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PEWEU verbessert das Design und die Leistung seiner Produkte kontinuierlich. Aus
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1 Einfihrung

1 Einfuhrung

1.1 Bevor Sie beginnen

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme die Sicherheitshinweise in den betreffenden Operating
Instructions der MINAS-Serie.

Dieses Produkt ist nur fur den industriellen Einsatz bestimmt.

Elektrische Anschliisse durfen nur von Elektrofachkraften vorgenommen werden.

1.2 Zu diesem Dokument

Diese Quick-Start-Anleitung hilft lnnen bei der Einrichtung eines MINAS-
Servoantriebssystems. Sie basiert auf den Betriebsanleitungen der MINAS-Serie und den
praktischen Erfahrungen unserer Ingenieure.

Schritt fr Schritt wird erklart, wie Sie eine SPS an einen MINAS-Servoantriebsregler
anschlielen und die wichtigsten Parameter in der Konfigurationssoftware PANATERM
einstellen.

1.3 Verwandte Dokumente

Vollstandige Produkt- und Funktionsbeschreibungen finden Sie in der Originaldokumentation
unserer Servoantriebe. Klicken Sie auf die folgenden Links, um die Dokumente aus dem
Panasonic Downloadcenter zu laden.

» Informationen zu Verdrahtung, Positionsregelung und Parametrierung:
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series
Technical Reference — Modbus communication and block operation specification SX-
DSV03042

» Informationen zur Konfigurationssoftware PANATERM:
Operation Manual: Set up support software PANATERM Ver. 6.0

» Informationen zur Verringerung von Stéremissionen:

Empfehlungen zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren

» Andere Quick-Start-Anleitungen:
QS2000, Positionsregelung mit Puls-/Richtungssignalen (MINAS A5/ASE/A6SG/AG6SF)
QS2002, Positionsregelung mit Modbus-gesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6)
QS2003, Positionsregelung in EtherCAT-Netzwerken (MINAS A5B/A6B
QS2004, Positionsregelung mit RTEX (MINAS ASN/A6N)

4 QS2001_V1.0_DE


https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=206339
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=119635
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https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12663
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=121773
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345429
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346193
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346316
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345322

QS3000, Drehzahlregelung (MINAS A5/A6F)
QS4000, Drehmomentregelung (MINAS A5/A6)
QS5000, PANATERM - Probelauf

QS5001, PANATERM - Echtzeit-Autotuning
QS5002, PANATERM - Fit-Gain-Autotuning

1.4  Verfugbare Software

QS2001_V1.0_DE

1 Einfihrung

Die folgende Software kdnnen Sie kostenlos aus dem Panasonic Downloadcenter laden.

Klicken Sie auf den Link, um den Download zu starten.

Konfigurationssoftware PANATERM

Programmiersoftware Control FPWIN Pro 7


https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346770
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346654
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346423
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345321
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346769
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12566
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=80948

2 Funktionsuberblick

2

Funktionsuberblick

Bei der Positionsregelung bewegt der Motor die Last zur angegebenen Sollposition.

Gesteuert wird der Servoantriebsregler von einem Host-Controller, z. B. einer SPS

oder einer CNC-Steuerung, oder durch Blockverarbeitung tber Pulseingdnge mit
Pulsfrequenzen zwischen 1Hz und 8MHz. Bei der Blockverarbeitung werden die
Positionierparameter mit Blockbefehlen spezifiziert. Der Servoantriebsregler MINAS A6
verflgt Uber eine Blockspeicherkapazitat von 256 Blockbefehlen. Alle Blockbefehle werden
im Servoantriebsregler in einer Blockverarbeitungstabelle gespeichert.

h Block operation Editor(Read-out value from the drive) o [ =[]

