripojeni signalu impulz / smér

Servozesilova¢ muze byt pfipojen k Fidici jednotce krokového motoru. Nastavte parametry servozesilovace
pomoci programu WorkBench. Pocet impulzl Ize nastavit, takze servozesilovac Ize pfizpUsobit libovolné
fidici jednotce krokového motoru.

Rychlostni profil a signalovy diagram

+v1

a=0

+a a=0

-a

a=0 +a

a=0

LR

Bl

%

-v2
Impulz
0
Smeér !
0

8.13.3.1. Vstup impulz/smér s urovni 5 V (X9)

Odpovidajici parametry
délka drahy s
otacky v
zrychleni a

— pocet impulzl

frekvence impulzut
rychlost zmény frekvence impulzd

Pfipojeni k fidicim jednotkam krokovych motord s Urovni signalu 5 V.

FC——V—U—

8.13.3.2. Vstup impulz/smér s urovni 5 az 24 V (X7)

Servozesilovaé X? ~ A Ridici jednotka
(s H I (=t Pulse +
4 N | | \te
icaiz 1509|j 2 I I Impulzy
C u L] C—-—<— Pulse -
) N [
f——l—l-j : : : r—l—l—( Direction +
3 \ -_—
RS-485 < 1509["] 5 | | | | Smér
C | | | | C—-—<— Direction -
3
GND (s L L (s oV
6 |l N
Stinéni

PFipojeni standardnich Fidicich jednotek krokovych motor(i s 5 V logikou s vystupy impulz/smér
(Pulse/Direction) nebo krok/smér (Step/Direction). Mé&jte na paméti, Ze vstupy X7 s opto€leny mohou
pracovat s logikou s 5V az 24V napétovou urovni, takZe je Ize pouzivat také jako 24V logické vstupy.

TLH> 4
T Hot st

X7

Servozesilovac
DIGITAL-IN2 | 9

L\

Ridici jednotka
N

g\
I

—<— Impulzy (TTL

DCOM7 1

—=— Smér (TTL)

D—oH

@ DIGITAL-IN1 10)_01:
||

D—oT]

N g\
|

|1
[
[
||
r
[
T 52
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8.13.4. Pripojeni signalu CW / CCW (po/proti sméru hodinovych rucicek)

8.13.4.1. Vstup CW /CCW s arovni 5V (X9)

Servozesilovac je mozné pfipajit k Fidici jednotce tfeti strany, ktera poskytuje 5V signaly CW/CCW (po/proti
sméru hodinovych rucicek).

GND —

Y

Stinéni ¢

)
!

Servozesilovaé X9 5 i
=ty H——=]
RS-485 1509[:] 5 XXXX
(1] N e
, || ||
(o Hl (o
RS-485 4 150Q|:::| /5 | | ><><><>< | |
—
S ||
[ |
||

|

Ridici jednotka
—— CW+  po sméru
hodinovych

< C\W - rucicek

< CCW + Proti sméru
hodinovych

< CC\ - ucicek

—— 0V

8.13.4.2. Vstup CW /CCW s urovni 24 V (X7)

Servozesilovac je mozné pfipojit k fidici jednotce tfeti strany, ktera poskytuje 24V signaly CW/CCW (po/proti
sméru hodinovych rucicek).

(TLHA

Servozesilovac

“' DIGITAL-IN2

‘g} DIGITAL-IN1

DCOM7

= T )
|

- CW

Ridici jednotka

Po sméru
hodinovych ruciéek

Proti sméru

- CcCcw hodinovych ruci¢ek

—=— GND/ 24V
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8.13.5. Vystup emulovaného enkodéru (EEO)

Servozesilovac pocita pozici hfidele motoru podle cyklickych-absolutnich signalt z primarni zpétné vazby a
generuje z této informace impulzy, které jsou kompatibilni s impulzy inkrementalniho enkodéru. Impulzy
vystupujici na SubD konektoru X9 jsou 3 signaly, A, B a Index, s 90° fazovym rozdilem (ij. kvadraturné,
odtud alternativni oznaceni vystup ,,A quad B“), a s nulovym impulzem.

RozliSeni (pfed nasobenim) Ize nastavit pomoci parametru DRV.EMUERES. Pouzijte parametr
DRV.EMUEZOFFSET pro nastaveni a ulozeni pozice nulového impulzu v ramci jedné mechanické otacky.
ServozesilovaCe pouzivaji pro emulaci vnitfni napajeci napéti.

A A7 _ 777
 A_A 77 oA
| tv
|
Inde())( // 7 // E

tv max. 30 ns

Schéma zapojeni

Servozesilovac X9 Ridici jednotka
F1 lr\l Ir\l ( A
—-_—
RS-485 > 1509[:] \2 [ Tl X
(s -— A
| ||
4
C -_— B
RS-485 > 1509[:] 5 | | | | 3
(s —t =B O
| | 3
7] || s
RE185| b 1509[:] 8 g
C —t 7
. I _ N
— —
S I 1.
Stinéni r(——v - I
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8.13.6. Rizeni master-slave

K jednomu master (Ffidicimu) servozesilovaci AKD je mozné pfipojit nékolik slave (podfizenych)
servozesilovacl AKD. Slave servozesilovace pouzivaji vystupni signaly enkodéru master servozesilovace
jako Fidici vstup a pracuji podle téchto pfikazu (otacky a smér).

Schéma zapojeni master-slave, priklad pro 5V uroven signalu (X9)

Servozesilovad X9 X9 Servozesilovad
Master 1 A A 1 Slave
(= D)
S g D e I o
3 (| | || ) ry
& 1 1 -/
o,
(1| [
RS-485 I> 150({"] \“5 I H 5J I::I [>
: (__LL)OOO( 1 5
| |
7
] 5_ || || -) .
st o ) [ SO0 0| P
S | B
GND (- L i ——) GND
6 | | | | 6
stineni ¢4t 4 Stinéni
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8.14. Zapojeni vstuptl/vystupu

8.14.1. Prehled

8.14.1.1. Vstupl/vystupni konektory X7 a X8 (vSechny varianty AKD)

K X7 a X8 se pfipojuji standardni digitalni a analogové vstupni/vystupni (1/0O) signaly.

AKD-B, -P, -T

‘ Konektor

Kontakt

Signal

Zkratka

Funkce Sche_ma’
zapojeni

Digitalni spole¢ny Spole¢ny vodi¢ pro X7
X7 L X7 DCOM7 kontakty 2, 3, 4, 9, 10
X7 2 Digitalni vstup 7 DIGITAL-IN 7 Programovatelny =» str. 143
X7 3 Digitalni vstup 4 DIGITAL-IN 4 Programovatelny
X7 4 Digitalni vstup 3 DIGITAL-IN 3 Programovatelny
X7 5 Digitalni vystup 2- | DIGITAL-OUT2- Programovatelny
X7 6 Slg'ta'”' VYSIUP | biGITAL-OUT2+ | Programovatelny
X7 7 Digitalni vystup 1- | DIGITAL-OUT1- Programovatelny > str. 150
X7 8 i'rg'ta'”' VYSUP | bIGITAL-OUT1+ | Programovatelny
X7 9 Digitalni vstup 2 DIGITAL-IN 2 Programovatelny, rychly - str. 143
X7 10 Digitalni vstup 1 DIGITAL-IN 1 Programovatelny, rychly '
X8 1 Vystup Vystup Vystup poruchového
poruchového relé | poruchového relé relé - str. 151
X8 2 Vystup Vystup Vystup poruchového '
poruchového relé | poruchového relé relé
Digitalni spole¢ny Spolecny vodi€ pro X8
X8 3 X8 DCOM8 kontakty 4, 5, 6
Vykonovy stupen
X8 4 Digitalni vstup 8 DIGITAL-IN 8 povolen, =» str. 143
neprogramovatelny
X8 5 Digitalni vstup 6 DIGITAL-IN 6 Programovatelny
X8 6 Digitalni vstup 5 DIGITAL-IN 5 Programovatelny
X8 7 Analogova zem AGND Analog GND
X8 8 Analogovy vystup Analog-Out Na,Qetl podle aktualnich | =» str. 142
+ otacek
X8 9 Analogovy vstup - | Analog-In- 5 adand hodnota otagek | = str. 141
X8 10 Analogovy vstup | Analog-In+ adana hodnota otace str.

Digitalni spole¢né vodice pro X7 a X8 nejsou navzajem propojeny. Kdyz se k digitalnim vstupim pfipojuji
snimace s logikou typu ,Source®, méla by byt linka DCOMx pfipojena na 0 V u napajeni vstuput/vystup(.

Kdyz se k digitalnim vstuplm pfipojuji snimace s logikou typu ,Sink®, méla by byt linka DCOMXx pfipojena na
24\ u napajeni vstupl/vystupu.
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8.14.1.2. Vstupl/vystupni konektory X21, X22, X23 a X24 (jen AKD-T s dopliikovou I/O kartou)

Doplnkova vstup/vystupni (I/O) karta nabizi Ctyfi pfidavné konektory X21, X22, X23, X24 pro

vstupni/vystupni signaly.

AKD-xyyyzz-IC

Konektor Kontakt

Signal

Zkratka

Funkce

Schéma
zapojeni

X21 1 Digitalni vstup 21 DIGITAL-IN 21 Programovatelny
X21 2 Digitalni vstup 22 DIGITAL-IN 22 Programovatelny
X21 3 Digitalni vstup 23 DIGITAL-IN 23 Programovatelny
C . Spoleény vodi¢ pro
X21 4 Digitalni spole¢ny X21/1_3 | DCOM21.1_3 X21 kontakty 1, 2, 3 S i
X21 5 Digitalni vstup 24 DIGITAL-IN 24 Programovatelny str.
X21 6 Digitalni vstup 25 DIGITAL-IN 25 Programovatelny
X21 7 Digitalni vstup 26 DIGITAL-IN 26 Programovatelny
C . Spole¢ny vodi€ pro
X21 8 Digitalni spole¢ny X21/5_7 | DCOM21.5_7 X21 kontakty 5, 6, 7
X22 1 Digitalni vstup 27 DIGITAL-IN 27 Programovatelny
X22 2 Digitalni vstup 28 DIGITAL-IN 28 Programovatelny
X22 3 Digitalni vstup 29 DIGITAL-IN 29 Programovatelny
C . Spoleény vodi¢ pro
X22 4 Digitalni spole¢ny X22/1_3 | DCOM22.1_3 X22 kontakty 1, 2, 3
T . =» str. 146
X22 5 Digitalni vstup 30 DIGITAL-IN 30 Programovatelny
X22 6 Digitalni vstup 31 DIGITAL-IN 31 Programovatelny
X22 7 Digitalni vstup 32 DIGITAL-IN 32 Programovatelny
C . Spolecény vodi¢ pro
X22 8 Digitalni spole€ny X22/5 7 | DCOM22.5_7 X22 kontakty 5, 6, 7
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Zkratka

Schéma

zapojeni

X23 1 Analogovy vystup 2 + | Analog-Out2 Programovatelny
X23 2 Rezervovano - -
X23 3 Analogova zem AGND Programovatelny > str. 142
X23 4 Rezervovano - -
X23 5 Digitalni vystup 21+ DIGITAL-OUT 21+ Programovatelny
X23 6 Digitalni vystup 21- DIGITAL-OUT 21- Programovatelny
X23 7 Digitalni vystup 22+ DIGITAL-OUT 22+ Programovatelny
X23 8 Digitalni vystup 22- DIGITAL-OUT 22- Programovatelny > str. 152
X23 9 Digitalni vystup 23+ DIGITAL-OUT 23+ Programovatelny
X23 10 Digitalni vystup 23- DIGITAL-OUT 23- Programovatelny
X23 11 Digitalni vystup 24+ DIGITAL-OUT 24+ Programovatelny
X23 12 Digitalni vystup 24- DIGITAL-OUT 24- Programovatelny
X23 13 | Reléovy vystup 25 | DIGITAL-OUT 25 Programovatelny,
reléovy

- =» str. 153
X23 14 | Reléovy vystup 25 | DIGITAL-OUT 25 feﬁ‘;%@mo"ate'”y'
X24 1 Analogovy vstup 2+ Analog-In2+ Programovatelny
X24 2 Analog Input 2- Analog-In2- Programovatelny - str. 141
X24 3 Analogova zem AGND Programovatelny
X24 4 Rezervovano - -
X24 5 Digitalni vystup 26+ DIGITAL-OUT 26+ Programovatelny
X24 6 Digitalni vystup 26- DIGITAL-OUT 26- Programovatelny
X24 7 Digitalni vystup 27+ DIGITAL-OUT 27+ Programovatelny
X24 8 Digitalni vystup 27- DIGITAL-OUT 27- Programovatelny - str. 152
X24 9 Digitalni vystup 28+ DIGITAL-OUT 28+ Programovatelny
X24 10 Digitalni vystup 28- DIGITAL-OUT 28- Programovatelny
X24 11 Digitalni vystup 29+ DIGITAL-OUT 29+ Programovatelny
X24 12 Digitalni vystup 29- DIGITAL-OUT 29- Programovatelny
X24 |13 | Reléovyvystup30 | DIGITAL-OUT 30 ooy ovatein:

- =» str. 153
X24 14 | Reléovy vystup 30 | DIGITAL-OUT 30 Zﬁ%%fymovate'”y’
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8.14.1.3. Vstupl/vystupni konektory X35 a X36 (jen AKD-M)

AKD PDMM nabizi dva pfidavné konektory X35 a X36 pro digitalni vstupni/vystupni signaly.

AKD-M

Konekt.

Kontakt

Signal

Zkratka

Funkce

Schéma
zapojeni

Digitalni lecny le¢ny vodi¢ pr
xs |1 e X35 Kontakdy 2, 3, 4
X35 2 Digitalni vstup 21 DIGITAL-IN 21 Programovatelny = str. 148
X35 3 Digitalni vstup 22 DIGITAL-IN 22 Programovatelny
X35 4 Digitalni vstup 23 DIGITAL-IN 23 Programovatelny
X35 5 - - - -
X35 6 - - - -
X35 7 Digitalni vystup 21- | DIGITAL-OUT21- Programovatelny - str. 154
X35 8 Digitalni vystup 21+ | DIGITAL-OUT21+ Programovatelny
as |1 | Dsisaeiny | pcoygs
X36 2 Digitalni vstup 24 DIGITAL-IN 24 Programovatelny =» str. 148
X36 3 Digitalni vstup 25 DIGITAL-IN 25 Programovatelny
X36 4 Digitalni vstup 26 DIGITAL-IN 26 Programovatelny
X36 5 - - - -
X36 6 - - - -
X36 7 Digitalni vystup 22- | DIGITAL-OUT22- Programovatelny - str. 154
X36 8 Digitalni vystup 22+ | DIGITAL-OUT22+ Programovatelny

Digitalni spole¢né vodice pro X35 a X36 nejsou navzajem propojeny.

Kdyz se k digitalnim vstuplm pfipojuji snimace s logikou typu ,Source”, méla by byt linka DCOMx pfipojena
na 0 V u napajeni vstupl/vystupa.

Kdyz se k digitalnim vstuplm pfipojuji snimace s logikou typu ,Sink“, méla by byt linka DCOMXx pfipojena na
24\ u napdjeni vstupl/vystupu.
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8.14.2. Analogovy vstup (X8, X24)

Servozesilovac je vybaven diferencialnimi vstupy pro analogové fizeni momentu, ota¢ek nebo polohy.
Standardni servozesilovac¢ nabizi jeden analogovy vstup na X8, servozesilovace s vestavénou doplikovou
vstup/vystupni kartou nabizeji druhy vstup na X24.

Technické parametry

e Napétovy rozsah diferencialniho vstupu: £ 12,5V
e Maximalni vstupni napéti vuci spole¢né zemi: -12,5, +16,0 V
e RozliSeni: 16 bitd, pIné monotonni
e Nekorigovany offset: < 50 mV
e Tepelna zavislost offsetu (drift): 250 uv/°C
e Tolerance vzestupu nebo poklesu: +/- 3%
e Nelinearita: < 0,1% v celém rozsahu nebo 12,5 mV
« Cinitel potladeni souhlasného ruseni CMRR: > 30 dB p¥i 60 Hz
e Vstupni impedance: > 13 kohmu
e  Odstup signal-Ssum v celém rozsahu:
o AIN.CUTOFF = 3000 Hz: 14 bitt
o AIN.CUTOFF = 800 Hz: 16 bitl

Schéma zapojeni analogového vstupu

Servozesilova¢ Ovladani
X8
= 130k 22k Analog-in - |9 A A
g — -
o - 30k 22k Analog-In + | 10 B0
1 I — +
O ‘@ ‘# O GND
>
4 S
J 1] &2
I/O Option X24
" 130k 22k Anpalog-In 2- | 2 - 4
£ = -
B . 30k 22k__ Analog-In 2+ | 1 - 10
1 I * — +
O ‘o . 2 O GND
>—
4 X
J 11 &l

Priklady aplikaci pro vstup zadané hodnoty pires analogovy vstup Analog-In

e vstup se snizenou citlivosti pro nastaveni/krokovani
e pfednastaveni/vynucené nastaveni

Definice sméru otaceni

Standardni nastaveni: ota¢eni hfidele motoru po sméru hodinovych ruci¢ek (pfi pohledu na konec hfidele) je
zplsobeno kladnym napétim mezi svorkou (+) a svorkou ( -)

Pro zménu sméru otad€eni zaménte pfipojeni ke svorkam +/- nebo zménte parametr DRV.DIR v okné
.Feedback” (zpétna vazba).
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8.14.3. Analogovy vystup (X8, X23)

Analogoveé vystupy je mozné pouzit pro vystup analogovych hodnot, pfevedenych z digitalnich méfeni,
ulozenych v servozesilovadi. Standardni servozesilova¢ nabizi jeden analogovy vystup na X8,
servozesilovace s vestavénou doplikovou vstup/vystupni kartou nabizeji druhy vystup na X23. Seznam
predprogramovanych funkci je v konfiguraénim programu WorkBench.

