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Zustimmung von Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU) weder ganz noch teilweise
kopiert werden.

PEWEU verbessert das Design und die Leistung seiner Produkte kontinuierlich. Aus
diesem Grund behalten wir uns das Recht vor, das Handbuch/Produkt ohne Hinweis zu
ändern. In keinem Fall ist PEWEU haftbar für direkte, spezielle, zufällige oder Folgeschäden
jeglicher Art, die aufgrund eines eventuellen Mangels oder Fehlers des Produkts oder
der Dokumentation entstanden sind, auch wenn auf die Möglichkeit solcher Schäden
hingewiesen wurde.

Bitte richten Sie Supportanfragen und technische Fragen an Ihren lokalen Panasonic-
Vertriebspartner.
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1 Einführung

1 Einführung

1.1 Bevor Sie beginnen

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

Dieses Produkt ist nur für den industriellen Einsatz bestimmt.

Elektrische Anschlüsse dürfen nur von Elektrofachkräften vorgenommen werden.

1.2 Zu diesem Dokument

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

Schritt für Schritt wird erklärt, wie Sie eine SPS an einen MINAS-Servoantriebsregler
anschließen und die wichtigsten Parameter in der Konfigurationssoftware PANATERM
einstellen.

1.3 Verwandte Dokumente

Vollständige 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 A5 series

Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series

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

• Informationen zur Verringerung von Störemissionen:
Empfehlungen zur EMV-gerechten Verdrahtung von Servo-Antriebsreglern und -Motoren

• Andere Quick-Start-Anleitungen:
QS2000, Positionsregelung mit Puls-/Richtungssignalen (MINAS A5/A5E/A6SG/A6SF)

QS2001, Positionsregelung mit signalgesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6SG/
A6SF)

QS2002, Positionsregelung mit Modbus-gesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6)

QS2003, Positionsregelung in EtherCAT-Netzwerken (MINAS A5B/A6B
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QS2004, Positionsregelung mit RTEX (MINAS A5N/A6N)

QS4000, Drehmomentregelung (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Probelauf

QS5001, PANATERM - Echtzeit-Autotuning

QS5002, PANATERM - Fit-Gain-Autotuning

1.4 Verfügbare Software

Die folgende Software können Sie kostenlos aus dem Panasonic Downloadcenter laden.
Klicken Sie auf den Link, um den Download zu starten.

• Konfigurationssoftware PANATERM
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2 Funktionsüberblick

2 Funktionsüberblick

Mit der Drehzahlregelung lässt sich über die Änderung der Motordrehzahl beispielsweise
die Geschwindigkeit eines Förderbands oder eines Kugelgewindetriebs regeln. Die
Drehzahl wird in der Regel über Analogsignale (z.B. 0 bis 10V) am Analogeingang des
Servoantriebsreglers geregelt.

Beispiel

Das Analogausgangsmodul FP0RA21 und der Servoantriebsregler MINAS A6SF werden
mit dem Kabel DVOP4360V verbunden. Ein Analogsignal von 0 bis 10V wird an den
Antriebsregler gesendet. Weitere Signale wie „Servo betriebsbereit“ oder der Alarmstatus
des Servoantriebsreglers können über dasselbe Kable zur SPS übertragen werden.

Datenübertragung zwischen einer SPS, einem Analogausgangsmodul und einem
Servoantriebsregler über ein Verbindungskabel
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3 Verdrahtung

3.1 Empfehlungen zur Verdrahtung

Es ist in der Verantwortung des Anwenders, die für notwendig erachteten Maßnahmen
umzusetzen, um den gültigen Installationsvorschriften und EMV-Richtlinien zu entsprechen.

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

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

3.2 Anschlüsse des Servoantriebsreglers

Anschluss XA (Anschluss für die Spannungsversorgung)

Verbinden Sie das Spannungsversorgungskabel mit dem Anschluss XA. Schließen Sie für
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
benötigt.

L

N

Verdrahtung des Anschlusses XA mit einer Spannungsversorgung von 230V

Anschluss XB (Motoranschluss)

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

U, V, W

U

V

W
MFMCA0xxxWJD ACS **/YY

Verdrahtung des Anschlusses XB zur Spannungsversorgung des Motors

Anschluss X6 (Encoderanschluss)

Verbinden Sie das Encoderkabel mit dem Anschluss X6.