B it T = @

Read Se Cmnt Recv  Trans EEP Exit Screen

Block operation edit l Block parameter edit I

MNo. | Setting =

0 Jump. Block No.:2, Transition condition:0
1 Homing, Type of homing:HOME, Return direction:Positive side, Transition condition:3

n Absolute positioning, Velocity No.V2, Acceleration No A2, Deceleration No.:D2, Transition condition:3, Absolute position:1000
3 Start-up decrement counter, Transition condition:3, Counter setting value[1ms]:2000
4 |Relative positioning, Velocity No..V4, Acceleration No.:A4, Deceleration No..D4, Transition condition:3, Relative movement distance:10...
5 Startup decrement counter, Transition condition:3, Counter setting value[1ms]:2000
6 | Relative positioning, Velocity No:VB. Acceleration No. A6, Deceleration No D6, Transition condition:3, Relative movement distance:-1
7 | Outputsignal control, B-CTRLT:HOLD, B-CTRL2HOLD, B-CTRL3:HOLD, B-CTRL4HOLD, B-CTRL5:HOLD, B-CTRLE:HOLD, Transition...
8 Jump. Block No..0. Transition condition:0
9 JOG, Velocity Mo.:V9, Acceleration No.:A9, Deceleration No.:D9, JOG direction:Positive side, Transition condition:0
10 Jump, Block No..0, Transition condition:0
11 Not set

Blockverarbeitungstabelle

Sie kénnen die Blockbefehle mit der Konfigurationssoftware PANATERM oder mit Modbus-
Befehlen spezifizieren, wenn die SPS Uber eine Modbus-RTU-Schnittstelle verfiigt. Die
Blockbefehle werden entweder per Digitalsignal von der SPS (z.B. STB, B-SEL1 bis B-
SEL128), per Triggerschalter oder per Modbus-Befehl gestartet.

Diese Quick-Start-Anleitung erklart die Verdrahtung und Konfiguration eines
Servoantriebsreglers fur die Blockverarbeitung per SPS-Signalen.

Beispiel

Zur Steuerung des Antriebsreglers Gber E/A-Signale wird eine SPS vom Typ FPOH an einen
Servoantriebsregler vom Typ MINAS A6SF angeschlossen. Bei Bedarf kdnnen weitere
Signale wie ,Servo betriebsbereit”, ,Alarm“ oder ,Positionierung abgeschlossen® ibermittelt
werden.

QS2001_V1.0_DE
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2 Funktionsuberblick

1|

4] =
== +24V DC !
o=

== 0V DC

— CWL
=— CCWL

(1) Anschluss an externe Spannungsversorgung
(2) Anschluss an Endschalter

Dateniibertragung zwischen einer SPS und einem Servoantriebsregler (ber ein
Verbindungskabel



3 Verdrahtung

3 Verdrahtung

3.1 Empfehlungen zur Verdrahtung

Es ist in der Verantwortung des Anwenders, die fur notwendig erachteten MalRnahmen
umzusetzen, um den giltigen Installationsvorschriften und EMV-Richtlinien zu entsprechen.

Beachten Sie die technischen Daten in den Hardware-Handbtichern der zu verdrahtenden
Gerate. Sollten sich Informationen in diesem Dokument und im Handbuch widersprechen,
gelten die Angaben des Herstellers.

Detaillierte Hinweise zur Verringerung von Storemissionen finden Sie in den Empfehlungen
zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren.

3.2 Anschlusse des Servoantriebsreglers

Anschluss XA (Anschluss fiir die Spannungsversorgung)

Verbinden Sie das Spannungsversorgungskabel mit dem Anschluss XA. Schlieen Sie flr
eine 1-phasige Spannungsversorgung von 230V eine Zweidrahtleitung wie in der Abbildung
gezeigt an den Servoantriebsregler an. Die Klemme L2 wird im 1-Phasenbetrieb nicht
bendtigt.

XA

;
L3 ‘
|

Verdrahtung des Anschlusses XA mit einer Spannungsversorgung von 230V

Anschluss XB (Motoranschluss)

Verbinden Sie das Motorkabel mit dem Anschluss XB. Die Drahte sind mit den Buchstaben
U, V und W beschriftet. Achten Sie darauf, dass Sie die Reihenfolge der Motorphasen nicht
andern, indem Sie z. B. V und W verbinden.

8 QS2001_V1.0_DE
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3 Verdrahtung

Verdrahtung des Anschlusses XB zur Spannungsversorgung des Motors

Anschluss X6 (Encoderanschluss)

Verbinden Sie das Encoderkabel mit dem Anschluss X6.

Verdrahtung des Anschlusses X6 mit einem Encoder

Anschluss X4 (E/A-Anschluss)

SchlieRen Sie das Verbindungskabel an den Anschluss X4 und die SPS FPOH an. Fur PNP-
Verbindungen gibt es das vorkonfektionierte Verbindungskabel DVOP0988WP-1.