Technické parametry

e Rozsah vystupniho napéti vici AGND: £10 V

e Rozliseni: 16 bitd, plné monoténni

o Nekorigovany offset: < 50 mV

o Tepelnd zavislost offsetu (drift): 250 pVv/°C

e Tolerance vzestupu nebo poklesu: +/- 3%

o Nelinearita: < 0,1% v celém rozsahu nebo 10 mV

e Vystupni impedance: 110 ohmu

e Parametry jsou v souladu s CSN EN 61131-2 tabulka 11

o -3 dB Sifka pasma: >8 kHz

o Maximalni vystupni proud: 20 mA

e Kapacitni zatéz: libovolna hodnota, ale rychlost odezvy je omezena maximaini lout a
Rout

e Ochrana proti zkratu na AGND

Schéma zapojeni analogového vystupu

Servozesilovacé Ovladani
X8
_ Analog-Out 8_ A /N Analo
— —O—— g
dp: L
7 | |
I &— ' i ' [ CNC-GND
I I
[ [
@t et CNC-GND
I/O Option X23
= Analog-Out 2 1_ /N /N Analo
— —O—— g2
! B
AGND| 3 1| 1!
t CNC-GND
I ™
| |
@ 9/ CNC-GND
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8.14.4. Digitalni vstupy (X7/X8)

Servozesilovac nabizi 8 digitalnich vstupt (=¥ str. 137). Ty mohou byt pouzity pro spousténi

predprogramovanych funkci, které jsou ulozeny v servozesilovaci. Seznam téchto predprogramovanych

funkci je v konfiguraénim programu WorkBench. Digitalni vstup 8 neni programovatelny, ale je pevné
pfifazen funkci ENABLE. Je-li vstup naprogramovan, musi byt program ulozen do servozesilovace.

V zavislosti na vybrané funkci jsou vstupy aktivni pfi vysoké (High) nebo nizké (Low)

urovni.

Vstupy Ize aktivovat pfipojenim na +24 V (source logika) nebo GND (sink logika). Na nasledujicich

schématech jsou uvedeny typické ptiklady zapojeni digitalnich vstupa.

Schéma zapojeni digitalnich vstupu (pfiklad pro source logiku)

Servozesilovac —— Ovladani
X7
% N7 |2
A Y X :DIGITAL IN7 5 | Spinac HOME
|
DIGITAL-IN4 | 3
iy RN .
|
<w ‘E} |DIGITAL-IN3 4_]
—/—0
I
|
N2 |9
[T HA 4 ‘g} DIGTALINZ |90y e
l
ANt |10
(TR ¥ ‘@ :DIGITAL IN1 | 10 e
| 1 24V
DCOM7 —
——— =)0 proti I/0-GND
[ Xs
4
L : ENABLE L) —0 ¢ ENABLE
S |piciTAL-ING |5
s .g} i -0 L~ 4 NsTOP
|
A4y ‘g} :DIGITAL-INS B > + —
|
DCOMS 3—)—0 //O-GND
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Schéma zapojeni digitalnich vstupu (priklad pro sink logiku)

—

P

e

B

S

—

Ovladani

Spina¢ HOME

b rychle

p rychle

— 1/O-GND

* ENABLE

+ NSTOP

PSTOP

24V

Servozesilovaé ]
X7
Sl :DIGITAL-INT 2_3 .
|
@ ‘E} IDIGITAL-IN4 3_)
|
<t ‘@ :DIGITAL-INS 4_) .
|
m NP ‘@ !DIGITAL—INZ 9_) .
|
(TLHo ‘@ :DIGITAL-IN1 10
I pcom7 | 1
L — ]
X8
NP | ENABLE|Z ) -
ol I
|
NP ‘g} IDIGITAL—ING 5_) 5
|
P ‘g\; | DIGITAL-IN5 6_) 5
I
:_ DCOM8 3_) o

proti I/O-GND
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8.14.4.1. Digitalni vstupy 1 a 2

Tyto vstupy (X7/9 a X7/10) jsou obzvlast rychlé a jsou proto vhodné napfiklad pro zachycovaci (latch)
funkce. Mohou byt pouzity také jako 24V vstupy pro elektronickou pfevodovku (=¥ str. 129)

Technické parametry

e Plovouci, spole¢ny referen¢ni vodi¢ je DCOM7
e Moznost zapojeni snimacu se sink nebo source logikou
o Uroven High: 3,5 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -2 az +2 V/<15 mA
e Rychlost aktualizace: hardwarova 2 ys
8.14.4.2. Digitalni vstupy 3 az 7

Tyto vstupy jsou programovatelné pomoci konfiguraéniho programu. Pfi vychozim nastaveni jsou vSechny
vstupy nenaprogramované (vypnuté).

Vice informaci viz konfiguraéni program.
Technické parametry

Vyberte pozadovanou funkci v programu WorkBench.

Plovouci, spole¢ny referenéni vodi¢ je DCOM7 nebo DCOMS8
Moznost zapojeni snimacu se sink nebo source logikou
Uroveni High: 3,5 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -2 aZ +2 V/<15 mA
Rychlost aktualizace: softwarova 250 ps

8.14.4.3. Digitalni vstup 8 (ENABLE)
Digitalni vstup 8 (svorka X8/4) je nastaven na funkci Enable.

e Plovouci, spole¢ny referenéni vodi¢ je DCOMS8

e Moznost zapojeni se sink nebo source logikou

o Uroven High: 3,5 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -2 az +2 V/<15 mA
e Rychlost aktualizace: pfimé pfipojeni k hardwaru (FPGA)

Vstup Hardware Enable a signal Software Enable (pfes sbérnici nebo WorkBench) jsou
zapojeny seériové, coZ znamena, ze Hardware Enable musi byt vzdy zapojen.

Pomoci signalu ENABLE (svorka X8/4, aktivni pfi urovni High) se zapina vykonovy stuperi servozesilovace.
Zapnuti je mozné, jen kdyz je na vstupu STO signal s urovni 24 V (viz ,Bezpecné zastaveni (STO)*
- str. 52). V neaktivni stavu (Uroveri Low) nema pfipojeny motor to€ivy moment.

Je pozadovano také softwarové zapnuti pomoci konfiguraéniho programu (funkce AND), i kdyz to je mozné
nastavit programem WorkBench také natrvalo.
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8.14.5. Digitalni vstupy s doplnkovymi vstup/vystupnimi (I/O) kartami (X21, X22)

Doplnkova karta servozesilovace nabizi 12 pfidavnych digitalnich vstupl (=» p. 137). Ty mohou byt pouzity
pro spousténi pfedprogramovanych funkci, které jsou uloZeny v servozesilovaci. Seznam téchto
predprogramovanych funkci je v konfiguraénim programu WorkBench. Je-li vstup naprogramovan, musi byt
program ulozen do servozesilovace.

POZNAMKA

V zavislosti na vybrané funkci jsou vstupy aktivni pfi vysoké (High) nebo nizké (Low)
arovni.

Vstupy Ize aktivovat pfipojenim na +24 V (source logika) nebo GND (sink logika).

Technické parametry

e Plovouci, moznost zapojeni snimacu se sink nebo source logikou
« Uroveri High: 3,5 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -2 to +2 V/<15 mA, Rychlost aktualizace:
softwarova 250 ys

Schéma zapojeni digitalnich vstupt (pfiklad pro source logiku)

Servozesilovac [ _I Ovladani
X21
: 1
NP :DIGITAL IN21 D ——
I 2
<t ‘@ DIGITAL-IN22 ) e
|
) 3
<yl 'i} :DIGITAL IN23 _) ; I
| 4
DCOM21/1 3
[ ) 2,
|
5
P X% DIGITAL-IN24
| 6
‘i} (DIGITALINZS {20y I
|
i 7
Ay .i} :DIGITAL IN26 D—o N
| 8
,DCOM21/5 7 —) |
| e ———
[ X229 i
P |DIGITAL-IN27
L | )—o —
: ]_ I/0-GND
2
DIGITAL-IN2
| 3
<wy] ‘@ :DIGITAL-IN29 D L
:DCOM22/1 3|4 D |
l 5
P |DIGITAL-IN30
|
DIGITAL-IN31 | 6
IR o - - — —
|
7
L .E’} :DIGITAL-IN32 > g
|
DCOM22/5 7|8
St >_o 24V
proti I/O-GND

1

N
[e¢)
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Servozesilovad

Ovladani

x21
. 1
S :‘ DIGITALIN21 ] L0y d— v
| proti I/0-GND
| 2
] ‘@ lDIGITAL-IN22 ) 4— |
|
<] ‘z} IDIGITAL-IN23 3_) . d4—
|
| 4
DeOM21/1 3020y
| -
|
S 2% IDIGITALIN2e 5_)_0 4—
5 7 |
'E} !DIGITAL-INZS 6_) o d4—
|
A :DIGITAL-INZB 7_)_0 d4—
|
oouzs 120y o
[ X2z ]
S IDIGITAL-IN27) 0y, 4—
|
@ IpiGiTAL-IN28 | 2
m < l _)_C g——1
| 3
<Wy 'z} |DIGITAL-IN29 -—)—C 44—
|
| 4
DCOM22/1 3
| —)—o
|
S IDIGITAL-IN30 5_)_0 4 |
|
|
S 'E} DIGITAL-IN31 6_) . 4—
|
.—M'E@ :DIGITAL-IN32 7_) 5 4—
|
£60M22/5_7 8 > d
l 1/0-GND
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8.14.6. Digitalni vstupy (X35/X36) u AKD-M

Kromé 8 digitalnich vstup(l na X7 a X8 (=» str. 137) nabizi AKD PDMM také 6 digitalnich vstupl na X35 a
X36. Ty mohou byt pouzity pro spousténi pfedprogramovanych funkci, které jsou ulozeny v servozesilovaci.
Seznam téchto pfedprogramovanych funkci je v konfiguracénim programu KAS IDE. Je-li vstup
naprogramovan, musi byt program ulozen do servozesilovace. Pfi vychozim nastaveni jsou vSechny vstupy
nenaprogramované (vypnuté). Vice informaci viz konfiguraéni program.

V zavislosti na vybrané funkci jsou vstupy aktivni pfi vysoké (High) nebo nizké (Low)
Urovni.

Technické parametry
Vyberte pozadovanou funkci v programu KAS IDE.

e Plovouci, spole¢ny referen¢ni vodi¢ je DCOM35 nebo DCOM36
e Moznost zapojeni snimacu se sink nebo source logikou

« Urovefi High: 3,5 az 30 V/2 az 15 mA, Low: -2 aZ +2 V/<15 mA
e Rychlost aktualizace: softwarova 250 ps

Vstupy Ize aktivovat pfipojenim na +24 V (source logika) nebo GND (sink logika). Na nasledujicich
schématech jsou uvedeny typické ptiklady zapojeni digitalnich vstupa.

Schéma zapojeni digitalnich vstupt (priklad pro source logiku)

Servozesilovac Ovladani

DCOM35 1_)_0 J_VO_GND

24V
proti I/O-GND

DIGITAL-IN21 | 2 )
= — ——¢

|

|

|

:

|

| DpiGITAL-IN22 |3 )
| -
|

|

|

A
Q
1

=
A .@

NP DIGITAL-IN23 4_3 - d_ |
s s e o
[ X36 ]
| DCOMSO | s }—0 1/O-GND
| 1
|
‘@ I DIGITAL-IN24 | 2_- D - d4— |
I
h 3
NP .@ : DIGITAL-IN25 D—o - : E—
NP : DIGITAL-IN26 4_3 |

150 Prosinec 2014 t TG drives



Schéma zapojeni digitalnich vstupu (priklad pro sink logiku)

Servozesilova¢ Ovladani
;_ T T X34 1
DCOM35
—o g I/O-GND
| I 24V
| proti I/O-GND
L ‘@ | DIGITAL-IN21 |2 ¢ > - 4 _
I
oY [T : DIGITALINZ2 |3 1y - 4 _
I
PP | DIGITAL-IN23 A j - 4 |
I
]
[ 7 7 X3§ 1
| Dcomss | 1 i |
' —o g /O-GND
I 1
I 2
4 DIGITAL-IN24 - _
Ho )—o———= 4—
|
P, | DIGITAL-IN25 | 3 - i
>I ¢ 1%} | —)—C - q— —¢
A 4y I DIGITAL-IN26 | 4
| o————o— ———
L
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8.14.7. Digitalni vystupy (X7/X8)

8.14.7.1. Digitalni vystupy 1 a 2

Servozesilovaé nabizi 2 digitalni vystupy (X7/5 az X7/8, =» str. 137). Zvolte pozadovanou funkci vystupu

v konfiguraénim programu. Vystupy Ize pouzit pro hlaseni z pfedprogramovanych funkci, uloZzenych

v servozesilovali. Seznam téchto pfedprogramovanych funkci je mozné najit v konfiguraénim programu. Ma-
li byt vystup pfifazen k pfedprogramované funkci, musi byt sada parametr( uloZzena do servozesilovace.

Technické parametry

e 24V napajeni vstupl/vystupl na svorkach X7/8 a X7/6, 20 VDC az 30 VDC

e VSechny digitalni vystupy jsou plovouci, DIGITAL OUT 1/2: svorky X7/7-8 a X7/5-6),

max. 100 mA

e Lze je zapoijit jako aktivni s nizkou (Low) nebo vysokou (High) Urovni (viz pfiklady nize).
e Rychlost aktualizace: 250 s

Schéma zapojeni

Servozesilovac

DIGITAL-OUT 1+

X7

Ovladani

+24V

R > 240 Ohm

33V
DIGITAL-OUT 1-

—)—0

-O Digital 1

DIGITAL-OUT 2+

=

Aktivni pfi nizké
urovni (LOW)

33V
DIGITAL-OUT 2-

91 1o-GND

+24V
R > 240 Ohm

O Digital 2

Servozesilovad

DIGITAL-OUT 1+

X7

91 vo-GND

Ovladani

+24V

—)—o

33V
DIGITAL-OUT 1-

O Digital 1

DIGITAL-OUT 2+

=)o

Aktivni pfi vysoké
urovni (HIGH)

R >240 Ohm
1/0-GND

+24V

33V
DIGITAL-OUT 2-

SRRE REE

O Digital 1
R > 240 Ohm

1/0-GND
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8.14.7.2. Kontakty relé PORUCHA (FAULT)

Pripravenost k provozu (svorky X8/1 a X8/2 ) je signalizovana plovoucim (bezpotencialovym) reléovym
kontaktem. Poruchové relé mize byt naprogramovana na dva rezimy ¢innosti:

e Sepnuty kontakt, kdyz neni zadna porucha
e Sepnuty kontakt, kdyz neni zadna porucha a servozesilovac je pfipraven k provozu.

Signal neni ovlivnén povolovacim signalem ENABLE, omezenim I?t ani napétovou Urovni pro brzdéni.
Technické parametry

e PORUCHA (FAULT): Reléovy vystup, max. 30 VDC nebo 42 VAC, 1 A
e Doba sepnuti: max. 10 ms
e Doba rozepnuti: max. 10 ms

VSechny poruchy zplsobi rozepnuti kontaktu PORUCHA (FAULT) a vypnuti vykonového
stupné (je-li kontakt PORUCHA rozepnuty, je vykonovy stupen zablokovan -> nedodava
energii). Seznam poruchovych hlaseni: =» str. 192

Schéma zapojeni

XS ra ra ’
Vystup poruchového relé | 1 Ovladani
a . )—C o
’ T Obvod nouzového
=i zastaveni
2
! —)—O o

Vystup poruchového relé
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8.14.8. Digitalni vystupy s doplinkovymi vstup/vystupnimi (I/O) kartami (X23, X24)

8.14.8.1. Digitalni vystupy 21 az 24, 26 az 29

Doplnkova karta servozesilovace nabizi 10 pfidavnych digitalnich vystupl (= str. 137). Zvolte pozadovanou
funkci vystupu v konfiguraénim programu. Vystupy Ize pouzit pro hlaseni z pfedprogramovanych funkci,
uloZzenych v servozesilovaci. Seznam téchto pfedprogramovanych funkci je mozné najit v konfiguracnim
programu. Ma-li byt vystup pfifazen k pfedprogramované funkci, musi byt sada parametrd ulozena do

servozesilovace.

