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Responsabilidad legal y copyright

Responsabilidad legal y copyright

Este manual y todo su contenido está protegido por las leyes de copyright. No está
permitida la copia total o parcial de este manual sin el previo consentimiento por escrito de
Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU).

PEWEU aplica una política de desarrollo continuo del diseño y rendimiento de sus
productos. Por ello, nos reservamos el derecho a modificar el manual/producto sin previo
aviso. PEWEU no se hace responsable de ningún daño directo, especial, incidental o
consecuente como resultado de cualquier defecto en el software o en su documentación,
aun cuando se haya advertido de la posibilidad de dichos daños.

Dirija sus preguntas sobre mantenimiento y cuestiones técnicas a su representante local de
Panasonic.
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1 Introducción

1 Introducción

1.1 Antes de empezar

Antes de utilizar este producto, lea detenidamente las instrucciones de seguridad contenidas
en las Operating Instructions correspondientes de la serie MINAS.

Este producto es de uso industrial exclusivamente.

Las conexiones eléctricas deben ser realizadas por electricistas cualificados.

1.2 Acerca de este documento

Esta Guía de inicio rápido está pensada para ayudarle a configurar un sistema de
servoaccionamiento MINAS. Está basada en la información contenida en los manuales de la
serie MINAS y en la experiencia práctica de nuestros ingenieros.

Las instrucciones paso a paso le guiarán en la conexión de un PLC a un
servoaccionamiento MINAS y en el ajuste de los parámetros más importantes dentro del
software de configuración PANATERM.

1.3 Documentos de referencia

Consulte los manuales originales de los servoaccionamientos para obtener información
detallada. Haga clic en los siguientes enlaces para descargar los documentos de nuestro
Centro de descargas Panasonic.

• Información sobre cableado, control de posición y parámetros:
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series

Technical Reference – Modbus communication and block operation specification SX-
DSV03042

• Información sobre el uso del software de configuración PANATERM:
Operation Manual: Set up support software PANATERM Ver. 6.0

• Información sobre cómo reducir las interferencias electromagnéticas (EMI):
Recomendaciones de cableado de servodrivers y motores conforme a la directiva EMC

• Otras guías de inicio rápido:
QS2000, Control de posición por señales de pulsos y dirección (MINAS A5/A5E/A6SG/
A6SF)

QS2001, Control de posición mediante funcionamiento por bloques usando señales de
entrada (MINAS A6SG/A6SF)
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QS2003, Control de posición en redes EtherCAT (MINAS A5B/A6B)

QS2004, Control de posición usando RTEX (MINAS A5N/A6N)

QS3000, Control de velocidad (MINAS A5/A6F)

QS4000, Control de par (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Movimiento de prueba

QS5001, PANATERM - Autotuning de ganancia en tiempo real

QS5002, PANATERM - Autotuning de ganancia

1.4 Software disponible

El siguiente software está disponible de forma gratuita en nuestro Centro de descargas
Panasonic. Haga clic en el enlace para iniciar la descarga.

• Software de configuración PANATERM

• Software de programación Control FPWIN Pro 7

• MC_Modbus_Library para Control FPWIN Pro 7
Esta librería de programación para comunicación Modbus contiene un programa de
demostración del funcionamiento por bloques.
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2 Descripción general del funcionamiento

El control de posición es un modo de control en el que el motor desplaza la carga hasta un
punto destino especificado.

El servoaccionamiento puede ser controlado por un tren de pulsos dentro de un rango de
frecuencias entre 1Hz y 8MHz desde un controlador host, como un PLC o un controlador
CNC, o mediante funcionamiento por bloques. En el caso de un funcionamiento por
bloques, el usuario define los parámetros de posicionamiento en comandos de bloques.
El servoaccionamiento MINAS A6 cuenta con una capacidad de memoria de bloques de
256 comandos de bloque. Todos los comandos de bloque se guardan en una tabla de
funcionamiento por bloques en el servoaccionamiento.

Tabla de funcionamiento por bloques

Puede ajustar los comandos del bloque usando el software de configuración PANATERM
o mediante comandos Modbus en caso de usar un PLC con puerto RTU Modbus. Los
comandos del bloque son iniciados por señales digitales de un PLC (p.ej., STB, B-SEL1 a B-
SEL128), por una condición de ejecución externa o por comandos Modbus.