Von Panasonic sind verschiedene vorkonfektionierte Verbindungskabel flir den Anschluss
anderer SPS-Typen erhaltlich.

1y
+24V DG —-

0V DC —-

CWL —=
CCWL —

(1) Anschluss an externe Spannungsversorgung
(2) Anschluss an Endschalter

Verdrahtung des Anschlusses X4 mit einem Host-Controller

Anschluss X1 (USB-Anschluss fiir PC-Verbindung)

Der Servoantriebsregler wird mit der PC-Konfigurationssoftware PANATERM konfiguriert.
Verwenden Sie ein handelsubliches USB-Kabel (Typ A auf Mini-B), um den PC mit dem
Servoantriebsregler zu verbinden.

QS2001_V1.0_DE 9



3 Verdrahtung

Anschluss X1 fiir den Anschluss eines PC

3.3 Signaleingange und -ausgange des Anschlusses X4

10

Die Positionsregelung erfolgt tber die Signaleingange und -ausgange am Anschluss X4 des
Antriebsreglers MINAS A5/A6.

Die Verdrahtung der Pulseingange richtet sich nach der Pulsquelle (SPS, CNC oder Motion-
Control-Modul).

» Verflgt die SPS Uber offene Kollektorausgange mit einer Frequenz von maximal 200kHz
und einem Pulsspannungspegel von maximal 24V, haben Sie zwei Moglichkeiten:

— Mit externem Bremswiderstand (Spannungsversorgung 12V oder 24V): Pin 3, 4, 5, 6
verwenden.

— Ohne externen Bremswiderstand (nur Spannungsversorgung 24V): Pin 1, 2, 4, 6
verwenden.

» Line-Driver-Ausgange mit einer Frequenz von max. 500kHz: Pin 3, 4, 5, 6 verwenden.
» Line-Driver-Ausgange mit einer Frequenz von max. 8MHz: Pin 44, 45, 46, 47 verwenden.
In unserem Beispiel verwenden wir folgende Signaleingange und -ausgange:
* SRV-ON (Pin 29)
Eingang "Servo-EIN“ zum Einschalten des Servomotors.
+ COM+ (Pin7)
Bezugspotenzial fiir die Spannungsversorgung der Steuersignale.
+ STB (Pin-Nummer muss in PANATERM zugewiesen werden)
Trigger-Eingang zum Starten der Blockverarbeitung.
+ B-SEL1 bis B-SEL128 (Pin-Nummern mussen in PANATERM zugewiesen werden)
Blocknummer-Eingange zur Auswahl der Blockbefehle
+ S-RDY (Pin 34-35)

Ausgang "Servo betriebsbereit” zur Anzeige der Betriebsbereitschaft des
Servoantriebsreglers.

* ALM (Pin 36-37)
Ausgang "Servoalarm".
* INP (Pin 38-39)
Der Ausgang ,In Positionsbereich® wird eingeschaltet, wenn die Sollposition erreicht ist.

QS2001_V1.0_DE



3 Verdrahtung

Weitere Informationen Uber die Signaleingange und -ausgange, die Sie in lhrer
Applikation verwenden kénnen, entnehmen Sie bitte den Operating Instructions lhres
Servoantriebsreglers MINAS A5/A6 .

In case of open collector I/F

7 (1) When you use the external

Command pulse Com+ resistor with 12 V and 24 V
inhibition input 33

Deviation counter INH power supply

clear input 30 oL

PULS1

P |
Servo-ON input 29 [gpv oN

S — -

| Gain switching input 27 GAIN

Electronic gear

Command
pulse ﬁ
input A 200

switching input 1 28 [ pivi (Use with 500 —
Damping control kpulsels orless.) | | | = sionz
| switchinginput 1 26 |\/S-SEL1 200
~~Control mode
| switching input 32 |c-MODE

A-phase
output

Alarm clearinput 31 77"~ '/
Positive direction

f~_over-travel inhibition input 9 | pOT

Negative direction

~_over-travel inhibition input 8 | NOT
Servo-Ready output 35

Specifications || Vbc—1.5 -
Vbc ofR R+220 =10 mA‘
B-phase | [12v][820 Q12 W

output |24 v[ 2kQ12 W

S-RDY+ Z-phase | (2) When you do not use the
Lm SROY: output external resistor with 24 V
Servo-Alarm output 37 ALM = power supply
+
Voo Positioning complete output 59 TIL_I’:’A ﬂ {; % %f:fsz
i . '+
e 1 E ) Z-phase output 2000
12Vito 24V 381 |NP- 19 (open collector) opct
External brake release output 14 = Tozna
L’gﬁ BRKOFF+ = SIGN2.
10 gRKoFF- 20

Torque in-limit output 4

it

P

53 %B’
e T

ap.