Technické parametry

e 24V napajeni vstupl/vystupt, 20 VDC az 30 VDC, plovouci, max. 100 mA
e Lze je zapoijit jako aktivni s nizkou (Low) nebo vysokou (High) urovni (viz pfiklady nize).
e Rychlost aktualizace: 250 s

Schéma zapojeni

—P K

P K]

— Y K]

¥ K

— ¥ K]

— Y K]

— ¥ K]

—P K

Servozesilovat Ovladani
Aktivni pfi nizké
X23 urovni (LOW)
DIGITAL-OUT 21+ 5_: J Digital 21
o R>240 Ohm+24v
DIGITAL-OUT 21- | 6
-—)—0 91 vo-GND
DIGITAL-OUT 22+ | 7 3 J B2
E—+24v
B2V R>240 Ohm
DIGITAL-OUT 22- | 8
-—)—0 1 I/O-GND
DIGITAL-OUT 23+ |9 3 J S—
E—+24V
ey R>240 Ohm
DIGITAL-OUT 23- |10 -
)—o 1 VO-GND
DIGITAL-OUT 24+ |11 - . Digital 24
33V tE}—+z4v
R>240 Oh
% DIGITAL-OUT 24- |12 - mean o
)—o 9P 1 vo-GND
. N Aktivni pfi vysoké Can
Servozesilovac | yo4 arovni (HIGH) Ovladani
DIGITAL-OUT 21+ |5 3 souy
33V -
DIGITAL-OUT 21- |6 - 3 i Digieal 21
R>240 Ohm
. /0-GND
DIGITAL-OUT 22+ Lo 124y
33v .
DIGITAL-OUT 22- |8 - 5 L Digial.22
R>240 Ohm
DIGITAL-OUT 23+ |9 VO-GND
- +
—)—0 q +24V
33v -
DIGITAL-OUT 23- | 10 | Digital 23
R>240 Ohm
//O-GND
) 1 3
DIGITAL-OUT 24+ | 11 - d sony
33v y
DIGITAL-OUT 24- |12 - B k.2
R>240 Ohm
I/O-GND
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8.14.8.2. Digitalni reléové vystupy 25, 30

Doplnkova vstup/vystupni karta servozesilovace nabizi 2 digitalni vystupy, které jsou ovladany plovoucimi
(bezpotencialovymi) reléovymi kontakty (=¥ str. 137). Zvolte pozadovanou funkci vystupu v konfiguraénim
programu. Vystupy Ize pouzit pro hlaseni z pfedprogramovanych funkci, ulozenych v servozesilovaci.
Seznam téchto pfedprogramovanych funkci je mozné naijit v konfiguracnim programu. Ma-li byt vystup
pfifazen k pfedprogramované funkci, musi byt sada parametrt uloZzena do servozesilovace.

Technické parametry

e Reléovy vystup, max. 30 VDC nebo 42 VAC, 1 A
e Doba sepnuti: max. 10 ms
e Doba rozepnuti: max. 10 ms

Schéma zapojeni

Servozesilovaé | X23 Ovladani

. 13
E::];___\_X Digital Out 25

14

X24
13

igital Out 30
Sl
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8.14.9. Digitalni vystupy (X35/X36) u AKD-M

8.14.9.1. Digitalni vystupy 21 a 22

Kromé 2 digitalnich vystupt na X7 (=» str. 137) nabizi AKD PDMM také 2 digitalni vystupy na X35 a X36.

Zvolte pozadovanou funkci vystupu v konfiguraénim programu. Vystupy lze pouzit pro hlaseni

z pfedprogramovanych funkci. Seznam téchto pfedprogramovanych funkci je mozné najit v konfiguraénim
programu. Ma-li byt vystup pfifazen k pfedprogramované funkci, musi byt sada parametrd ulozena do
servozesilovace.

Technické parametry

e 24V napajeni vstupl/vystupl na svorkach X35/8 a X36/8, 20 VDC az 30 VDC

e V38echny digitalni vystupy jsou plovouci, max. 100 mA
e Lze je zapoijit jako aktivni s nizkou (Low) nebo vysokou (High) urovni (viz pfiklady nize).
e Rychlost aktualizace: 1 ms

Schéma zapojeni

Servozesilovac

N

ot

33V

Y
Q

8 :
Aktivni pfi nizké
urovni (LOW)

7)—0———0

O

[ s e 2l

7 s

I

| DIGITAL-OUT 22-

I

| DIGITAL-OUT 22+
v |

Y

—)—o

Ovladani

L » Digital 21

+24V
R > 240 Ohm

L Digital 22

+24V
R >240 Ohm

I/0-GND

7)—0 "

Rt

Ovladani

+24V

Digital 21
R > 240 Ohm
ﬁ 1/0-GND

Aktivni pfi vysoké
urovni (HIGH)

Digital 22
R > 240 Ohm
I/0-GND

DIGITAL-OUT 21+ 8

33V

[ 2 =

7 " xsel

I

| DIGITAL-OUT 22-

I

| DIGITAL-OUT 22+
v |
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8.15. LED displej

Sedmisegmentovy LED displej indikuje stav servozesilovace po zapnuti napajeni 24 V. Pokud servisni
pripojeni k PC nebo PAC nefunguije, je LED displej jedinym prostfedkem pro ziskani informaci.

| AKD dvoumistny ' AKD-M dvoumistny + jednomistny

& Q TGdrives
T

Pokud nastane porucha nebo Dvoumistny LED displej indikuje hldSeni AKD.
chyba, zobrazi se na displeji Kody poruch jsou oznageny ,F*, varovani jsou
pfislusné kody poruchy AKD oznacena ,n“.

nebo varovan!. Kody SO“JE‘Zh Jednomistny LED displej indikuje hlageni PDMM
Jsou oznaceny - nebo .t u AKD PDMM. Chybova hlageni jsou oznagena ,E*,
varovani jsou oznacena varovani (alarmy) jsou oznacena ,A"“. Indikovany
,n“. Stisknutim tlacitka B1 je jsou také stavy aplika¢nich programd. Pomoci
mozné zobrazit na LED displeji | tlaCitek B2 a B3 je mozné vyvolat menu s nékolika
blikajici IP adresu. funkcemi (=» str. 158).

Podrobnosti viz on-line napovéda programu WorkBench.

Zobrazované kody (prehled)

Normalni provoz, provozni rezim 0 nebo 1 nebo 2 ..., zadné poruchy
Fx Porucha (viz ,Poruchy a varovna hlaseni“ (=¥ p. 192))
nx Varovani (viz ,Poruchy a varovna hlaseni“ (= p. 192))
IPx Zobrazeni IP adresy servozesilovace.

Napajen, probiha zavadéni FPGA. Pokud indikace trva, jsou provozni a
rezidentni obrazy FPGA poskozené.

[] Servozesilovag je aktivni
- Servozesilovag je v internim rezimu dynamického brzdéni (DRV.ACTIVE
[.] (blika) - 3)
dx Stahovani firmwaru
Q TG drives Prosinec 2014
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8.16. Otocné prepinace (S1, S2, RS1)

Otocné prepinace je mozné pouzit pro nastaveni IP adresy nebo preddefinované funkce, ktera ma byt
spusténa.

‘ AKD S1, S2 AKD PDMM RS1

3

8.16.1. Otocné prepinac¢e S1 a S2 u AKD-B, -P, -T

| S1  S2  Funkce Nastavte kdyz Poznamky
. Servozesilovag si vyzada svoiji IP adresu od
0 0 DHCPIP 24 V je vypnuto externiho DHCP serveru, podrobnosti viz =» str. 162.
. . IP adresa je 192.168.0.nn, platné hodnoty jsou 01 az
X y Staticka IP 24 V je vypnuto 99, podrobnosti viz =» str. 162.
Jen AKD-x*****.CC
DRV.TYPE 24V je zapnuto a Stisknéte B1 po dobu 3 s pro pfepnuti ze sbérnice
8 9 o servozesilovac je CAN na EtherCAT a naopak (=¥ str. 166 a =¥ str.
prepinani zablokovan 171). Vypnéte a a znovu zapnéte 24 V.
Jen AKD s dopliikovou vstup/vystupni kartou
1 0 Nacteni dat 24V je zapnuto a Stisknéte B1 po dobu 5 s pro naéteni dat z SD karty
AKD je zablokovan do servozesilovace, podrobnosti viz =¥ str. 159.
. Stisknéte B1 po dobu 5 s pro uloZeni dat ze
. 24V je zapnuto a . . oo
1 1 UloZeni dat : i servozesilovace na SD kartu, podrobnosti viz =» str.
AKD je zablokovan 159
Jen AKD-T
1 2 Zastaveni 24V je zapnuto Stisknéte B1 po dobu 5 s po zastaveni programu
programu v BASICu
1 3 Restartovani 24V je zapnuto Stisknéte B1 po dobu 5 s po restartovani programu
programu v BASICu

8.16.2. Otocny prepina€ RS1 u AKD-M

| RS1 Funkce  Nastavte kdyz ~ Poznamky
0 DHCP IP | 24V je vypnuto Servozesilovac si vyzada svoji IP adresu od externiho DHCP
serveru (=¥ str. 164).

1 Staticka 24V je vypnuto IP ad’rfesva se da nakonfigurovat softwarové pomoci webového
IP prohlizece (=¥ str. 164).

2259 Staticka 24V je vypnuto IP adresa je 192.168.0.nn, platné hodnoty jsou 2 az 9 (=» str.
IP 164).
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8.17. Tlagitka (B1, B2, B3)

Tlacitka je mozné pouzivat pro spousténi pfeddefinovanych funkci.

8.17.1. Tlac¢itko B1 u AKD-B, -P, -T

B1

TIX  EIX

Funkce Tlacitko | Poznamky

Zobrazeni IP adresy | B1 Sitslzll(gj(iete kratce pro zobrazeni IP adresy na dvoumistném

Pfepina typ
servozesilovace u Bl
modelu AKD- x***CC

Nacteni dat z SD
karty

Nastavte oto¢né piepinate S1 na 8 a S2 na 9. Stisknéte B1
po dobu 3 s pro pfepnuti z CAN na EtherCAT nebo naopak.

Jen servozesilovace s doplrikovou vstup/vystupni kartou.

B1 Nastavte oto¢né piepinate S1 na 1 a S2 na 0. Stisknéte B1
po dobu 5 s pro nac¢teni dat z SD karty do servozesilovace
Jen servozesilovace s doplrikovou vstup/vystupni kartou.

B1 Nastavte oto¢né piepinate S1 na 1 a S2 na 1. Stisknéte B1
po dobu 5 s pro ulozeni dat ze servozesilovace na SD kartu.

Ulozeni dat na SD
kartu
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8.17.2. Tlacitka B1, B2, B3 u AKD-M

| Funkce Tlagitko Poznamky
- B1 Nepouzito
Startovaci funkce (stisknéte a podrzte tlaitko b&€hem startovani systému po zapnuti)
Rezim obnovy B2 Stisknéte a drzte pro nastartovani do rezimu obnovy.
Menu B3 Stisknéte a drzte pro zablokovani automatického spousténi aplikaci a

pro spusténi prochazeni polozek menu.

Provozni funkce (stisknéte tlacitko b€hem normalniho provozniho rezimu)

Stisknéte pro prochazeni polozek menu. Polozky menu budou
Menu B3 zobrazovany na 7segmentovém LED displeji opakované po dobu
10 s a mohou byt vybirany stisknutim B2.

Stisknéte, kdyz se zobrazuje pozadovana polozka menu, aby se
provedla pfislusna akce.

Aplikace bézi, dostupné polozky menu:

'IP" adresa
- 'stop' - zastaveni aplikace (potvrdte)

Vybér polozky
menu B2 Nebézi zadna aplikace, dostupné polozky menu:

- 'IP" adresa

- 'stop' - zastaveni aplikace (potvrdte)

- 'reset’ - obnova vychoziho nastaveni (potvrdte)

- 'backup’ - zalohovani dat na SD kartu (potvrdte) (= p. 160)
- 'restore' - obnova dat z SD karty (potvrdte) (=¥ p. 160)

Pokud vybrana poloZzka menu vyZaduje potvrzeni, zobrazuje se na 10 s

Potvrzeni B2 »Y* - pro potvrzeni stisknéte B2.
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8.18. Konektor pro SD kartu

8.18.1. Konektor pro SD kartu u doplikové vstup/vystupni karty

Servozesilovace s dopliikovou vstup/vystupni kartou nabizeji konektor pro SD kartu, ktery umozriuje pfenos
soubort mezi AKD a SD pamétovou kartou. Tyto funkce je mozné spoustét z programu WorkBench nebo
pomoci tlacitka B1 (v horni ¢asti servozesilovace) pfi nastaveni rotaénich prepinacli na 10 nebo 11.
Podrobny popis je mozné naijit v pfirucce AKD Navod k pouZiti.

Operace ulozeni/nacteni (z AKD na SD nebo z SD do AKD) je mozné provadét, jen
kdyz nebézi zadny program a servozesilovac je zablokovan.

Ukladat/Cist je mozné programu v BASICu a stalé parametry.

Pokud béhem operace ukladani/éteni nastane porucha, zobrazi se kéd poruchy na displeji jako ,E*
nasledované &tyfmi Cislicemi. Chybové kody =» str. 192

Podporované typy SD karet

SD karty jsou pfedformatovany vyrobcem. Nasledujici tabulka popisuje typy SD karet a jejich podporu ze
strany AKD.

Souborovy systém \ Kapacita Podporovana
SD (SDSC) FAT16 1MB az 2GB ano
SDHC FAT32 4GB az 32GB ano
SDXC exFAT (Microsoft) >32GBaz2TB ne
Funkce

Kdyz je SD karta zapojena do konektoru pro SD kartu a servozesilovac je zablokovany a nebézi zadny
program, nastavte oto€né pfepinace podle popisu nize a stisknéte B1 po dobu 5 s, abyste spustili
nastavenou funkci:

| Funkce S1 S2 | Poznamky

UloZeni dat na SD kartu | 1 1 Stisknéte_ B1 po dobu 5 s pro uloZeni dat ze
servozesilovade na SD kartu.

Nadteni dat z SD karty | 1 0 Stisknéte B1 po d_obu EE s pro nacteni dat z SD
karty do servozesilovace.
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8.18.2. Konektor pro SD kartu u AKD-M

AKD PDMM nabizi konektor pro SD kartu a tla¢itka B2 a B3 pro aktivaci pfenosu soubori mezi AKD PDMM
a SD pamétovou kartou. Tyto funkce je mozné spoustét také z programu KAS IDE. Podrobny popis je
mozné najit v pfiru¢ce AKD PDMM Navod k pouZiti.

SD Slot

Operace ulozeni/nacteni (z AKD PDM na SD nebo z SD do AKD PDM) neni mozné provadét, kdyz bézi
néjaka aplikace.

Pred zahajenim jakékoli operace s SD kartou ukoncete aplikaci pfes webovy prohlize¢
nebo pouzijte B2/B3 pro provedeni akce ,stop*.

Pokud béhem operace ukladani/Cteni nastane porucha, zobrazi se kod poruchy na jednomistném displeji
jako ,E® nasledované dvéma Cislicemi. Chybové kddy =» str. 198

Podporované typy SD karet

SD karty jsou pfedformatovany vyrobcem. Nasledujici tabulka popisuje typy SD karet a jejich podporu ze
strany AKD PDMM.

‘ Typ SD Souborovy systém Kapacita Podporovana
SD (SDSC) FAT16 1MB az 2GB ano
SDHC FAT32 4GB az 32GB ano
SDXC exFAT (Microsoft) >32GBaz2TB ne
Funkce

Kdyz je SD karta zapojena do konektoru pro SD kartu a nebé&zi Zadny aplikacni program, menu tlacitek
(spousténé pomoci B3, =» str. 157) ukazuje mozné funkce pro pfenos dat:

e 'backup' pro kopirovani firmwaru, konfiguraci, uzivatelské aplikace a uzivatelskych
datovych souborti z AKD PDMM na SD kartu.

e 'restore' pro nacteni firmwaru, konfiguraci, uzivatelské aplikace a uzivatelskych
datovych soubort z SD karty do AKD PDMM.

162 Prosinec 2014 Q TG drives



8.19. Servisni rozhrani (X11, X32)

Parametry provozu, fizeni polohy a posloupnost pfikazl je mozné nastavit pomoci konfiguraéniho programu
na bézném PC (,Hardwarové pozadavky“ =¥ str. 177).

AKD X11 AKD PDMM X32

.