Esta Guía de inicio rápido explica cómo cablear y configurar el servoaccionamiento para
funcionamiento por bloques usando comandos Modbus.

Ejemplo

Un PLC FP0H y un servoaccionamiento MINAS A6SF están conectados para controlar el
accionamiento mediante comandos Modbus.

Transmisión de datos entre el PLC con puerto RTU Modbus y el servoaccionamiento
mediante cable de comunicación serie
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3 Cableado

3.1 Recomendaciones para el cableado

Es responsabilidad del cliente aplicar las medidas que considere necesarias para
cumplir la normativa vigente sobre cableado, seguridad y reducción de interferencias
electromagnéticas (EMI).

No olvide seguir las especificaciones indicadas en el manual de hardware de cada uno de
los dispositivos a cablear. Si alguna de las especificaciones del manual no es conforme con
la información de este documento, el manual del fabricante tendrá preferencia.

Para obtener información detallada sobre la reducción de las interferencias
electromagnéticas (EMI), consulte Recomendaciones de cableado de servodrivers y
motores conforme a la directiva EMC.

3.2 Conectores del servoaccionamiento

Conector XA (conector de alimentación principal)

Conecte el ccable de alimentación externa en el conector XA. En el caso de una
alimentación eléctrica simple fase de 230V, conecte un cable de dos hilos al
servoaccionamiento como se indica en la ilustración. El pin L2 no se usa en el modo
monofásico.

L

N

Cableado del conector XA para una alimentación eléctrica de 230V

Conector XB (conector del motor)

Conecte el cable del motor en el conector XB. Los hilos están etiquetados con las letras U, V
y W. No cambie la secuencia de fases del motor, p.ej., conectando V en W.

QS2002_V1.0_ES  7

https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=130364
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=130364


3 Cableado

U, V, W

U

V

W
MFMCA0xxxWJD ACS **/YY

Cableado del conector XB para la alimentación eléctrica del motor

Conector X6 (conector del encoder)

Conecte el cable del encoder en el conector X6.

MFECA0xxxWJD  ACS  **/YY

Cableado del conector X6 para la conexión del encoder

Conector X2 (puerto serie)

Conecte el cable de comunicación serie DV0PM20024CAB en el conector X2 y en el puerto
COM 0 (interfaz RS232C) del PLC FP0H.

Conector X2 para el cable de comunicación serie

Conector X1 (conector USB para conexión a PC)

El servoaccionamiento se configura usando el software de configuración PANATERM.
Use un cable USB A a mini-B disponible comercialmente para conectar el PC al
servoaccionamiento.
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Conector X1 para conexión a PC
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4 Realizar la configuración de parámetros en PANATERM

Use el software de configuración PANATERM para configurar el servoaccionamiento
MINAS.

Haga clic en el siguiente enlace para descargar PANATERM de nuestro Centro de
descargas Panasonic: Software de configuración PANATERM

1. Conecte su PC en el conector X1 y encienda el servoaccionamiento.

2. Inicie el software de configuración PANATERM.
El software detectará automáticamente el tipo de servoaccionamiento conectado.

3. Seleccione “OK” y confirme la serie conectada seleccionando el tipo de
servoaccionamiento.

4. Seleccione la pestaña “Parameter”.

5. En el cuadro de diálogo “Selection of parameter to be read”, seleccione “Read the
default”. En caso de que los valores de parámetro del servoaccionamiento no sean los
valores por defecto, se mostrará un mensaje. Para sobrescribir los parámetros en el
servoaccionamiento, seleccione el icono “Trans”.

6. Seleccione la lista de parámetros correspondiente a su tipo de servoaccionamiento.

7. Para cambiar una configuración de parámetros, seleccione la clase del parámetro
deseada e introduzca un valor. Para acceder a las descripciones de parámetros,
consulte las Instrucciones de uso. Podrá localizar cada parámetro por su número de
parámetro único. El número de parámetro está escrito en el formato PrX.YY (X: Clase
del parámetro, YY: Nº).