(] : Twisted pair)

Zero speed detection output 12

A

1000P GND
44 W0 o s ATLTRO Positive direction torque limit input
PULSH1t™ K il
yon, > T oo } @ Vio+10v)
PULSH2M 7 o e + 1
Aoz

~+—
SIGNH1,44, fzi oo N-ATL : ‘ Negative direction torque limit input
SonrziZCD— L\,LA—‘I‘ } G0 Vo +10 )
W Hae b4

o > 43 - Velocity monitor output

42 Torque monitor output

Command pulse input B
(Use with 8 Mpulsef/s or less.) T

<Remarks>

A6 Series standard type and communication type can not
be used Pin14,15,16,18. Please do not connect anything.

Signaleingénge und -ausgénge am Anschluss X4 des Servoantriebsreglers

3.4 PNP-Verdrahtung des Anschlusses X4

—_m— T ~ f__\

’ ) 1 13 6N
|
|
SPS oder -+ 34 SRDY-

|
Triggerschalter PNP-Eingénge der SPS [ !
BN
4—}—:— 38 INP-
|
|
PNP-Ausgange der 4‘_|>_

|
SPS —{_l_> 29 SRV-ON

37 ALM+

7 COM+

<—I-—_

[ovee ] :

0 Vce

|
lovee | |24 vecl

—_—_—_———,—— e —
~—_— e -
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3 Verdrahtung

3.5 NPN-Verdrahtung des Anschlusses X4

—_— == ~ =
/ AN | )
1 1o

|
SPS oder " I
Triggerschalter NPN-Eingénge der SPS ! & S

e A

- —1 38 INP+

I
L
NPN-Ausgange der SPS 4:_|>_

—{—|—> 29 SRV-ON

-
| I
— 37 ALM-
|
o] - m seov
|
|24Vcci I | : 7 COM+
[24veo| [ovee |  <e—mmm—8 NOT
~<—{l— 9 POT

—_—_—_———,—— e —
~—_— e -

U / o mre
I
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4 Parameter in PANATERM einstellen

Parameter in PANATERM einstellen

Verwenden Sie die PC-Konfigurationssoftware PANATERM, um den MINAS-
Servoantriebsregler zu konfigurieren.

Klicken Sie auf den folgenden Link, um PANATERM aus dem Panasonic Downloadcenter zu
laden. Konfigurationssoftware PANATERM

1.

Verbinden Sie Ihren PC mit dem Anschluss X1 und schalten Sie den
Servoantriebsregler ein.

Starten Sie die Konfigurationssoftware PANATERM.
Der angeschlossene Antriebsreglertyp wird von der Software automatisch erkannt.

Wahlen Sie “OK” und bestatigen Sie die angeschlossene Serie, indem Sie lhren
Antriebsreglertyp auswahlen.

Wahlen Sie die Registerkarte “Parameter”.

B

FileE DisplayD Window W
“—= Connect Parameter

Wahlen Sie “Read the default” im Dialogfeld “Selection of parameter to be read”.
Wenn die Parameterwerte im Antriebsregler nicht den Standardwerten entsprechen,
erscheint eine Meldung. Wahlen Sie das Symbol “Trans”, wenn Sie die Parameter im
Antriebsregler Gberschreiben mdchten.

Wahlen Sie die Parameterliste Ihres Antriebsreglertyps.
=loix

L' Parameter{Default)

5 6 0 » =& M 0
Fead Save Cmint Fcv  Trans Frnt Exit EEF Screen  Comp  Initial Bin/Hex

By the selecting the theme from the left above. and selecting the sub-theme from the left below,
the related parameters can he displayed. To displayall parameters in numerical order, please
selectthe "Parameter list". Please double-click the sub-theme left below to refer the details of
each sub-theme. Parameter value can be changed in two ways. One way to press the Enter key
after the input. Another way to click <Change of set value> buttan.