PFi vypnutém napajeni zafizeni pfipojte servisni rozhrani servozesilovace (X11) pfimo k ethernetovému
portu PC nebo pfes sitovy rozbocovac/pfepinac. Pro pfipojeni pouzijte standardni ethernetové kabely Cat. 5
(v nékterych pfipadech muze byt zapotfebi pouzit kfizené kabely).

Zkontrolujte, zda LED indikatory spojeni na AKD (zelena LED na konektoru RJ45) i na PC (nebo sitovém
rozboCovaci/pfepinaci) sviti. Pokud indikatory na obou stranach linky sviti, pak je elektrické pfipojeni
v poradku.

8.19.1. Zapojeni kontakta X11, X32

Kontakt | Signal
5 —

1

2 Transmit- (vysilani) | 6 Receive- (pfijem)
3 Receive+ (pfijem) 7 -

4 - 8 -

8.19.2. Protokoly servisni sbérnice X11, X32

Protokol Typ Konektor
Modbus TCP Servisni sbérnice X11, X32
Ethernet TCP/IP Servisni sbérnice X11, X32

8.19.3. Mozné sit'ové konfigurace

Sitovy prepinac/
rozbocovad
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8.19.4. Nastaveni IP adresy u AKD-B, AKD-P, AKD-T
Stisknutim tlacitka B1 je mozné zobrazit na LED displeji blikajici IP adresu.

Pro zobrazeni IP adresy
stisknéte B1

Pro nastaveni IP adresy AKD mUzete pouzit otoéné prepinace. Pro CANopen a nékteré dalSi sbérnice
nastavuji oto¢né prepinace také uzlovou adresu servozesilovace v pfislusné siti.

\ Nastaveni otoéného IP adresa servozesilovace

DHCP/AutolP adresa. IP adresa servozesilovace se ziska od DHCP serveru ve
vasi siti. Pokud neni DHCP server nalezen, pouzije se jako IP adresa AutolP

00 adresa (ta je interné generovana podle protokolu AutolP a bude mit tvar
169.254.XX.XX).
Staticka IP adresa. IP adresa je 192.168.0.nn, kde nn je €islo nastavené rotacnim
01 a3 99 prepinacem. Toto nastaveni vytvari adresy v rozmezi 192.168.0.1 az

192.168.0.99. Pfiklad: je-li S1 nastaven na 2 a S2 nastaven na 5 — IP adresa je
192.168.0.25

PC musi mit nastavenou masku podsité na 255.255.255.0 nebo 255.255.255.128
Kdyz pfipojujete AKD pfimo k PC, pouzZijte statickou IP adresu (ne 00).
Staticka IP adresa

Kdyz pfipojujete servozesilovag pfimo k PC, musi byt pouZita staticka IP adresa. Nastavte oto&né pfepinace
S1 a S2 na jinou hodnotu nez 00 (viz tabulka vyse).

Dynamicka IP adresa (DHCP a Auto-IP)

Kdyz jsou oba pfepinace S1 a S2 nastaveny na 0, je servozesilovac v rezimu DHCP. Servozesilovac si
vyzada svoji IP adresu od externiho DHCP serveru, pokud se nachazi v siti. Pokud DHCP server v siti neni,
bude servozesilova¢ pfedpokladat, Ze ma pracovat s automatickou privatni IP adresou ve tvaru 169.254.x.x.

Je-li PC pfipojen pfimo k servozesilovadi a je v nastaveni TCP/IP nastaven na automatické ziskavani IP
adresy, vytvoii se mezi obéma zafizenimi spojeni pouzivajici kompatibilni automaticky generované adresy.
Nakonfigurovani automatické privatni IP adresy (169.254.x.x) mGze PC trvat az 60 sekund.

Zména IP adresy

Pokud zménite nastaveni pfepinacu, kdyz je servozesilova¢ napajen ze zdroje 24 V pro logické obvody,
musite vypnout a pak znovu zapnout napéjeci napéti 24 V. Tim se provede nové nastaveni adresy.
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Rezim IP adresy

Servozesilova¢ pouziva normalné vySe popsanou metodu ziskavani svoji IP adresy. Existuje vSak také jina
metoda nastaveni IP adresy, ktera nezavisi na pouziti otoénych pfepinacu. Dalsi informace jsou uvedeny
v AKD Navod k pouziti nebo v okné Settings Screen-> Fieldbus-> TCP/IP v programu WorkBench.

Obnova komunikace se servozesilovacem pii nedostupné IP adrese

Jeli parametr IP.MODE nastaven na 1 (pouziti softwarové definované statické IP adresy) servozesilovac se
nastartuje s IP adresou, ktera muze byt pfi dané konfiguraci hostitelského pocitacového systému
nedostupna.

Pokud nastaveni IP adresy brani v komunikaci, mGze byt toto nastaveni zménéno na vychozi hodnotu
pomoci nasledujiciho postupu:

e Nastavte oba oto¢né prepinace na 0.
e Stisknéte a podrzte na 5 sekund tlacitko B1 (na horni strané servozesilovace).
Na displeji bude blikat 0.0.0.0 a provede se pokus a ziskani adresy pomoci DHCP.

PFi zapnutém napajeni logickych obvodl servozesilovace pouzijte program Workbench pro pfipojeni
k servozesilovacdi, zménte nastaveni IP adresy podle potieby a uloZzte hodnoty do stalé paméti.
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8.19.5. Nastaveni IP adresy u AKD-M

Pro nastaveni IP adresy AKD PDM muzete pouzit oto¢ny prepina¢ RS1. Nakonfigurovana IP adresa

(v zavislosti na aktualni poloze oto¢ného prepinate RS1) se zobrazi na 7segmentovém displeji pfi pfipojeni
ethernetového kabelu a pfi zapnuti, kdyz je pfipojen ethernetovy kabel. Kdyz neni ethernetovy kabel
pfipojen, IP adresa se na displeji nezobrazi.

IP adresa servozesilovace

Nastaveni otoéného
prepinace.

DHCP/AutolP adresa. IP adresa servozesilovace se ziska od DHCP serveru ve
vasi siti. Pokud neni DHCP server nalezen, pouzije se jako IP adresa AutolP

0 adresa (ta je interné generovana podle protokolu AutolP a bude mit tvar:
169.254.XX.XX).
Staticka IP adresa. IP adresa se da nakonfigurovat softwarové pomoci webového
prohlize€e. Kdyz je pfepinac v poloze 1, bude vychozi IP adresa

1 192.168.1.101 Pro nakonfigurovani IP adresy spustte webovy prohlize¢ a do pole

URL adresy zadejte IP adresu. Objevi se webova stranka AKD PDMM. Prejdéte
do zalozky Settings a pak do zalozky Network, abyste mohli nakonfigurovat
statickou IP adresu pro AKD PDMM.

Staticka IP adresa. IP adresa je 192.168.0.10n, kde n je Cislo nastavené rotacnim
2az9 pfepinaem. Toto nastaveni vytvafi adresy v rozmezi 192.168.0.102 az
192.168.0.109. Pfiklad: je-li RS1 nastaven na 5 — IP adresa je 192.168.0.105

PC musi mit nastavenou masku podsité na 255.255.255.0 nebo 255.255.255.128
Staticka IP adresa

Kdyz pfipojujete servozesilova¢ pfimo k PC, musi byt pouZita staticka IP adresa. Nastavte oto&ny pfepinac
RS1 do polohy 2 az 9 (viz tabulka vyse).

Dynamicka IP adresa (DHCP a Auto-IP)

Kdyz je pfepina¢ RS1 nastaven na 0, je servozesilovac v rezimu DHCP. Servozesilova€ si vyzada svoji IP
adresu od externiho DHCP serveru, pokud se nachazi v siti. Pokud DHCP server v siti neni, bude
servozesilovac¢ predpokladat, Ze ma pracovat s automatickou privatni IP adresou ve tvaru 169.254.x.x.

Je-li PC nebo PAC pfipojen pfimo k servozesilovadi a je v nastaveni TCP/IP nastaven na automatické
ziskavani IP adresy, vytvofi se mezi ob&ma zafizenimi spojeni pouZivajici kompatibilni automaticky
generované adresy. Nakonfigurovani automatické privatni IP adresy (169.254.x.x) mze PC trvat az 60
sekund.

Zmeéna IP adresy

Pokud zménite nastaveni prepinace, kdyz je servozesilova¢ napajen ze zdroje 24 V pro logické obvody,
musite vypnout a pak znovu zapnout napajeci napéti 24 V. Tim se provede nové nastaveni adresy.
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8.19.6. Modbus TCP

Servozesilovac je mozné pfipojit k Modbus HMI pfes RJ-45 konektor X11 (AKD) nebo X32 (jen u AKD
PDMM TG Drives s dotykovym panelem). Tento protokol umoziiuje ¢teni a zapis parametrd servozesilovace.

Stav komunikace je indikovan vestavénymi LED indikatory.

| Konektor | LED# Nazev Funkce

X11, X32 LED1 | IN port Link | Sviti = aktivni, Nesviti = neni aktivni
LED2 | RUN Sviti = v provozu, Nesviti = neni v provozu

PFi vypnutém napdjeni zafizeni pfipojte servisni rozhrani servozesilovace (X11, X32) pfimo nebo pfes sitovy
prepinac (switch) k ethernetovému rozhrani Modbus HMI. Pro pfipojeni pouzijte standardni ethernetové
kabely Cat. 5.

Pro pfipojeni HMI k servozesilovaci musi byt spinény nasledujici podminky:

e  HMI musi podporovat Modbus TCP.
e Musi mit ethernetovy hardware a ovlada¢ pro Modbus TCP, ovlada¢ v§ak nemusi byt
vytvofen specialné pro rodinu AKD.

TG Drives AKI HMI jsou kompatibilni s ovladacem ,Modbus Master®. Maska podsité u AKD je 255.255.255.0.
Prvni tfi byty v IP adrese servozesilovace musi byt stejné jako prvni tfi byty v IP adrese HMI. Posledni byte
se musi liSit.

Zkontrolujte, zda LED indikatory spojeni na AKD (zelena LED na konektoru RJ45) i na fidici jednotce nebo
sitovém pFepinaci sviti. Pokud indikatory na obou stranach linky sviti, pak je elektrické pfipojeni v pofadku.

Modbus TCP a WorkBench/KAS IDE Ize provozovat sou¢asné, je-li pouzit sitovy pfepinac.

8.20. Rozhrani CAN bus (X12/X13)

Pro pfipojeni k CAN bus (Controller Area Network) se pouzivaji dva RJ-25 konektory X12/X13 se 6 kontakty.

| X13 CAN Out
X12 CAN In

| Kone  Kon | Signal

X12 1 Interni zakonc&ovaci rezistor X13 1 Interni zakoncéovaci rezistor

X12 2 CAN stinéni X13 2 CAN stinéni

X12 |3 CANH in (vstup) X113 |3 CANH out (vystup)

X12 |4 CANL in (vstup) X13 |4 CANL out (vystup)

X12 |5 GND X113 |5 GND

X112 |6 Interni zakoncéovaci rezistor X13 6 Interni zakoncéovaci rezistor
Q TG drives Prosinec 2014
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8.20.1. Aktivace CAN bus u modelit AKD-CC

Modely AKD-CC jsou servozesilovace, které podporuji sbérnice EtherCAT a CAN v jednom spole¢ném
softwaru. Tyto CC modely umozniuji vybrat podporu sbérnice nastavenim parametru DRV.TYPE na ur€itou
hodnotu. CC modely servozesilovacll jsou dodavany s nastavenim pro EtherCAT.

Pro aktivaci sbérnice CANopen je nutné zménit nastaveni parametru DRV.TYPE.

1. softwarové: pfipojte PC k AKD a zmérite parametr DRV.TYPE pomoci programu WorkBench (viz
parametr DRV.TYPE v dokumentaci) nebo

2. hardwarové: pomoci oto¢nych prepinacl S1 a S2 na predni strané a tlacitka B1 na horni strané
servozesilovace.

Pro zménu typu sbérnice z EtherCAT na CAN pomoci otoénych prepinacl je zapotfebi provést nasledujici
kroky.

1. Nastavte otoéné prepinacCe na predni strané AKD na hodnotu 89.

s =) S1:MSB

%

- ’:\‘3 S2: LSB

©

Nastavte S1na8aS2na9

2. Stisknéte tlacitko B1 po dobu asi 3 sekund (spusti DRV.NVSAVE).
Stisknéte B1 po dobu 3 sekund

Bé&hem procesu zmény DRV.TYPE na CAN se na sedmisegmentovém displeji zobrazi Cn.
Béhem zobrazovani Cn na sedmisegmentovém displeji nevypinejte napajeci zdroj 24 V!

3. Pockejte, dokud se na sedmisegmentovém displeji neobnovi plvodni stav. Nyni je servozesilovaé
pfipraven pro CAN.

4. Restartujte servozesilova¢ vypnutim a opétovnym zapnutim napajeciho zdroje 24 V.

V pfipadé, Ze pfikaz DRV.TYPE selZe, zobrazi se na sedmisegmentovém displeji Er
(Chyba).

V takovém pfipadé vypnéte a znovu zapnéte napajeci napéti 24 V a pozadejte technickou podporu TG
Drives o dalSi pomoc.
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8.20.2. Rychlost prenosu u CAN bus

Uzivatel muze rozhodnout, zda se ma pfi spusténi servozesilovace pouzit pevné nastavena rychlost pfenosu
nebo algoritmus pro automatickou detekci rychlosti pfenosu. Rychlost pfenosu je mozné nastavit pomoci
parametru FBUS.PARAMO1. Parametr FBUS.PARAMO01 se da nastavit bud pfes program WorkBench nebo
specialni operaci pomoci otoénych prepinacl na predni strané AKD.

| Rychlost prenosu [kbit/s] FBUS.PARAMO1  Horni otoény prep. S1 Dolni otoény prep. S2

automaticky 0 9 0
125 125 9 1
250 250 9 2
500 500 9 3
1000 1000 9 4

V pfipadé pevné nastavené rychlosti pfenosu vysle servozesilova¢ po zapnuti zpravu o spusténi s rychlosti
pfenosu uloZenou ve stalé paméti servozesilovace. V pfipadé automatické detekce rychlosti pfenosu se
servozesilova¢ snazi rozpoznat na sbérnici platny CAN ramec. Kdyz je pfijat platny ramec, servozesilova¢
vysle zpravu o spusténi podle zjisténé rychlosti pfenosu. Poté Ize bud’ ulozit zjiSténou rychlost pfenosu do
trvalé paméti pfes objekt 1010 subindex 1 nebo pouzivat vzdy automatickou detekci rychlosti pfenosu.

Pro spolehlivou detekci rychlosti pfenosu se doporucuje pouzivat pro CAN bus vhodnou
kabelaz (dva zakon€ovaci rezistory, pfipojeni GND atd.). Pfi automatickém zjistovani
rychlosti pfenosu musi byt servozesilovac zablokovan.

Pro nastaveni rychlosti pfenosu pomoci oto¢nych pfepinacl pouzijte nasledujici postup:
1. Zablokujte servozesilovac.
2. Nastavte otocné prepinace na jednu z adres 90 az 94 (viz tabulka vySe).

s =) S1: MSB

oS
3

52 g S2: LSB

Nastavte S1ha9a S2na 0 az4.
3. Stisknéte na AKD tlacitko B1 po dobu alespori 3 sekund, dokud se na displeji AKD nezobrazi nastaveni
oto¢nych pfepinacu.

Stisknéte B1 po dobu 3 sekund

4. Kdyz na displeji blika nastaveni oto€nych pfepinacu, uvolnéte tlacitko B1 a pockejte, dokud displej
neprestane blikat. BEhem této doby je parametr FBUS.PARAMO1 nastaven na novou hodnotu a vSechny
parametry jsou uloZzeny do trvalé paméti. Nové nastaveni se pouzije pfi dalSim zapnuti servozesilovace.

Pokud nastane chyba, zablika 5x nékteré z nasledujicich chybovych hlaseni:

e E1 - Servozesilovag neni zablokovan
e E2 - Nepodafilo se ulozit novém nastaveni do trvalé paméti
e E3 - Chybné nastaveni oto¢ného pfepinace
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8.20.3. Adresa uzlu pro CAN bus

POZNAMKA Po zméné adresy uzlu musite u servozesilovace vypnout pomocné napajeci napéti 24 V
a pak je znovu zapnout.

Pro nastaveni adresy stanice pro komunikaci pouZijte oto¢né prepinace na prednim panelu AKD.

Tyto otoéné prepinace (S1 a S2) pfifazuji adresu uzlu CAN bus. Pfepinace S1 a S2 pfifazuji servozesilovaci
také IP adresu. Pokud jsou v aplikaci pouzivany sou¢asné TCP/IP i CAN sité, je nutné kvlli této zavislosti
nakonfigurovat sitovou adresu pro CAN i IP sité. Pfiklad:

S1(MSB) S2(LSB) CAN adresa IP adresa

4 5 45 192.168.0.45

Nastaveni IP adresy Ize provést nezavisle na poloze otoénych prepinaét pomoci programu WorkBench
(Settings -> Fieldbus -> TCP/IP).