8. Dependiendo del parámetro, seleccione el icono “Trans” o “EEP” para transferir una
configuración al servoaccionamiento. Para los parámetros en amarillo, seleccione el
icono “EEP”. Estos parámetros se guardarán en la EEPROM del servoaccionamiento.
Para activar la configuración es necesario reiniciar el servoaccionamiento.
El resto de parámetros se transfieren seleccionando el icono “Trans”.
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4.1 Descripción general de los parámetros básicos

La siguiente tabla muestra el rango de configuración y la descripción de los parámetros
básicos.

Parámetro Rango Descripción

Pr0.00 0 ó 1 Sentido de giro del motor

Pr0.01 0 a 6 Modo control

Pr0.08 0 a 1048576 [pulsos] (MINAS A5)
0 a 8388608 [pulsos] (MINAS A6)

Número de señales de pulso por giro del
motor

Pr4.05 0 a 16777215 Asignación de función al pin 29 del
conector X4

Pr5.29 0 a 7 Velocidad de transmisión de RS232C

Pr5.30 0 a 7 Velocidad de transmisión de RS485

Pr5.31 0 a 127 Número de eje

Pr5.37 0 a 2 Protocolo de comunicación

Pr5.38 0 a 5 Configuración del bit de paridad y del bit
de parada Modbus

Pr5.39 0 a 10000 Tiempo de espera para respuesta Modbus

Pr6.28 0 a 2 Modo funcionamiento por bloques

4.2 Pr0.00 (Sentido de giro del motor)

Parámetro PANATERM: “Rotational direction setting”

Rango de configuración: 0 ó 1

El valor por defecto es 1: Giro en sentido antihorario (CCW)

4.3 Pr0.01 (Modo control)

Parámetro PANATERM: “Control mode setting”

Rango de configuración: 0 a 6

El valor por defecto es 0: Control de posición

Seleccionar 0: Control de posición (el modo funcionamiento por bloques solo es compatible
con el control de posición)
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4.4 Pr0.08 (Número de señales de pulso por giro del motor)

Parámetro PANATERM: “Command pulse number per one motor revolution”

Rango de configuración: 0 a 1048576 [pulsos] (MINAS A5), 0 a 8388608 [pulsos] (MINAS
A6)

El valor por defecto es 10000 pulsos por revoluciones del motor.

4.5 Pr4.05 (Asignación de función al pin 29 del conector X4)

Parámetro PANATERM: “SI6 input selection”

Rango de configuración: 0 a 16777215

El valor por defecto es 197379: entrada "servo-activo"

Seleccione 0 para deshabilitar la disposición de los pines por defecto.

4.6 Pr5.29 (Velocidad de transmisión de RS232C)

Ajuste este parámetro si el servoaccionamiento está conectado mediante RS232C.

Parámetro PANATERM: “RS232 communication baud rate setting”

Rango de configuración: 0 a 7 (2400 a 230400bit/s)

El valor por defecto es 2 (9600bit/s).

Asegúrese de que el ajuste de velocidad de transmisión en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo. En este ejemplo, seleccione 6: 115200bit/s.

4.7 Pr5.30 (Velocidad de transmisión de RS485)

Ajuste este parámetro si el servoaccionamiento está conectado mediante RS485.

Parámetro PANATERM: “RS485 communication baud rate setting”

Rango de configuración: 0 a 7 (2400 a 230400bit/s)

El valor por defecto es 2 (9600bit/s).

Asegúrese de que el ajuste de velocidad de transmisión en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo. En este ejemplo, seleccione 6: 115200bit/s.
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4.8 Pr5.31 (Número de eje)

Parámetro PANATERM: “Axis number”

Rango de configuración: 0 a 127

El valor por defecto es 1.

Seleccione un valor entre 1 y 127. El valor 0 no se acepta con RTU Modbus. Asegúrese
de que el ajuste de número de eje en el programa PLC y en el servoaccionamiento es el
mismo. En este ejemplo, configure el eje 1.

4.9 Pr5.37 (Protocolo de comunicación)

Parámetro PANATERM: “Modbus connection setting”

Rango de configuración: 0 a 2

El valor por defecto es 0 (protocolo estándar MINAS).

Seleccionar 1: RTU Modbus (comunicación RS232) o 2: (comunicación RS485),
dependiendo de sus necesidades.