Farameter list j
Fosition control

Function by function
Farameter list

Change of st
walue

Makeruses 1
Makeruses 2 Class | Mo Farametar name Setup range Setvalue Unit | =l
Class b |:Em'|a3'u::iru:_1] 05 MG |Alarn clear input setup 0- 1 | 0:120msON ==
- Class 6 (Special] 05 017 | Counter clear input mode o- 4 |3Edoge(Morea.. =l—
ns n18 |l ealidkation of command aol i 1 [ edmnsali = .

Wenn Sie eine Parametereinstellung andern mdchten, wahlen Sie die gewlinschte
Parameterklasse und geben einen Wert ein. Detaillierte Beschreibungen der Parameter
finden Sie in den Operating Instructions. Sie kdnnen die Parameter anhand der
eindeutigen Parameternummer finden. Die Parameternummer hat das Format PrX.YY
(X: Klasse, YY: Nr.).

Wahlen Sie je nach Parameter das Symbol “Trans” oder “EEP”, wenn Sie eine
Einstellung zum Servoantriebsregler tibertragen méchten. Gelbe Parameter werden mit
“‘EEP” Ubertragen. Diese Parameter werden im EEPROM des Servoantriebsreglers
gespeichert. Um die Einstellungen zu aktivieren, missen Sie den Servoantriebsregler
neu starten.

Alle anderen Parameter werden mit “Trans” Gibertragen.
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4 Parameter in PANATERM einstellen

4.1 Uberblick liber die wichtigsten Parameter

Die folgende Tabelle enthalt die Einstellungsbereiche und Beschreibungen der wichtigsten

Parameter.

Parameter | Bereich Beschreibung

Pr0.00 0 oder 1 Motordrehrichtung

Pr0.01 0 bis 6 Regelungstyp

Pr6.28 0 bis 2 Blockverarbeitungsmodus

4.2 Pr0.00 (Motordrehrichtung)

PANATERM-Parameter: “Rotational direction setting”
Wertebereich: 0 oder 1

Der Standardwert ist 1: Linkslauf (CCW).

4.3 Pr0.01 (Regelungstyp)

PANATERM-Parameter: “Control mode setting”
Wertebereich: 0 bis 6
Der Standardwert ist O: Positionsregelung

Wahlen Sie 0: Positionsregelung (der Blockverarbeitungsmodus unterstitzt nur die
Positionsregelung)

4.4 Pr6.28 (Blockverarbeitungsmodus)

PANATERM-Parameter: “Special function selection”
Wertebereich: 0 bis 2
Der Standardwert ist O: Blockverarbeitung ungliltig

Wahlen Sie 2: Blockverarbeitung glltig (Eingangssignal)

14 QS2001_V1.0_DE



5 Die Pin-Belegung in PANATERM andern
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5 Die Pin-Belegung in PANATERM andern

Fir einige Anwendungen muss die Softwarefunktion der physikalischen Pins des
Servoantriebsreglers geandert werden. Verwenden Sie die Konfigurationssoftware
PANATERM, um die Pin-Belegung zu andern.

In diesem Beispiel muss lediglich das STB-Signal einem Eingangspin zugewiesen werden.

1. Verbinden Sie lhren PC mit dem Servoantriebsregler.

2. Starten Sie die Konfigurationssoftware PANATERM.

3. Wabhlen Sie “Other” > “Pin Assign”.

Fitgain ‘ ‘ Other -

é Frequency Response

E Pin Assign

Die aktuelle Pin-Belegung wird aus dem Servoantriebsregler geladen.

4. Wahlen Sie einen beliebigen Eingang, der in Ihrer Anwendung nicht benétigt wird, und
doppelklicken Sie.
Doppelklicken Sie in diesem Beispiel auf die Zeile von Pin 33.

', Pin Assign @
i
Info
Input
Pin number Paosition / Full-closed control Velocity control Torque control ﬂ
09 (S12) Irvalid Invalid Invalid
26 (513) VS-SEL1_Connectd ZEROSPD_ConnectB ZEROSFPD_ConnectB
27 (514) GAIN_ConnectA GAIN_Connecth GAIN_Connecth
28 (515) DIV1_Connectd INTSPD3_Connecth Invalid
29 (516) SRV-0ON_ConnectA SRV-ON_Connecth SRV-0OM_Connecth
30 (817) CL_Connecth INTSPDZ2_Connecth Invalid
31(818) A-CLR_Connecth A-CLR_Connecth A-CLR_Connectf
32 (S19) C-MODE_ConnectA C-MODE_Connecth C-MODE_Connecth
33(810)  STB_ConnectA INTSPD1_ConnectA Invalid
Output
Pin number Position / Full-closed control Velocity control Torque control =l
10311 (801) |BRK-OFF ERK-OFF ERK-OFF
12/41 (S05) |Z5P ZsP ZsP
3435 (502) S-RDY S-RDY 5-RDY
36037 (503) |ALM ALM ALM
38/33(504) |INP AT-SPEED AT-SPEED
4041 (S06) | TLC TLC TLC j
Apply | Close |