8.20.4. Zakonceni sbérnice CAN bus

Posledni zafizeni na obou koncich sbérnice CAN bus musi mit zakon&ovaci rezistory. AKD ma vestavéné
rezistory 132 ohmd, které Ize aktivovat spojenim kontaktd 1 a 6. Pro AKD je k dispozici doplfikovy koncovy
konektor (P-AKD-CAN-TERM). Doplfikovy konektor je zastréka typu RJ-12 s propojenymi kontakty 1 a 6.
Tato zastréka by se méla zapoijit do konektoru X13 u posledniho zafizeni na sbérnici sité CAN.

Pokud AKD neni posledni zafizeni na sbérnici CAN bus, odpojte zakoncovaci zastréku a
pouZijte konektor X13 pro pfipojeni dal§iho uzlu sité CAN.

8.20.5. Kabel pro sbérnici CAN bus

Pro splnéni pozadavk( normy ISO 11898 je tfeba pouzit kabel shérnice s charakteristickou impedanci 120
ohml. Maximalni pouzitelna délka kabelu pro spolehlivou komunikaci se snizuje s rostouci rychlosti pfenosu
dat. Pro orientaci muzete pouzit nasledujici hodnoty, namérené firmou RG Drives; tyto hodnoty v3ak nejsou
zaru€ené mezni hodnoty:

e Charakteristicka impedance: 100—120 ohmu
o Max. kapacita kabelu: 60 nF/km
e Odpor vedeni: 159,8 ohm/km

‘ Rychlost pfenosu (kBaud) 1000 500 250
| Max. délka kabelu (m) 10 70 115

Kabel s nizsi kapacitou (max. 30 nF/km) a a nizSi odporem (115 ohm/1000 m) na jednotku délky umoznuje
dosahnout vétSich vzdalenosti. (Charakteristicka impedance 150 + 5 ohmu vyzaduje zakonCovaci rezistor
150 £ 5 ohmu).
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8.20.6. Zapojeni sbérnice CAN bus
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8.21. Rozhrani Motion Bus (X5/X6/X11)

Rozhrani Motion Bus ma dva konektory RJ-45 a miize byt pouzito pro komunikaci s riznymi zafizenimi na
sbérnici v zavislosti na pouzité verzi servozesilovace.

AKD X5/X6

' AKD PDMM X6

PRIPOMINKA

Nepfipojujte k rozhrani Motion Bus X5/X6 ethernetovou linku pro PC nebo PAC
s konfiguraénim softwarem.

Ethernetovy kabel pro konfiguraci servozesilovae musi byt pfipojen ke konektoru X11 nebo X32.

8.21.1. Zapojeni kontaktu X5, X6, X11

Kont  Signal X5 Signal X6 Signal X11
1 Transmit+ Receive+ Transmit +
(vysilani) (pfijem) (vysilani)
Transmit- Receive- Transmit-
2 PR - o
(vysilani) (pfijem) (vysilani)
3 Receive+ Transmit + Receive+
(pfijem) (vysilani) (pfijem)
4,5 |- — -
6 Receive- Transmit- Receive-
(pfijem) (vysilani) (pfijem)
7,8 | — - -

8.21.2. Protokoly sbérnice X5, X6, X11

Protokol Typ ‘ MozZnosti Konektor
EtherCAT Motion bus EC nebo CC X5, X6
SyngNet Motion bus SQ X5, X6
sercos® |l Motion bus S3 X5, X6
PROFINET RT Motion bus PN X11
Ethernet/IP Motion bus El X11
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8.21.3. EtherCAT

Servozesilovace AKD (pfipojovaci varianty EC a CC) mohou byt pfipojeny jako slave (podfizena) zafizeni
k siti EtherCAT (CoE) pfes RJ-45 konektory X5 (vstupni port) a X6 (vystupni port). Stav komunikace je
indikovan vestavénymi LED indikatory.

Servozesilovace AKD PDMM (AKD-M) pracuiji v siti EtherCAT (CoE) jako master (Fidici) zafizeni maji proto
konektor X6 (vystup) pro zfetézené zapojeni s asovym cyklem 250 ms a maximalné 8 slave (podfizenymi)
zafizenimi.

Varianta Konektor | LED#  Nazev LED funkce sviti LED funkce
LED1 Link In aktivni neni aktivni
AKD X5 _ .
LED2 Run bézi nebézi
LED3 Link Out | aktivni neni aktivni
AKD a AKD PDMM X6
LED4 - - -

8.21.3.1. Aktivace EtherCAT u modeltt AKD-CC

Modely AKD-CC jsou servozesilovace, které podporuji sbérnice EtherCAT a CAN v jednom spoleéném
softwaru. CC modely servozesilovacu jsou dodavany s nastavenim pro EtherCAT. Pokud potfebujete zménit
sbérnici z CANopen na EtherCAT, je nutné zménit nastaveni parametru DRV.TYPE.

1. softwarové: pfipojte PC k AKD a zméiite parametr DRV.TYPE pomoci programu WorkBench (viz
parametr DRV.TYPE v dokumentaci) nebo

2. hardwarové: pomoci oto¢nych pfepinact S1 a S2 na pfedni strané a tlacitka B1 na horni strané
servozesilovace.

Pro zménu typu sbérnice z CAN na EtherCAT pomoci otoénych prepinacll je zapotfebi provést nasledujici
kroky.

1. Nastavte otoéné prepinaCe na predni strané AKD na hodnotu 89.

Nastavte S1na8aS2na9

2. Stisknéte tlacitko B1 po dobu asi 3 sekund (spusti DRV.NVSAVE).
Stisknéte B1 po dobu 3 sekund

Béhem procesu zmény DRV.TYPE na EtherCAT se na sedmisegmentovém displeji zobrazi En.
Béhem zobrazovani En na sedmisegmentovém displeji nevypinejte napajeci zdroj 24 V!
3. Pockejte, dokud se na displeji neobnovi puvodni stav.

4. Restartujte servozesilovag vypnutim a opétovnym zapnutim napajeciho zdroje 24 V.

V pfipadé, ze pfikaz DRV.TYPE selze, zobrazi se na sedmisegmentovém displeji Er
(Chyba). V takovém pfipadé vypnéte a znovu zapnéte napajeci napéti 24 V a pozadejte
zakaznickou podporu TG Drives o dalSi pomoc.
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8.21.4. SyngNet

K siti SynqNet se mizete pfipojit pfes RJ-45 konektoryX5 (vstupni port) a X6 (vystupni port). Stav
komunikace je indikovan vestavénymi LED indikatory.
| Konektor LED#  Nazev Funkce

X5 LED1 LINK_IN (vstup) Sviti = pfijem platny (IN port)
- Nesviti= neplatny, vypnuté napajeni nebo reset.

Sviti = sit je v synchronnim rezimu

LED2 | CYCLIC Blika = sit' neni v synchronnim rezimu
Nesviti = vypnuté napajeni nebo reset
LINK_OUT Sviti = pfijem platny (OUT port)
X6 LED3 , Iy , ) A
(vystup) Nesviti= neplatny, vypnuté napajeni nebo reset.
Sviti = opakovac zapnuty, synchronni rezim
LED4 REPEATER Blika = opakovac¢ zapnuty, asynchronni rezim
(opakovac)

Nesviti = opakovac€ vypnuty, vypnuté napajeni nebo reset

8.21.5. PROFINET

AKD s moznosti pfipojeni PN je mozné pfipojit k siti PROFINET pfes RJ-45 konektor X11. Pouziva se
protokol PROFINET RT. Stav komunikace je indikovan vestavénymi LED indikatory.

| Konektor LED# | Nazev Funkce
X11 LED1 | IN port Link | Sviti = aktivni, Nesviti = neni aktivni
LED2 | RUN Sviti = v provozu, Nesviti = neni v provozu

PFi vypnutém napajeni zafizeni pfipojte servisni rozhrani servozesilovace (X11) pfimo nebo pfes sitovy
prepinac (switch) k ethernetovému rozhrani PROFINET Master. Pro pfipojeni pouzijte standardni
ethernetové kabely Cat. 5.

Zkontrolujte, zda LED indikatory spojeni na AKD (zelena LED na konektoru RJ45) i na Fidici jednotce nebo
sitovém piepinadi sviti. Pokud indikatory na obou stranach linky sviti, pak je elektrické pfipojeni v poradku.

Maska podsité u AKD je 255.255.255.0. Prvni tfi byty v IP adrese servozesilovae musi byt stejné jako prvni
tfi byty v IP adrese HMI. Posledni byte se musi liSit.

PROFINET RT RT a WorkBench |ze provozovat sou€asné, je-li pouzit sitovy pfepinac.

8.21.6. Ethernet/IP

AKD s moznosti pfipojeni El je mozné pfipajit k siti Ethernet/IP pfes RJ-45 konektor X11. Stav komunikace
je indikovan vestavénymi LED indikatory.

\ Konektor LED# \ Nazev Funkce
X11 LED1 | IN port Link | Sviti = aktivni, Nesviti = neni aktivni
LED2 | RUN Sviti = v provozu, Nesviti = neni v provozu

Pfi vypnutém napdjeni zafizeni pfipojte servisni rozhrani servozesilovace (X11) pfimo nebo pfes sitovy
pfepinag (switch) k ethernetovému rozhrani Ethernet/IP Master. Pro pfipojeni pouZijte standardni
ethernetové kabely Cat. 5.

Zkontrolujte, zda LED indikatory spojeni na AKD (zelena LED na konektoru RJ45) i na fidici jednotce nebo
sitovém piepinadi sviti. Pokud indikatory na obou stranach linky sviti, pak je elektrické pfipojeni v poradku.

Maska podsité u AKD je 255.255.255.0. Prvni tfi byty v IP adrese servozesilovace musi byt stejné jako prvni
tfi byty v IP adrese HMI. Posledni byte se musi liSit.

Ethernet/IP a WorkBench Ize provozovat sou€asné, je-li pouzit sitovy pfepinac.
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8.21.7. sercos® lll

Servozesilovace AKD (pfipojovaci varianta S3) mohou byt pfipojeny jako slave (podfizena) zafizeni k siti
sercos® Il pfes RJ-45 konektory X5 (vstupni port) a X6 (vystupni port). Servozesilovace je mozné zapojit
sériové (line topology) nebo do kruhu (ring topology). Stav komunikace je indikovan vestavénymi LED
indikatory.

K dispozici od firmwarové revize 1.11, protokol pracuje jen s fidicimi jednotkami

Hypertherm.
| Konektor  LED# Nazev Funkce
X5 LED1 IN port Link Sviti = aktivni, Nesviti = neni aktivni
LED2 RUN Sviti = v provozu, Nesviti = neni v provozu
X6 LED3 OUT port Link Sviti = aktivni, Nesviti = neni aktivni
LED4 - -
Q TG drives Prosinec 2014

175



9. Uvedeni do provozu

9.1, DUIEZItE POKYNY ..ttt ettt ettt st e b e b bt e st e e e sab e e sabe e e b e e e nabe e e nnee s 177
9.2. Zprovoznéni AKD-B, AKD-P, AKD-T ...cciiiiiiiiiiee ettt e ettt e e e s ettt e e e e e e s s snnbeeeeeaeeesannnnes 178
9.3. KONTIGUIACE AKD-M ...ttt et e e e e st e e e e sbb e e e e anbr e e e e anbreeeeanes 184
9.4. Poruchova a varovna hIASeNi ............ocuveiiiiiii e 195
9.5,  REZENT ProDIBMU S AKD .....o.oiveieeeeeeee ettt ettt et e ettt e sttt n ettt e e et et en e eeeeas 203

176 Prosinec 2014 Q TG drives



9.1. Dulezité pokyny

Vyrobce stroje musi provést analyzu nebezpecnosti stroje a pfijmout patfiCna opatieni,

aby bylo zajisténo, Zze nepfedvidané pohyby stroje nezplsobi zranéni osob nebo
materialni Skody.

Testovani a zprovoznéni servozesilovace mohou provadét pouze odborni pracovnici s rozsahlymi znalostmi
v oblasti elektrotechniky a technologie servozesilovacu.

NEBEZPECI

Zafizeni vytvafi potencialné smrtelné napéti az 900 V. Riziko urazu elektrickym proudem.
Zkontrolujte, zda jsou vSechny ¢asti, které jsou za provozu pod napétim, bezpecné
chranény pred dotykem.

Nikdy neodpojujte elektricka pfipojeni k servozesilovaci, pokud je pod napétim. Na
kondenzatorech se muze udrZet nebezpecné napéti az 7 minut po vypnuti napajeni.

VAROVANI

Podle nastaveni parametru se miZze servozesilova¢ automaticky restartovat po zapnuti,
poklesu napéti nebo preruseni napajeni. Osobam pracujicim u stroje mlze hrozit
nebezpeci vazného nebo smrtelného urazu. Kdyz je parametr DRV.ENDEFAULT
nastaven na 1, dejte na stroj varovné oznaceni (Varovani: Automaticky restart pfi zapnuti)
a zajistéte, aby zapnuti nebylo mozné, dokud jsou osoby v nebezpecné z6né stroje.

UPOZORNENI

Teplota chladi¢e servozesilovace muze za provozu dosahnout az 80 °C. Riziko mensich
popalenin. Pfed manipulaci se servozesilovatem zkontrolujte teplotu chladi¢e. Nez se
dotknete chladice, vyckejte, dokud jeho teplota neklesne na 40 °C.

PRIPOMINKA

POZNAMKA

Pokud byl servozesilova¢ skladovan déle nez 1 rok, musite provést formovani
kondenzator( v DC meziobvodu. Pro naformovani kondenzator(i odpojte vSechny
elektrické pfipoje a pfipojte na svorky L1/L2 servozesilovage jednofazoveé napéti 208 az
240 VAC po dobu asi 30 minut.

Doplrikové informace pro zprovoznéni zafizeni.

e Programovani parametrd a chovani fidicich smycek je popsano v online
napovédé konfiguraniho programu.

e Instalace kazdé rozsitujici karty je popsana v pfislusném navodu na DVD.

e Na vyzadani mize TG Drives poskytnout pfislusna Skoleni.
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9.2. Zprovoznéni AKD-B, AKD-P, AKD-T

9.2.1. Konfiguraéni program WorkBench

Tato kapitola popisuje instalaci konfiguraéniho programu WorkBench pro servozesilovate AKD-B, AKD-P a
AKD-T. WorkBench se nepouziva pro nakonfigurovani AKD-M (AKD PDMM), pro tuto variantu
servozesilovaCe musi byt pouzit program KAS IDE (=» str. 182).

TG Drives nabizi Skoleni a seznamovaci kurzy, které si muzete vyzadat.

* AKD WorkBench
Fle Edt View Toos Hep

0O O & | @ranic

T pYS————
= 1 Guick Start Guide
: § TG drives -

g,

E L rkBench

E @ ls.yourdevice is not shown?
B Name

® Tem o

Siatus Device Name
Connected Broadcom hetXtreme:
ion  Cannected irtel{R) PRO/ Wirsless ..

9.2.2. Predepsané pouziti

Konfiguraéni program je uréen pro zménu a ukladani provoznich parametra servozesilovacl fady AKD.
Pomoci tohoto programu je mozné nakonfigurovat pfipojeny servozesilova¢ a béhem této procedury je
mozné ovladat servozesilova¢ pfimo pomoci servisnich funkci.

Provadét online nastaveni parametrli u servozesilovace, ktery je v provozu, je povoleno pouze odbornym
pracovnikim, ktefi maji pfislusnou kvalifikaci (=» str. 16).

Sady data, které byly ulozeny na datové médium, nejsou zabezpe&ené proti nezadoucim zménam jinymi
osobami. Pokud pouzijete nezkontrolovana data, muze dojit k ne¢ekanym pohybim stroje. Po vlozeni sady
dat musite proto vZdy zkontrolovat vSechny parametry, nez povolite funkci servozesilovace.
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9.2.3. Popis programu

Kazdy servozesilova¢ musi byt pfizplisoben provoznim pozadavkim vaseho stroje. Pro vétSinu aplikaci
muzete pro nastaveni provoznich podminek a parametri vaseho servozesilovace pouzit PC a WorkBench
(program pro nakonfigurovani servozesilovace). PC se pfipojuje k servozesilovaci pres ethernetovy kabel
(=>str. 161). Konfiguraéni program zajiStuje komunikaci mezi PC a AKD. Konfigura¢ni program najdete na
pfilozeném DVD nebo se da stahnout z webovych stranek spole¢nosti TG Drives.

Pomaci trvalého (online) pfipojeni k servozesilova¢i mizete velmi snadno ménit parametry a okamzité
sledovat u€inek zmény na servozesilovac. Ze servozesilovate muzete také nacitat dulezité aktualni hodnoty
a zobrazovat je na monitoru PC (osciloskopické funkce).

Muzete ukladat sady dat na datové médium (archivace) a zavadét je do jinych servozesilovaci nebo pouzit
pro zalohovani. Datové sady si mUzete také vytisknout.