4.10 Pr5.38 (Configuración del bit de paridad y del bit de parada Modbus)

Parámetro PANATERM: “Modbus communication setting”

Rango de configuración: 0 a 5

El valor por defecto es 0: Par/1 bit

Asegúrese de que el ajuste de bit de paridad y de parada en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo.

En este ejemplo, seleccione “Impar/1 bit”.

4.11 Pr5.39 (Tiempo de espera para respuesta Modbus)

Parámetro PANATERM: “Modbus response waiting time”

Rango de configuración: 0 a 10000

El valor por defecto es 0.

Ajuste 5ms para el FP0H. (Si usa un tipo de PLC diferente, ajuste 0ms para el FP7 y 50ms
para el FP-X o FPS).
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4.12 Pr6.28 (Modo funcionamiento por bloques)

Parámetro PANATERM: “Special function selection”

Rango de configuración: 0 a 1

El valor por defecto es 0.

Seleccionar 1: Funcionamiento por bloques válido (Modbus)
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5 Prueba de funcionamiento

Para probar rápidamente sus ajustes, use uno de los programas de demostración incluidos
en nuestra librería de programación MC_Modbus_Library

Haga clic en el siguiente enlace para descargar la librería de nuestro Centro de descargas
Panasonic: MC_Modbus_Library para Control FPWIN Pro 7

Para evitar accidentes, realice movimientos de prueba del servomotor sólo cuando el eje
del motor esté desconectado de la máquina.

1. Conecte el PLC al servoaccionamiento tal y como se describe en esta Guía de inicio
rápido.

2. Instale la librería de programación ejecutando el archivo de instalación.

3. Seleccione “FP0R Example” o “FP7 Example” en el menú Inicio. Control FPWIN Pro 7
se iniciará y abrirá el programa de demostración incluido en la librería.

4. Seleccione “Online” > “PLC” y ajuste el tipo de PLC conectado.

5. Compruebe los ajustes de comunicación del puerto serie que está usando y
asegúrese de que los ajustes del registro del sistema coinciden con los ajustes que
figuran en PANATERM.
El “Modo de Comunicación” debe ser “Maestro/Esclavo Modbus RTU”.
El ajuste de velocidad de transmisión de este programa de demostración es 115200
baudios, la paridad es impar, y el número de bits de parada es 1.

6. Seleccione “Online” > “Modo Online”. Cuando se le solicita, seleccione “Compilar
Todo” y “Download program code and PLC configuration to PLC” para descargar el
programa de demostración al PLC conectado.

7. Seleccione “Online” > “Cambiar de Modo el PLC” o haga doble clic en “PROG” en la
barra de estado para cambiar al modo RUN

8. Haga doble clic en la POU “_999_Sample_MoveRelative” en el navegador.
La POU se abrirá en la ventana de programación:

QS2002_V1.0_ES  15
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5 Prueba de funcionamiento

POU “_999_Sample_MoveRelative” de MC_Modbus_Library en Control FPWIN Pro 7

Este programa realiza un movimiento relativo en el eje 1. Asegúrese de que se
configura el mismo eje en PANATERM.

9. Ajuste g_bUseAxis1 de MB_MC_InitializeAxis a TRUE. Cuando se inicie la
transmisión de datos al eje 1, el LED SD/RD del puerto COM seleccionado
comenzará a parpadear.

10. Ajuste bEnablePower de MB_MC_Power a TRUE para enviar una señal de solicitud
«servo ON» al servoaccionamiento. Cuando el servo esté activo, bPower pasará a
TRUE.

11. Ajuste bEnableRelativePositioning de MB_MC_ConfigBlock_MoveRelative a
TRUE para transmitir los parámetros de posicionamiento especificados con esta
función a la tabla de funcionamiento por bloques del servoaccionamiento.

12. Ajuste bRun de MB_MC_StartBlockOperationNumber a TRUE para iniciar el
movimiento.
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6 Ayúdenos a mejorar

No dude en ponerse en contacto con nosotros si tiene cualquier tipo de duda o si desea
aportar sugerencias de mejora. En tal caso, le rogamos que incluya el número de la Guía
de inicio rápido en el asunto del e-mail. Encontrará el número (que empieza por "QS") en la
portada de la misma.

Servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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