5. Wabhlen Sie die gewlnschte Funktion.
Wahlen Sie in diesem Beispiel das STB-Signal.

6. Wahlen Sie “Apply”, um die Pin-Belegung auf den Servoantriebsregler zu tibertragen.
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6 Blockbefehle in PANATERM eingeben

6 Blockbefehle in PANATERM eingeben

Um Blockbefehle einzugeben, missen Sie den Blockbefehlseditor starten.

1. Verbinden Sie lhren PC mit dem Servoantriebsregler.

2. Starten Sie die PC-Konfigurationssoftware PANATERM.
Der angeschlossene Antriebsreglertyp wird von der Software automatisch erkannt.

3. Wahlen Sie “OK” und bestatigen Sie die angeschlossene Serie, indem Sie lhren
Antriebsreglertyp auswahlen.

4. Wabhlen Sie “Other” > “Block operation Editor”.

Other ~
Frequency Response

Pin Assign

Trouble Shooting

Analog Input Adjustment

=1 Z phase search
ST Setup Wizard
==" ObjectEditor
= Battery Refresh

i Block operation Editor

Block operation Monitor

E

5. Wahlen Sie “Read the default” im Dialogfeld “Selection of parameter to be read”.
Wenn die Parameterwerte im Antriebsregler nicht den Standardwerten entsprechen,
erscheint eine Meldung. Wahlen Sie das Symbol “Trans”, wenn Sie die Parameter im
Antriebsregler tGiberschreiben mdchten.

6. Doppelklicken Sie auf der ersten Tabellenzeile der Registerkarte “Block operation edit”.
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6 Blockbefehle in PANATERM eingeben

7. Wahlen Sie den gewlinschten Befehl (z.B. “JOG” und dann “OK”.

Block operation edit | Block parameter edit|
| No. | Setting j‘
; B, Block operation command argument Edit X
3 [s05 -]
4
5 Parameter name Setvalue
5 ovo -
7 Acceleration No. GAD |
8 Deceleration No. oDo R
9 JOG direction 0:Positive side |
10 Transition condition 0:0 R4
1
12
13
14
15
16
17
18 ~|

Rt o | owce | p—"
— Ial"s

8. Wahlen Sie die Registerkarte “Block parameter edit”’, um Werte flir Drehzahl,
Beschleunigung, Abbremsung usw. einzugeben.

Block operation edit Block parameter edit |

Class MNa. Parameter name Setup range Setvalue Unit =
60 000  Block operation velocity VO 0- 20000 100 | rfmin
60 001  Block operation velocity V1 0- 20000 0 | r/min
60 002 | Block operation velocity V2 0- 20000 0 | r/min
60 003 | Block operation velocity V3 0- 20000 0 r/min
60 004 Block operation velocity V4 0- 20000 0 | r/min
60 005  Block operation velocity V5 0- 20000 0 | r/min
60 006 | Block operation velocity V6 0- 20000 0 r/min b
B0 007 | Block operation velocity V7 0- 20000 0 | r/min
60 008  Block operation velocity V8 0- 20000 0 | r/min
60 009 | Block operation velocity V9 0- 20000 0 r/min
60 010 | Block operation velocity V10 0- 20000 0 r/min
60 011 Block operation velocity V11 0- 20000 0 | r/min
60 012 | Block operation velocity V12 0- 20000 0 | r/min
60 013 | Block operation velocity V13 0- 20000 0 r/min
60 014  Block operation velocity V14 0- 20000 0 | r/min
60 015 | Block operation velocity V15 0- 20000 0 | r/min
Block operation acceleration AD msf(3000r/min)
60 017  Block operation acceleration Al 0- 10000 0 | ms/(3000r/min)
60 018 | Block operation acceleration A2 0- 10000 0 | msf(3000r/min) ;I
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7 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

7 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

Bitte kontaktieren Sie uns, wenn Sie Fragen oder Anregungen zur Verbesserung dieser
Anleitung haben. Nennen Sie hierzu bitte die Nummer der Quick-Start-Anleitung im Betreff
Ihrer E-Mail. Die Nummer beginnt mit ,QS* und befindet sich auf der Titelseite.

Servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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9 Kontakt

9 Kontakt

Headquarters, Panasonic Electric Works Europe AG, Robert-Koch-Stralte 100, 85521 Ottobrunn, Tel. +49
89 45354-1000, Fax +49 89 45354-2111, www.panasonic-electric-works.com

Austria, Panasonic Electric Works Austria GmbH, Josef Madersperger Str. 2, 2362 Biedermannsdorf, Tel.
+43 (0) 2236-26846, Fax +43 (0) 2236-46133, www.panasonic-electric-works.at

Austria, Panasonic Industrial Devices Materials Europe GmbH, Ennshafenstrale 30, 4470 Enns, Tel. +43
(0) 7223 883, Fax +43 (0) 7223 88333, www.panasonic-electronic-materials.com

Benelux, Panasonic Electric Works Sales Western Europe B.V., De Rijn 4, (Postbus 211), 5684 PJ

Best, (5680 AE Best), Netherlands, Tel. +31 (0) 499 372727, Fax +31 (0) 499 372185, www.panasonic-elec-
tric-works.nl

Czech Republic, Panasonic Electric Works Europe AG, organizacni slozka, Administrative centre PLA-
TINIUM, Veveri 3163/111, 616 00 Brno, Tel. +420 541 217 001, Fax +420 541 217 101, www.panasonic-elec-
tric-works.cz

France, Panasonic Electric Works Sales Western Europe B.V., Succursale frangaise, 10, rue des petits
ruisseaux, 91370 Verrieres Le Buisson, Tél. +33 (0) 1 6013 5757, Fax +33 (0) 1 6013 5758, www.panaso-
nic-electric-works.fr

Germany, Panasonic Electric Works Europe AG, Robert-Koch-Strafle 100, 85521 Ottobrunn, Tel. +49 89
45354-1000, Fax +49 89 45354-2111, www.panasonic-electric-works.de

Hungary, Panasonic Electric Works Europe AG, Magyarorszagi Kozvetlen Kereskedelmi Képviselet, 1117
Budapest, Neumann Janos u. 1., Tel. +43 2236 26846-25, Mobile: +36 20 264 9896, Fax +43 2236 46133,
www.panasonic-electric-works.hu

Ireland, Panasonic Electric Works UK Ltd. Irish Branch, Irish Branch Office, Dublin, Tel. +353 (0)
14600969, Fax +353 (0) 14601131, www.panasonic-electric-works.co.uk

Italy, Panasonic Industry Italia srl, Via del Commercio 3-5 (Z.1. Ferlina), 37012 Bussolengo (VR), Tel. +39
0456752711, Fax +39 0456700444, www.panasonic-electric-works.it

Nordic Countries, Panasonic Electric Works Europe AG, Filial Nordic, Knarrarnasgatan 15, 164 40 Kista,
Sweden, Tel. +46 859476680, Fax +46 859476690, www.panasonic-electric-works.se

Nordic Countries, Panasonic Fire & Security Europe AB, Jungmansgatan 12, 21119 Malmo, Tel. +46 40
697 7000, Fax +46 40 697 7099, www.panasonic-fi re-security.com

Poland, Panasonic Electric Works Polska sp. z 0.0, ul. Wotoska 9A, 02-583 Warszawa, Tel. +48 42 230
9633, www.panasonic-electric-works.pl

Spain, Panasonic Electric Works Espaia S.A., Barajas Park, San Severo 20, 28042 Madrid, Tel. +34
913293875, Fax +34 913292976, www.panasonic-electric-works.es

Switzerland, Panasonic Electric Works Schweiz AG, Grundstrasse 8, 6343 Rotkreuz, Tel. +41 (0) 41
7997050, Fax +41 (0) 41 7997055, www.panasonic-electric-works.ch

United Kingdom, Panasonic Electric Works UK Ltd., Sunrise Parkway, Linford Wood, Milton Keynes, MK14
6 LF, Tel. +44 (0) 1908 231555, Fax +44 (0) 1908 231599, www.panasonic-electric-works.co.uk
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