VétSina standardnich snimacl (SFD, EnDAT 2.2, 2.1a BiSS) podporuje snadné pfipojeni ,plug and play*.
Jmenovité hodnoty motoru jsou uloZzeny do zpétnovazebniho zafizeni a na¢teny servozesilovatem
automaticky pfi spusténi. Parametry motor(i TG Drives, které nepodporuji plug and play pfipojeni, jsou
uloZzeny v programu WorkBench a Ize je zavést jednim kliknutim pomoci okna Motor v programu
WorkBench.

Podporu v kazdé situaci poskytuje rozsahla online napovéda s popisem vSech proménnych a funkci.

9.2.4. Hardwarové pozadavky

Servisni rozhrani (X11, RJ45) servozesilovace se pfipojuje k ethernetovému rozhrani PC pomoci
ethernetového kabelu (= str. 161).

Minimalni pozadavky na PC:

Procesor: min. Pentium® Il nebo srovnatelny

Graficka karta: kompatibilni s Windows, barevna

Diskové jednotky: pevny disk s min. 20 MB volného mista, DVD mechanika

Rozhrani: jeden volny ethernetovy port na PC nebo sitovém rozbocovaci/pfepinaci

9.2.5. Operaéni systémy
Windows 2000/XP/VISTA/7/8
WorkBench pracuje s Windows 2000, Windows XP, Windows VISTA, Windows 7 a Windows 8.

Unix, Linux
Funkce programu nebyly otestovany pro Windows bézici pod systémy Unix nebo Linux.
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9.2.6. Instalace pod Windows 2000/XP/VISTA/7

DVD obsahuje instalacni program pro konfiguraéni software.
Instalace

o Pfi aktivované funkci automatického spusténi:
Vlozte DVD do volné mechaniky. Objevi se startovaci okno. Najdéte v ném odkaz na
konfiguraéni program WorkBench. Kliknéte na odkaz a postupuijte podle pokyn.

o Prideaktivované funkci automatického spusténi:
Vlozte DVD do volné mechaniky. Kliknéte na Start (na hlavni li§t€) a pak Spustit (Run).
Zadejte pfikaz pro spusténi programu:
x:\index.htm (x = spravné oznaceni DVD mechaniky). Kliknéte na OK a dale postupujte
stejné, jak je popséno vyse.

Pripojeni k ethernetovému rozhrani PC

o PfFipojte ethernetovy kabel do ethernetového portu na PC nebo na
rozbocovadi/pfepinaci a do servisniho portu X11 na AKD (= str. 161).

|

Sitovy prepina/rozboCovaé
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9.2.7. Zakladni test servozesilovace AKD-B, AKD-P, AKD-T

9.2.7.1. Vybaleni, montaz a zapojeni AKD

o Vybalte servozesilova€ a pfisluSenstvi. Dodrzujte bezpe€nostni pokyny, uvedené
v dokumentaci.
o Namontujte servozesilovac.
e Zapojte servozesilova¢ nebo pouzijte minimalni zapojeni pro otestovani
servozesilovacCe podle nasledujiciho popisu.
e Zkontrolujte, zda mate po ruce nasledujici informace o sou€astech servozesilovace:
o jmenovité napajeci napéti
o typ motoru (Udaje o motoru, pokud neni typ motoru ulozen v databazi motort)
o snimac vestavény do motoru (typ, poly/pfipojeni/protokol)
o moment setrvacnosti zatéze

9.2.7.2. Minimalni zapojeni pro testovani servozesilovace bez zatéze

Toto schéma zapojeni slouzi jen jako obecna ukazka a nesplfiuje pozadavky na
elektromagnetickou kompatibilitu (EMC), bezpecnost nebo funkénost vasi konkrétni
aplikace.

X11 TCP/IP

— |||
® TG drives Illl" Napajeni

.

|

T ‘ I logickych

STO & - 24V ON e
. ——— +2vDC
. 2 24V GND

X1/3

3
Y

= X8/2 T.XS/S

s s -~ . = - >
Napajeni/Brzda ‘4:"‘%“‘-"‘:1" X8/4/|L)
MO ¢
AOVOORYX 5
““H“A‘ Enable o
¢ ‘ ¢ A‘ 4 ¢ Napajeni
‘ “4‘ it ze sité
‘
‘ N ‘
Pojistky 3
v
Power Oﬁ\ K1 Jsssie 3
Zpétna vazba —I

Kdyz pfipojujete AKD pfimo k PC, doporucuje se pouzit statickou IP adresu (ne 00).
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9.2.7.3. Nastaveni IP adresy

Nastavte IP adresu servozesilovace podle popisu v ,Nastaveni IP adresy u AKD-B, AKD-P, AKD-T*
(=» str. 162).

9.2.7.4. Kontrola pfipojeni

K servozesilovaci mlzete pfipojit napajeni logickych obvodu pres konektor X1 (pro komunikaci neni
zapotfebi napéti na DC meziobvodu).

Po pfipojeni napajeni se na displeji servozesilovace objevi posloupnost symbolu.
1 -
2. 1]

11
1P

. Stav servozesilovace ( rezim ,00% ,01“ nebo ,02“) nebo poruchovy koéd, pokud je servozesilovac

3
4
5. Postupné blikajici IP adresa servozesilovace (napfiklad 192.168.0.25).
6
v poruchovém stavu.

Zkontrolujte, zda LED indikator spojeni na AKD (zelena LED na konektoru RJ45) i na PC sviti. Pokud oba
indikatory sviti, pak je elektrické pfipojeni v pofadku.

LED sviti zelené, pokud je servozesilovac
pfipojen pfes sitové zafizeni.

Kdyz je pfipojeno PC, objevi se na hlavni listé nasledujici ikona navazovani spojeni:

Probiha navazovani spojeni

Vyckejte, dokud se ikona nezméni na ikonu indikuji omezenou funkénost (tento proces muze trvat az jednu
minutu).

PFipojeni servozesilovace dokonceno

| kdyz Windows zobrazuiji tuto ikonu omezené funk&nosti pfipojeni k servozesilovaci, mize PC se
servozesilovacem pIné komunikovat. Pomoci programu WorkBench muzete nyni pfes toto spojeni
nakonfigurovat servozesilovac.
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9.2.7.5. Instalace a spusténi programu WorkBench

WorkBench se instaluje automaticky z DVD, ktery je dodavan se servozesilovacem. WorkBench je také
k dispozici na webovych strankach TG Drives: www.tgdrives.cz.

Po dokonceni instalace kliknéte na ikonu WorkBench, abyste spustili program. WorkBench zobrazi seznam
vS§ech servozesilovacu, které dokazal najit ve vasi lokalni siti. Vyberte servozesilovac, ktery chcete
nakonfigurovat, a pak kliknéte na Next (DalSi).

Pokud je detekovano nékolik servozesilovacu, je mozné identifikovat konkrétni servozesilova¢ pomoci
nékteré z nasledujicich metod:

1. MAC adresa servozesilovace. Tato adresa je uvedena na nalepce na boku servozesilovace.

2. Nazev servozesilovace. Nazev servozesilovaCe se nastavuje pomoci programu WorkBench. Vychozi
nazev nového servozesilovace je ,No_Name* (nepojmenovany).

3. Blikajici displej Vyberte servozesilovac a kliknéte na Blink (Blikat), abyste pfiméli blikat displej na pfedni
strané servozesilovace po dobu asi 20 sekund.
9.2.7.6. Nastaveni IP adresy servozesilovace v programu WorkBench

Pokud WorkBench nezobrazi servozesilova¢ automaticky, mlzete v programu WorkBench nastavit IP
adresu manualné takto:

1. Zobrazte IP adresu. IP adresu servozesilovace je mozné zobrazit na displeji servozesilovace stisknutim
tlaCitka B1. Displej zobrazuje Cislice a teCky IP adresy postupné (napfiklad 192.168.0.25).

Stisknéte B1 pro
zobrazeni IP adresy

3. Zadejte IP adresu servozesilovace. Po zjisténi IP adresy zadejte manualné IP adresu servozesilovace do
pole Specify Address v programu WorkBench. Pak kliknéte na Next (DalSi) aby se navazalo spojeni.

9.2.7.7. Aktivace servozesilovace pomoci funkce Setup Wizard

Po navazani spojeni se servozesilovacem se objevi okno AKD Overview (Pfehled). V&S servozesilovac se
objevi v navigacni oblasti na levé strané okna. Kliknéte pravym tlaCitkem na nazev servozesilovace a

z rozvinovaciho menu vyberte polozku Setup Wizard. Funkce Setup Wizard vas provede pfes pocatecni
konfiguraci servozesilovace, kterd obsahuje jednoduchy test pohybu.

Po dokonc&eni Setup Wizard by mél byt vas servozesilovag aktivni (Enable). Pokud servozesilova& neni
aktivni, zkontrolujte nasledujici:

1. Hardwarové povoleni &innosti (HW) musi byt v aktivhim stavu (kontakt 4 na konektoru X8).

2. Softwarové povoleni €innosti (SW) musi byt v aktivhim stavu. Aktivujte pomoci tlagitka Enable/Disable
(Povolit/Blokovat) na horni nastrojoveé listé programu WorkBench nebo v okné Overview.

3. Nesmi byt hlasena zadna porucha (kliknéte na tlaCitko Clear Fault (Vymazat poruchu) na horni nastrojové
listé, abyste vymazali vSechna hlaseni poruch).

Stav HW enable (HW povoleni), SW enable (SW povoleni) a Faults (Poruchy) se zobrazuje na dolni li§té
programu WorkBench. Servozesilovag je pfipojen, pokud se v pravém dolnim rohu zobrazuje Online.

Nyni mlzete pouzit Settings View v programu WorkBench pro dokon&eni rozsifené konfigurace
servozesilovace.
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9.3. Konfigurace AKD-M

9.3.1. Konfiguraéni program KAS IDE

Tato kapitola popisuje instalaci konfiguraéniho programu KAS IDE pro digitalni servozesilovace AKD-M
(AKD PDMM). KAS IDE se nepouziva pro nakonfigurovani servozesilovacl AKD-B, AKD-P a AKD-T, pro
tyto varianty servozesilovacu musi byt pouzit program WorkBench (=» str. 176).

Integrované vyvojové prostfedi KAS IDE obsahuje nastroje pro konfiguraci sité EtherCAT, konfiguraci a
vyladéni servozesilovacéu, vytvareni PLC program( a vytvareni HMI. TG Drives nabizi Skoleni a
seznamovaci kurzy, které si muzete vyzadat.

? é‘
/) ™ Add new controlier
Controller Creation Wizard
Weicome to the controler creation wizard.
Do you want to create a new controlier or connect to an existing one?
Name Type
8" Standard Controller Panel Controlier
10" Standard Controler Panel Controlier
10" Performance Controler Panel Controller
15" Performance Controlier Panel Controlier
15" Hi-Performance Controler Panel Controlier
17" Hi-Performance Controller  Panel Controlier
Standard Box Box Controller
Performance Box Box Controller
Hi-Performance Box Box Controller \
Hi-Performance Radanount Radkmount Controller
POMM Drive Sased Controlier
[
| |
l Next Cancel | ||

9.3.2. Predepsané pouziti

Konfiguraéni program je uréen pro zménu a ukladani provoznich parametrt servozesilovacl fady AKD
PDMM. Pomoci tohoto programu je mozné nakonfigurovat pfipojeny servozesilova¢ a béhem této procedury
je mozné ovladat servozesilovaé pfimo pomoci servisnich funkci. Provadét online nastaveni parametr

u servozesilovace, ktery je v provozu, je povoleno pouze odbornym pracovnikim, ktefi maji pfislu$nou
kvalifikaci (=» str. 16).

Sady data, které byly uloZeny na datové médium, nejsou zabezpe&ené proti nezZaddoucim zmé&nam jinymi
osobami. Pokud pouzijete nezkontrolovana data, muze dojit k ne¢ekanym pohybim stroje. Po vlozeni sady
dat musite proto vZdy zkontrolovat vSechny parametry, nez povolite funkci servozesilovace.
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9.3.3. Popis programu

Kazdy servozesilova¢ musi byt pfizplisoben provoznim pozadavkim vaseho stroje. Pro vétSinu aplikaci
muzete pro nastaveni provoznich podminek a parametr(i vaseho servozesilovace pouzit PC a program KAS
IDE. PC se pfipojuje k servozesilovaci pres ethernetovy kabel (= str. 161). Konfigura¢ni program zajistuje
komunikaci mezi PC a AKD PDMM. Konfiguraéni program KAS IDE najdete na pfilozeném DVD nebo se da
stahnout z webovych stranek spole¢nosti TG Drives.

Pomaci trvalého (online) pfipojeni k servozesilova¢i mizete velmi snadno ménit parametry a okamzité
sledovat Uu€inek zmény na servozesilova¢. Ze servozesilovate muzete také nacitat dilezité aktualni hodnoty
a zobrazovat je na monitoru PC (osciloskopické funkce).

Muzete ukladat sady dat na datové médium (archivace) a zavadét je do jinych servozesilovaci nebo pouzit
pro zalohovani. Datové sady si mUzete také vytisknout.

VétSina standardnich snimacu (SFD, EnDAT 2.2, 2.1a BiSS) podporuje snadné pfipojeni ,plug and play”.
Jmenovité hodnoty motoru jsou uloZzeny do zpétnovazebniho zafizeni a na¢teny servozesilovatem
automaticky pfi spusténi. Parametry motor(i TG Drives, které nepodporuji plug and play pfipojeni, jsou
ulozeny v programu KAS IDE a Ize je zavést jednim kliknutim pomoci okna Motor v programu KAS IDE.

Podporu v kazdé situaci poskytuje rozsahla online napovéda s popisem vSech proménnych a funkci.

9.3.4. Hardwarové pozadavky

Servisni rozhrani (X32, RJ45) servozesilovace se pfipojuje k ethernetovému rozhrani PC pomoci
ethernetového kabelu (= str. 161).

Minimalni pozadavky na PC:

Procesor: min. Pentium® Il nebo vyssi,

Operaéni systém: Windows XP nebo 7

Graficka karta: kompatibilni s Windows, barevna

Diskové jednotky: pevny disk s min. 20 MB volného mista, DVD mechanika

Rozhrani: jeden volny ethernetovy port na PC nebo sitovém rozbocovaci/pfepinaci

9.3.5. Operaéni systémy

Windows XP/7

KAS IDE pracuje s Windows XP a Windows 7
Unix, Linux

Funkce programu nebyly otestovany pro Windows bézici pod systémy Unix nebo Linux.
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9.3.6. Instalace pod Windows XP/7
DVD obsahuje instalacni program pro konfiguraéni software.
Instalace

o Pfi aktivované funkci automatického spusténi:
Vlozte DVD do volné mechaniky. Objevi se startovaci okno. Najdéte v ném odkaz na
konfiguraéni program KAS IDE. Kliknéte na odkaz a postupuijte podle pokynu.

o Prideaktivované funkci automatického spusténi:
Vlozte DVD do volné mechaniky. Kliknéte na Start (na hlavni li§té) a pak Spustit (Run).
Zadejte pfikaz pro spusténi programu:
x:\index.htm (x = spravné oznaceni DVD mechaniky). Kliknéte na OK a dale postupujte
stejné, jak je popséno vyse.

Pripojeni k ethernetovému rozhrani PC

o PfFipojte ethernetovy kabel do ethernetového portu na PC nebo na
rozbocCovadi/pfepinaci a do servisniho portu X32 na AKD PDMM (=¥ str. 161).

1‘
Sitovy pfepina¢/rozbocovad

T T
| |
—_a | I
| |
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9.3.7.

9.3.7.1.

9.3.7.2.

PRIPOMINKA

Zakladni test servozesilovace AKD-M

Vybaleni, montaz a zapojeni AKD PDMM

Vybalte servozesilovac a pfisluSenstvi. Dodrzujte bezpecnostni pokyny, uvedené

v dokumentaci.
Namontujte servozesilovac.

Zapojte servozesilova¢ nebo pouzijte minimalni zapojeni pro otestovani

servozesilovacCe podle nasledujiciho popisu.

Zkontrolujte, zda mate po ruce nasledujici informace o soucastech servozesilovace:

o jmenovité napajeci napéti

o typ motoru (Udaje o motoru, pokud neni typ motoru ulozen v databazi motoru)
o snimac vestavény do motoru (typ, poly/pfipojeni/protokol)

o moment setrvacnosti zatéze

Minimalni zapojeni pro testovani servozesilovace bez zatéze

Toto schéma zapojeni slouzi jen jako obecna ukéazka a nesplriuje pozadavky na

elektromagnetickou kompatibilitu (EMC), bezpecnost nebo funkénost vasi konkrétni

aplikace.

—

—

S —
—
—

l
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X32 TCP/IP ——
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|
P Tarives
STO I\ AKD 24V ON -lr;
PD
gl o——— +2avDC
¢ 4 24V GND
X1/3 W xi X X1/2 Napajeni
. cars ° logickych
| i obvodl
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Zpétna vazba

E—

Kdyz pfipojujete AKD PDMM pfimo k PC, doporucuje se pouZit statickou IP adresu (ne 0).
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9.3.7.3. Nastaveni IP adresy

Nastavte IP adresu servozesilovace podle popisu v ,Nastaveni IP adresy u AKD-M*“ (= str. 164).

9.3.7.4. Kontrola pfipojeni

K servozesilovaéi mlzete pfipojit napajeni logickych obvod( pfes konektor X1 (pro komunikaci neni
zapotfebi napéti na DC meziobvodu).

Po pfipojeni napajeni se na displeji servozesilovace objevi posloupnost symbolu.

AKD-M dvoumistny + jednomistny

§, TG drives

~ »._‘.‘ AKD jr: DMM

- - Prfipojeni napajeni -- Pfipojeni napajeni

o# Provozni rezim servozesilovate # | - az o Inicializa¢ni posloupnost
neni povolen IP_ IP adresa

o#. Provoznirezim servozesilovace # | o provozuschopny - program nebézi
je povolen o. provozuschopny - program bézi

Podrobnosti viz online napovéda
konfiguraéniho programu.

Zkontrolujte, zda LED indikator spojeni na servozesilovaci (zelena LED na RJ45 konektoru X32) i na PC
sviti. Pokud oba indikatory sviti, pak je elektrické pfipojeni v pofadku.

LED sviti zelené, pokud je servozesilovac
pfipojen pfes sitové zafizeni.

Probiha navazovani spojeni

Vyckejte, dokud se ikona nezméni na ikonu indikuji omezenou funkénost (tento proces mufe trvat az jednu
minutu).

= - Pfipojeni servozesilovace dokonceno
Sl Qij -5!”‘@

| kdyz Windows zobrazuiji tuto ikonu omezené funk&nosti pfipojeni k servozesilovaci, miize PC se
servozesilovacem piné komunikovat. Pomoci programu KAS IDE muzete nyni pfes toto spojeni
nakonfigurovat servozesilovac.
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9.3.7.5. Instalace a spusténi KAS IDE

KAS IDE je obsazen na DVD, ktery je dodavan s AKD PDMM, a je dostupny také online na www.tgdrives.cz.
Vlozte DVD do mechaniky a pockejte na automatické spusténi instalaéniho programu. Po dokonéeni
instalace kliknéte na ikonu KAS IDE, abyste spustili program.

Zacnéte novy projekt volbou File (Soubor) > New (Novy). Tim se vyvola okno Add a New Controller (Pfidat
novou Fidici jednotku) Vyberte ze seznamu vas model AKD PDMM. Ridici jednotka pak bude pfidana do
zobrazeni projektu Project View.

=)
./ ™ Add new controlier
Controller Creation Wizard
Welcome to the controller creation wizard
Do you want to create a new controlier or connect to an existing one?
Name Type
8" Standard Controller Panel Controlier
10" Standard Controler Panel Controlier
10" Performance Controlier Panel Controller
15" Performance Controller  Panel Controlier
15" Hi-Performance Controler  Panel Controlier
17" Hi-Performance Controler  Panel Controlier
Standard Box Box Controller
Performance Box Box Controller
Hi-Performance Box Box Controller [
Hi-Performance Radanount Racdkmount Controler
POMM Drive S8ased Controlier
|
|
Next Cancel

Pro spojeni projektu s IP adresou fidici jednotky AKD PDMM kliknéte pravym tlaCitkem na volbu Controller
(Servozesilovag) v Project View (Zobrazeni projektu). Vyberte Properties (Vlastnosti) a objevi se nasledujici
okno:

»t! ontro Propert [ # | m

Address [IP or COM]

Version 192.168.0.105

Controller type

O pac & PDMM

[ OK ] [ Cancel ]

Zadejte IP adresu fidici jednotky AKD PDMM, nastavte Controller Type (Typ fidici jednotky) na PDMM a
kliknéte na OK. Pro pfipojeni k PDMM, zavadéni a spousténi projektl pouzijte nasledujici ovladaci prvky:

1:Kompilace 2:Pfipojeni 3:Zavedeni 4:Spusteni
projektu k cili projektu projektu

P1-] b

L %wQ-00

Kliknéte dvojité na EtherCAT v Project View, abyste vyvolali zobrazeni zafizeni EtherCAT. Kliknéte na Scan
devices (Vyhledat zafizeni) v pravém hornim rohu a KAS IDE automaticky rozpozna a pfida vase zafizeni.

Pokud je detekovano nékolik servozesilovacu, je mozné identifikovat konkrétni servozesilova¢ pomoci
nékteré z nasledujicich metod:

1. MAC adresa servozesilovage. Tato adresa je uvedena na nalepce na boku servozesilovace.

2. Nazev servozesilovace. Nazev servozesilovade se nastavuje pomoci programu KAS IDE. Vychozi nazev
nového servozesilovace je ,No_Name" (nepojmenovany).
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3. Blikajici displej Vyberte servozesilovac a kliknéte na Blink (Blikat), abyste pfiméli blikat displej na pfedni
strané servozesilovace po dobu asi 20 sekund.
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9.3.7.6. Nastaveni IP adresy servozesilovace v programu KAS IDE

Pokud KAS IDE nezobrazi servozesilova¢ automaticky, mizete v programu KAS IDE nastavit IP adresu
manualné takto:

1. Zobrazte IP adresu. IP adresu servozesilovace muzete zobrazit na displeji servozesilovace spusténim
menu pomoci tlacitka B2 a volbou ,IP* dalSim stisknutim B2. Displej zobrazuje Cislice a tecky IP adresy
postupné (napfiklad 192.168.0.105).

2. IP adresa AKD PDMM je nastavena v souboru projektu v KAS IDE. Pro zobrazeni IP adresy oteviete
projekt nebo vytvorte novy projekt. Kliknéte pravym tlacitkem na polozku Project Explorer- /Project view
Controller a pak zvolte Properties (Vlastnosti).

Project Explorer 5 X

3
08 Fo
§t

. PipeNetwork
Control Panel Panel
= =& EtherCAT
= @l A 1 AKD Drive

3. Zadejte adresu AKD PDMM takto:

L] Controller Properties

Device name Controller

Address [IP or COM] | 1&168.0.105 \
Build 4

Compiled at 2009-12-01T14:52:55

Compiler version 2.1.0.0

Compiler build number 2.1.0.18

Minimal KMS Runtime Version 0

[ OK ] [ Cancel ]
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9.3.7.7. Spusténi nového projektu

Jakmile je v Project Explorer otevien projekt (novy nebo ulozeny), mizete otevirat rizné polozky pro
vytvareni projektu:

Project Explorer & X

[ i P[oject View ]

Vytvoite PLC programy R Wiz

Yz System Sinope
Pridejte pohyb \‘Lﬂ K3 PLC
. . ® . Motion
Nakonfigurujte X35/X36 1/0 \ Contiol Panel Panel
@+ PDMM Onboard I/O

Nakonfigurujte X7/X8 a vzdaleny I/O =—————}p & EtherCAT
/___' @) References
Pridejte dalSi referenéni dokumenty & Fieldbus

Panel KVB

Pomoci KAS IDE je mozné nakonfigurovat vSechny servozesilovace, v€etné servozesilovate v samotném
AKD PDMM, a vzdalené vstupy/vystupy.

PFidejte servozesilovace do projektu kliknutim na polozku EtherCAT a vyhledanim zafizeni (1).

? EtherCAT Devices 1
[[] show only drives [Onhe Configuration Model[. ScmDemes]
e

#  Name Model HW Information Simulated  PDO Selection

1 AKD_1 AKD-P00607 Firmware: M_0-0-6 AXIS1 v AKD v ]
2 AKD_2 AKD-P00607 Firmware: M_0-0-64-0 S2 Y AKD v ]
3 Coupler_3 AKT-ECT-000-000 Present D N/A

28 axp

==

Save the parameter values of selected AKD drives into the drive's non-volatile memory.
Update the firmware of one selected AKD drive.

Prifadte detekované servozesilovace k osam vasi aplikace (2). VSechny detekované polozky jsou
automaticky pfidany do vaseho projektu:

Project Explorer & X
Project View I
iName Type
| = g System Sinope
=) . Controller Drive Based Controller
= K PLC

# N Programs
@ [ Subprograms
*§ Defines
= K3 Motion
® ’ Profiles
@ @+ PLCopen PLCopen
Control Panel Panel
@+ PDMM Onboard I/O

+ AKD_1 AKD Drive
+ AKD_2 AKD Drive

KBus Coupler
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Pro pfimou komunikaci se servozesilovacem bez spousténi projektu kliknéte na polozku EtherCAT ve
stromu projektu. Kliknéte ve stromu projektu na servozesilovac, ktery chcete nakonfigurovat (1), a pak
kliknéte na tlacitko Online Configuration (2):

‘ tan | BasicFunctions ' EthercAT ' ConProfiel L mhecanaol

EtherCAT Devices
B

[ show only drives  [¥] Enable Distributed Clocks

Maedio s Smited P00 soctin

|(None) ¥ | NjA
|(None) v NjA
N/A Yes NjA
B
Synchronize Parameters Check the parameters differences on selected AKD drive(s).

Save parameters to NV memory Save the parameter values of selected AKD drive(s) into the drive's non-volatile memory.

Upgrade Firmware Update the firmware of the selected AKD drive(s).

V pracovnim prostoru se otevie sada oken, ktera umoznuji kompletni nakonfigurovani servozesilovace:

[axp_1 ‘
Drive Model: AKD-P00307 v

-9
Drive Type: 2 - EtherCAT |
Drive Active: 0 (Drive inactive) \ € The diive is inactive because:
) The software enable is not active.
'-’ The hardware enable is not active.
Drive Display: ==
LIl G

Pro nakonfigurovani muzete pouzit také funkci Setup Wizard, ktera vas provede jednotlivymi kroky
konfigurace:

|2 Control Panel Pangl
@+ FDMM Onboard 1/O

= === EtherC Setup Wizard... |
- Load | Save Parameter. ..

+ Wl AK Rename
& @ Co Delete ]
) Referel
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Pro provedeni zakladniho pohybu bez spusténi projektu je mozné pouzit okno Service Motion.

Y Service Motion |@ 14>

Nu Service Motion
Service motion allows you to start and stop some test motions.

Service Motion Mode: () Pulse O Reversing () Continuous

Velocity 1:
60.000/ rpm / \
0 -
e >

Time 1:
500 ms
Acceleration: | 10,000.170 ] pm/s
Deceleration: ’ 10,000.170 ] pm/s
P Start A Drive is inactive.
Position Feedback: | 56,970,640 | Counts16Bit
Velocity Feedback: I 0.000] pm

oot RN B0 —
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9.4. Poruchova a varovna hlaseni

r

9.4.1. Poruchova a varovna hlaseni u AKD

Kdyz nastane porucha, poruchové relé servozesilovace se rozepne a vykonovy stuper se vypne (motor
ztraci veSkery moment) nebo je zatéz dynamicky brzdéna. Konkrétni chovani servozesilovace zavisi na typu
poruchy. LED displej na pfednim panelu servozesilovage zobrazuje €islo nastalé poruchy. Pokud je pfed
poruchou hladeno varovani, zobrazuje se varovani na LED displeji se stejnym Cislem, jako pfislusna
porucha. Varovani nevypina vykonovy stupen servozesilovace ani poruchoveé relé.

t TGdrives

Pokud nastane porucha nebo chyba, zobrazi se na displeji pfislusné
kédy poruchy AKD nebo varovani. Kédy poruch jsou oznacéeny ,F*,
varovani jsou oznacena ,n“.

Pokud je vestavéna doplfikova vstup/vystupni karta, zobrazuji se
chyby pfi operacich s SD kartou s ozna¢enim ,E", za nimz nasleduji 4
Cislice.

Na levé strané LED displeje se zobrazuje F (nebo E) pfi poruSe nebo n pfi varovani. Na pravé strané
displeje se zobrazuje €islo poruchy nebo varovani takto: 1-0-1-[pferuseni]. Zobrazuje se porucha s nejvyssi
prioritu. KdyZ nastane poruchovy stav, mlze plsobit vice poruch. Abyste ziskali Uplny seznam poruch,
podivejte se do okna AKD WorkBench Fault Screen nebo nactéte stav DRV.FAULTS pfes Fidici jednotku

nebo HMI.

POZNAMKA

Vice informaci o hlaseni poruch a jejich odstranovani mizete najit v online napovédé
programu WorkBench.

Porucha HlaSeni/Varovani
. Pretizeni 24V napajeni (X1) nebo zkrat 5V (X9)
E0082 Neni vlozena SD karta.
E0083 SD karta chranéna proti zapisu.
EO0084 Hardware SD karty neni nainstalovan.
E0095 Soubor na SD karté nenalezen.
E0096 Chyba souboru pfi pokusu o pfistup na SD kartu.
E0097 Chyba souborového systému pfi pfistupu na SD kartu.
E0098 Parametr nemohl byt na servozesilova¢ nastaven.
E0099 Chyba pfi zapisu souboru na SD kartu.
E0100 Probiha &teni/zapis na SD kartu.
EO0101 Chyba pfi pfistupu k binarnimu souboru BASICu.
FO Rezervovano
F101, n101 Nekompatibilni firmware. FPGA (programovatelné hradlové pole) je vyvojova verze
FPGA.
F102, n102 Porucha vestavéného firmwaru. Provozni FPGA neni standardni FPGA.
F103 Porucha rezidentniho FPGA.
F104 Porucha provozniho FPGA.
F105 Chybné oznaleni trvalé paméti.
F106 Data v trvalé paméti
nl07 Prekrocen kladny limit.
n108 PfekroCen zaporny limit.
F121 Chyba homingu (nastaveni do referen¢ni polohy).
F123, n123 Chybna pohybova uloha.
F125, n125 Ztrata synchronizace
E126, n126 PFilis_mnoho pnhyhu_
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Porucha

Hlaseni/Varovani

F128 MPOLES/FPOLES neni celé Eislo.
F129 Ztrata heartbeat (stavovych zprav)
F130 Nadproud u napajeni sekundarni zpétné vazby
F131 Preruseni linky A/B sekundarni zpétné vazby
F132 Preruseni linky z sekundarni zpétné vazby
F133 Cislo poruchy zménéno na F138.
F134 Nepfipustny stav sekundarni zpétné vazby.
F135, n135 Je zapotfebi homing (nastaveni referenéni polohy).
F136 Firmware a verze FPGA nejsou kompatibilni.
nl37 Homing neni kompatibilni se zpétnou vazbou
F138 Nestabilita pfi autotuningu
F139 PrekroCena cilova pozice kvuli nespravné aktivaci pohybové ulohy.
nl51 Nedostate€na vzdalenost pro pohyb; vyjimka pohybu.
nl52 Nedostate€na vzdalenost pro pohyb; nasledujici vyjimka pohybu.
n1l53 PfekroCeni maximalni rychlosti
nl54 Nasledujici pohyb selhal; zkontrolujte parametry pohybu.
nl56 Cilova poloha prekro¢ena kvuli pfikazu stop.
nl57 Nenalezen indexovy impulz pro homing
n1l58 Nenalezen referen¢ni spinac pro homing
nl159 Nepodafilo se nastavit parametry pohybové ulohy.
n160 Nepodaifilo se aktivovat pohybovou ulohu.
nl6l Selhani homingu.
nl63 MT.NUM prekracuje limit.
nl64 Pohybova uloha neni inicializovana.
nl65 Cilova poloha pohybové ulohy mimo rozsah.
nl67 Prekroceni SW limitu
nl68 Neplatna kombinace bitl v fidicim slové pohybové ulohy.
n1l69 Profil 1:1 nelze aktivovat za chodu.
nl70 Uzivatelska tabulka profil(l neni inicializovana.
nl71 Aktivace pohybové ulohy pravé probiha
nl74 Pfekro€eni maximalni vzdalenosti homingu
nl75 Dana koncova hodnota upinaciho momentu pohybové uUlohy nebyla dosazena.
F176 Aktualni pozice pfekraluje okno pro sledovani zastaveni
F178 Osa se nezastavila v dané poloze
F201 Porucha interni RAM.
F202 Porucha externi RAM.
F203 Porucha integrity kodu
F204 az F232 | Zjisténa porucha EEPROM.
F2se a2 F257 | vysoka vnitini teplota.
rfg:(()) :§ 52223 Nizka vnitini teplota.
F245 Externi porucha.
F247 Napéti na DC meziobvodu pfekracuje povolené meze.
F248 Porucha EEPROM na dopliikové karté.
F249 Doplfikova karta: kontrolni sou€et downstreamu.
F250 Doplrikova karta: kontrolni soucet upstreamu.
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Porucha

Hlaseni/Varovani

F251 Doplrikova karta: Watchdog (reset pfi zaseknuti)
F252 Firmware a typ FPGA na doplfkové desce nejsou kompatibilni.
F253 Firmware a verze FPGA na doplfkové desce nejsou kompatibilni.
F301, n301 Pfehfaty motor.
F302 Pfekro€eni rychlosti.
F303 Ztrata kontroly.
F304, n304 Zpomalovani motoru.
F305 Pferuseny okruh brzdy.
F306 Zkratovany okruh brzdy.
F307 Brzda je pfi uvolnéném stavu seviena.
F308 Pfekroceni jmenovitého napéti motoru.
n309 12t zatiZzeni motoru.
F312 Brzda uvolnéna, kdyz ma byt pouzita.
F401 Nepodafilo se nastavit typ zpétné vazby.
F402 Porucha amplitudy analogového signalu.
F403 Porucha EnDat komunikace.
F404 Porucha Hallova snimace.
F405 Porucha BiSS watchdog.
F406 Porucha BiSS multicycle.
F407 Porucha BiSS snimace.
F408 az F416 | Porucha SFD zpétné vazby.
F417 Pferuseny vodic¢ u primarni zpétné vazby.
F418 Napajeni primarni zpétné vazby.
F419 Porucha pfi inicializaci enkodéru.
F420 Porucha FB3 EnDat komunikace.
F421 Porucha SFD snimace polohy.
F423 Porucha NV - Multiturn Overflow (viceotackové preteceni).
F436 EnDat pfehfaty.
F438, n438 Chyba sledovani (numericka).
F439, n439 Chyba sledovani (uzivatelska).
F450 Chyba sledovani (prezentacni).
F451, n451 Enkodér Tamagawa: baterie.
F452 Viceotackové prete€eni neni timto snimacem (zpétnou vazbou) podporovano.
F453 az F459 | Enkodér Tamagawa: komunikace.
F460 Enkodér Tamagawa: pfekroceni otacek.
F461 Enkodér Tamagawa: chyba poditadla.
F462 Enkodér Tamagawa: preteceni pocitadla.
F463 Enkodér Tamagawa: pfehfati.
F464 Enkodér Tamagawa: viceotackova chyba.
F465 Zpétnovazebni zafizeni detekovalo silny naraz.
F467 Porucha zpétné vazby 1.
F468 FB2.SOURCE neni nastaven, vzdalena komunikace neni mozna.
F469 FB1.ENCRES neni mocnina dvou, vzdalena komunikace neni mozna.
F470 Porucha zpétné vazby 3.
F473 Wake and Shake. Nedostatecny pohyb.
F475 Wake and Shake. Nadmérny pohyb.
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Porucha

Hlaseni/Varovani

F476 Wake and Shake. P¥ilis velky rozdil mezi pfesnym a hrubym vypoc&tem uhlu (Fine-coarse
delta)

F478, n478 Wake and Shake. Nadmérna rychlost.

F479 Wake and Shake. P¥ili§ velky rozdil ahlu smycky.

F480 PFiliS vysoka rychlost v pfikazu ze sbérnice.

F481 PFiliS nizka rychlost v pfikazu ze sbérnice.

F482 Neni inicializovana komutace.

F483 Chybi U faze motoru.

F484 Chybi V faze motoru.

F485 Chybi W faze motoru.

F486 Rychlost zmén na vstupu pfekracuje maximalni rychlost EMU.

F487 Wake and Shake - porucha ovéfeni kladného pohybu.

F489 Wake and Shake - porucha ovéfeni zaporného pohybu.

F490 Wake and Shake - pfekro¢eni doby ovéfeni komutaéniho uhlu.

F491 Wake apd’S’hake - prilis velky pohyb pfi ovéfovani komuta¢niho uhlu - chybny
komutacni uhel

F492 Wake and Shake - ovéfeni komutacniho uhlu vyzadovano vice nez MOTOR.ICONT.

F493 Zjisténa chybna komutace — motor zrychluje ve Spatném smeéru.

F501, n501 Prepéti na DC meziobvodu.

F502 Podpéti na DC meziobvodu. Pfed poruchou se vysle varovani.

F503, n503 Pretizeni kondenzatoru DC meziobvodu.

F504 az F518 | Porucha interniho napajeni

F519 Zkratovany okruh brzdného rezistoru.

F521, n521 PfekroCeni brzdného vykonu.

F523 Prepéti na sbérnici FPGA

F524, n524 PfetiZeni servozesilovace.

F525 Nadproud na vystupu

F526 Zkrat snimace proudu.

F529 Pfekroc€en limit rozdilu lu proudu.

F530 PfekroCen limit rozdilu Iv proudu.

F531 Porucha vykonového stupné.

F532 NeuplIné nastaveni parametrd motoru.

F534 Porucha pfi ¢teni parametra motoru ze zpétnovazebniho zafizeni.

F535 PrekroCeni teploty vykonové desky.

F536 Porucha pohotovostniho napgjeni.

F537 Porucha nabijeni.

F560 Brzdny rezistor na hranici vykonu, nemohl zabranit pfepéti.

F570 Ztrata sitové faze

n580 Pouziti derivace pozice pfi pouziti bezsnimacové zpétné vazby v polohovacim rezimu.

n581 Nulové otacky pfi pouziti indukéni bezsnimacové zpétné vazby v polohovacim rezimu.

n582 Otacky byly omezeny, dose_migno max. komutacni frekvence 599 Hz
ECCN-3A225 / AL-3A225 limity.

n601 PFilis vysoka rychlost prenosu dat na Modbus.

F602 Bezpectné zastaveni.

n603 OPMODE neni kompatibilni s CMDSOURCE

n604 EMUEMODE neni kompatibilni s DRV.HANDWHEELSRC.

F621 Porucha kontrolniho souctu u fidici desky.
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Porucha

Hlaseni/Varovani

F623 Porucha kontrolniho sou&tu u vykonové desky.
F624 Porucha Watchdog (resetovaciho obvodu) u vykonové desky.
F625 Porucha komunikace u vykonové desky.
F626 FPGA vykonové desky neni nakonfigurovano.
F627 Porucha Watchdog (resetovaciho obvodu) u fidici desky.
F630 Porucha cyklického ¢teni FPGA.
F701 Provoz sbérnice.
F702, n702 Vypadek komunikace na sbérnici.
F703 Pfi nouzovému zastaveni osy doslo ke zpozdéni.
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9.4.2. Dodate¢na chybova hlaseni u AKD-T

Poruchy za chodu AKD BASIC se zobrazuji na dvoumistném 7segmentovém displeji servozesilovace:

Dvoumistny LED displej indikuje kéd poruchy.

Dalsi provozni poruchy pro AKD-T jsou kddovany pomoci Cisel, ktera zacinaji od F801. VSechny poruchy
aktivuji poruchové relé a mohou byt vymazany pomoci DRV.CLRFAULTS.

POZNAMKA Vice informaci o hlaseni poruch a jejich pfi€inach, odstrafiovani a vymazavani mizete
najit v online napovédé programu WorkBench.

Napravna opatfeni pro vdechny poruchy: vymazte chybu, opravte uzivatelsky program, prelozte, stahnéte a
pokuste se spustit program znovu.

| Chyba Popis

F801 Déleni nulou.

F802 PreteCeni zasobniku.

F803 Nedostatek paméti.

F804 Neni definovana obsluha pieruseni.
F805 Chyba preruseni.

F806 Pfekro¢ena maximalni délka fetézce.
F807 Pfeteceni fetézce.

F808 PfekroCeni mezi pole.

F809 Funkce neni podporovana.

F810 Interni chyba firmwaru/hardwaru.
F812 Parametr neni podporovan.

F813 Chyba pfistupu k parametru.

F814 Data nebyla nalezena.

F815 Neplatna data.

F816 P¥ili§ velka data.

F817 P¥iliS mala data.

F818 Typ parametru mimo rozsabh.

F819 Data nejsou délitelna 2.

F820 Chybné nastaveni pozice modulo.
F821 Nelze Cist z pfikazu.

F823 Aktivujte nejprve servozesilovac.
F824 DRV.OPMODE musi byt 2 (pozice).
F825 DRV.CMDSOURCE musi byt 5 (program).
F826 Nelze provadét béhem pohybu.
F827 Zapis do parametru jen pro ¢teni.
F828 Zablokujte nejprve servozesilovag.
F829 Operacni kod neni podporovan - aktualizujte firmware.
F830 Nejsou povoleny zaporné hodnoty.
F831 Program v BASICu neni spravny. Muze byt zapotfebi aktualizovat firmware.
F832 Program v BASICu chybi.

Fo01 P¥ili§ mnoho vacek.
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9.4.3.

Poruchy/Chyby a Varovani/Alarmy se zobrazuji na 7segmentovém displeji servozesilovace:

| AKD dvoumistny

Dodate¢na chybova a varovna hlaseni u AKD-M

‘ AKD-M dvoumistny + jednomistny

Q TGdrives

Dvoumistny LED displej indikuje
hlaseni servozesilovace.

Poruchova hlaseni servozesilovaCe
jsou oznacena ,F“, varovani jsou
oznacena ,n“ a jsou popsana v ¢asti
~Poruchova a varovna

hlaseni“ =» str. 192

Jednomistny LED displej indikuje
hlaseni PDMM u AKD PDMM.
Chybova hlaseni jsou oznacena ,E*,
alarmy jsou oznacgeny ,A“ a jsou
popsany v kapitole nize.

Pro usnadnéni obsluhy je proces zpracovani chyb a alarmu konzistentni, takze mizete pouzit vzdy stejna
napravna opatreni. Kdyz nastane chyba nebo alarm, zobrazi se na jednomistném displeji. Chybu muzete
identifikovat v tabulce nize a Fidit se podle doporuceni pro vyfeSeni problému, vymazat zobrazeni chyby a

obnovit provoz zafizeni.

Aktivni chyby a alarmy je mozné vymazat fidicim pfikazem ClearCtrlErrors. (Poznamka: nevymazatelné

chybu zlstanou zachovany.)

9.4.3.1. Alarmy
| Alarm | Popis

A01 PrekroCena vysoka teplota.
A02 Malo paméti.
A04 Nizké vstupni napéti.
Al12 Malo volného mista ve flash paméti.
A21 Obnovitelny proces nebo vliakno béhem operace neodpovédélo
A23 CPU je pretizeny
A30 EtherCAT nezachytil odeslany ramec béhem provozniho reZimu
A38 EtherCAT nezachytil pfijaty ramec béhem provozniho rezimu
A40 Mistni digitalni vstup/vystup nedostal Zadné cyklické aktualizace
A53 AKD-M-MC byl nahrazen vykonnégjSim modelem M1.
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9.4.3.2.

Chyby

Kdyz nastane chyba nebo alarm, zkontrolujte vzdy zpravy v deniku fidici jednotky. Zpravy v deniku poskytu;ji
vice informaci o poruse a historii udalosti, které vedly k poruse. Ze zprav deniku mlzete urcit specifika
pfipadu poruchy, abyste mohli vyfesit skryty problém.

POZNAMKA Vice informaci o hlaseni chyb a alarmu a jejich pfi¢inach, odstranovani a vymazavani

mUzZete najit v online napovédé programu WorkBench.

| Chyba  Popis

EO1 Prekroc¢ena kriticka teplota. Provoz PDMM je zastaven, CPU bude uspan.
EO02 PreteCeni paméti. Provoz KAS je zastaven.
EO3 Porucha ventilatoru.
E10 Vadny firmware.
E1l1 Vadna flash pamét, souborovy systém neni dostupny.
E12 Malo volného mista ve flash paméti
E13 Mimo prostor NVRAM pro uchovani proménnych.
El4 Reset na vyrobni nastaveni selhal.
E15 Nelze Cist/zapisovat soubory z/na SD kartu.
E16 Malo volného mista na SD karté.
E20 Zasuvny modul, proces, vlakno nebo aplikace se nespusti
E21 Zasuvny modul, proces nebo vliakno béhem operace neodpovédélo.
E22 Fatalni chyba v PLC programu, aplikace zastavena.
E23 CPU je pretizeny
E24 PLC aplikaci nelze spustit
E30 Porucha EtherCAT komunikace béhem provozniho rezimu.
E31 Porucha EtherCAT komunikace b&hem predprovozniho rezimu.
E32 Porucha EtherCAT komunikace b&éhem bootstrap rezimu (zavadéni systému).
E33 Porucha EtherCAT pifi inicializaci do provozniho rezimu.
E34 Porucha EtherCAT pifi inicializaci do pfedprovozniho rezimu.
E35 Porucha EtherCAT pifi inicializaci do bootstrap rezimu.
E36 EtherCAT se nepodafilo najit pfedpokladané zafizeni.
E37 EtherCAT se nepodaifil navrat do po¢ate¢niho stavu.
E50 Zalohovani na SD kartu selhalo.
E51 Obnova z SD karty selhala.
E52 Zalohovaci soubory na SD karté chybi nebo jsou poSkozené.
E53 Zalohovaci soubory na SD karté nejsou kompatibilni.
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9.5. Reseni problémii s AKD

Problémy se servozesilovaem mohou nastavat z riznych pficin v zavislosti na podminkach ve vasi
instalaci. Pfipady poruch ve viceosych systémech mohou byt obzvlast slozité. Pokud se vam nepodafi
odstranit poruchu nebo vyfesit jiny problém podle pokyn( pro feSeni problému, mize vam poskytnout dalsi
pomoc nase zakaznicka podpora.

POZNAMKA Vice informaci o odstrafiovani poruch miZete najit v online napovédé programu

| Problém

HMI zprava:
Porucha
komunikace.

WorkBench.

Mozné pficiny

- pouzit nevhodny kabel, kabel pfipojen do
nespravného konektoru na servozesilovaci
nebo PC

- zvoleno nespravné rozhrani na PC

Naprava

- pripojte kabel do spravného
konektoru na servozesilovaci i PC
- zvolte spravné rozhrani

Servozesilovacé
neni aktivovan

- neni zapojen HW Enable
- neni nastaven HW nebo SW Enable

- zapojte HW Enable (X8 kontakt 4)
- Pfipojte 24V na HW Enable a zvolte
SW Enable v WorkBench / Fieldbus

- servozesilovag neni aktivovan

- neni nastaveno soft. povoleni €innosti
- preruSeny kabel pro nastaveni zadané
hodnoty

- pouzijte povolovaci signal (ENABLE)
- nastavte softwarové povoleni

- zkontrolujte kabel pro zadanou
hodnotu

- neni zapojen AGND

Motor se P - u e
o x - zaména fazi motoru - opravte poradi fazi motoru
neotaci . . . : A
- neni uvolnéna brzda - zkontrolujte ovladani brzdy
- pohon je mechanicky blokovan - zkontrolujte mechanizmus
- nespravné nastaveny pocet poéld motoru | - nastavte poc¢et pélt motoru
- nespravné nastaveni zpétné vazby - nastavte spravné zpétnou vazbu
- pfilis velka citlivost (regulator otacek) - snizte VL.KP (regulator otacek)
Motor kmita - poskozené stinéni kabelu zpétné vazby - vyménte kabel zpétné vazby

- pripojte AGND k CNC-GND

Servozesilovac
hlasi nasledujici
chybu

- Irms nebo Ipeak nastaveny pfili§ nizko
- uplatni se omezeni proudu nebo otacek

- rozbé&hova/dob&hova rampa pfili§ dlouha

- zkontrolujte vykon
motoru/servozesilovace

- zkontrolujte, ze IL.LIMITN/P,
VL.LIMITN/P neomezuji servozesilovac
- snizte DRV.ACC/DRV.DEC

Prehraty motor

- motor pracuje nad svymi jmenovitymi
hodnotami
- nespravné nastaveni proudu motoru

- zkontrolujte vykon
motoru/servozesilovacCe

- zkontrolujte spravnost nastaveni
trvalého a Spickového proudu motoru

Servozesilovacé
je prilis mékky

- Kp (regulétor otacek) pfili§ nizky
- Ki (regulator otacek) pfilis nizky
- filtry nastaveny pfili§ vysoko

- zvySte VL.KP (regulator otacek)

- zvyste VL.KI (regulator otacek)

- vyhledejte v dokumentaci informace
0 sniZeni filtrace (VL.AR*)

Servozesilovac
pracuje
nepresné

- Kp (regulator otacek) pfilis vysoky
- Ki (regulator otacek) pfilis vysoky
- filtry nastaveny pfiliS nizko

- snizte VL.KP (regulator otacek)

- snizte VL.KI (regulator otacek)

- vyhledejte v dokumentaci informace
o0 zvySeni filtrace (VL.AR*)

Béhem instalace
se objevi
hlaseni ,Please
wait while the
installer finishes
determining
your disk space
requirements”
(Pockeijte,
dokud instalaéni
program nezjisti
potfebné misto
na disku) a uz
nezmizi.

- Problém s instalatorem MSI.

- Malo mista na pevném disku

- Zru$te instalaci a spustte znovu
instalacni program (muze byt zapotfebi
to zkusit nékolikrat, problém se
vyskytuje nahodné).

- Zkontrolujte, Ze mate dost mista na
pevném disku (~500 MB).
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