MFECA0xxxWJD  ACS  **/YY

Verdrahtung des Anschlusses X6 mit einem Encoder

Anschluss X4 (E/A-Anschluss)

Schließen Sie das Verbindungskabel an den Anschluss X4 und das Analogausgangsmodul
an.

Verdrahtung des Anschlusses X4 mit einer SPS

Anschluss X1 (USB-Anschluss für PC-Verbindung)

Der Servoantriebsregler wird mit der PC-Konfigurationssoftware PANATERM konfiguriert.
Verwenden Sie ein handelsübliches USB-Kabel (Typ A auf Mini-B), um den PC mit dem
Servoantriebsregler zu verbinden.
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Anschluss X1 für den Anschluss eines PC

3.3 Signaleingänge und -ausgänge des Anschlusses X4

Die Drehzahlregelung erfolgt über einen Analogeingang mit einer Auflösung von 16 Bit am
Anschluss X4 des Servoantriebsreglers MINAS A5/A6. Der Spannungsbereich ist 0V bis
+/-10V. Der Analogeingang ist im Schaltplan hervorgehoben.

In unserem Beispiel verwenden wir folgende Signaleingänge und -ausgänge:

• SRV-ON (Pin 29)
Eingang "Servo-EIN“ zum Einschalten des Servomotors.

• COM+ (Pin 7)
Bezugspotenzial für die Spannungsversorgung der Steuersignale.

• SPR/TRQR/SPL (Pin 14-15)
Analoger Drehzahlbefehlseingang.

• S-RDY (Pin 34-35)
Ausgang "Servo betriebsbereit“ zur Anzeige der Betriebsbereitschaft des
Servoantriebsreglers.

• ALM (Pin 36-37)
Ausgang "Servoalarm".

Weitere Informationen über die Signaleingänge und -ausgänge, die Sie in Ihrer
Applikation verwenden können, entnehmen Sie bitte den Operating Instructions Ihres
Servoantriebsreglers MINAS A5/A6 .

QS3000_V1.0_DE  9



3 Verdrahtung

7 COM+

OA+
OA-
OB+
OB-
OZ+
OZ-

GND

CZ

SPR/TRQR/SPL
GND

P-ATL/TRQR
GND

N-ATL

SP
IM

21
22
48

24

25

19

49
23

1 kΩ

1 kΩ

INTSPD1
INTSPD2
SRV-ON

GAIN
INTSPD3
ZEROSPD
C-MODE
A-CLR
POT
NOT

S-RDY+
S-RDY-
ALM+

BRKOFF+
BRKOFF-

TLC

VDC

12 V to 24 V

ZSP
COM-

FG

ALM-

33
30

29
27

32
31

9
8

35
34
37
36
39
38
11
10
40

12
41

50

28

14
15
16
17

18

43
42

26

X4

A-phase output

B-phase output

Z-phase output

Z-phase output (open collector)

Velocity command
input (0 V to ± 10 V)

Positive direction torque 
limit input (0 V to ± 10 V)

Negative direction torque 
limit input (–10 V to 0 V)

Velocity monitor output

Torque monitor output

Servo-ON input
Gain switching input

Alarm clear input

Speed zero clamp input

Selection 1 input of
internal command speed
Selection 2 input of
internal command speed

Selection 3 input of
internal command speed

Control mode switching
input

Positive direction
over-travel inhibition input
Negative direction
over-travel inhibition input

Servo-Ready output

Servo alarm output

At-speed output

Torque in-limit output

Zero speed detection output

D
ivider

AT-SPEED+
AT-SPEED-

(          : Twisted pair)

4.7 kΩ

External brake release output

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

33.2 kΩ

20 kΩ

20 kΩ18.7 kΩ20 kΩ
+

-

1000 P

1000 P

33.2 kΩ

20 kΩ

20 kΩ18.7 kΩ20 kΩ
+

-

1000 P

1000 P

39 kΩ

470 P

470 P

470 P
39 kΩ

33 kΩ

+
-

Signaleingänge und -ausgänge am Anschluss X4 des Servoantriebsreglers

3.4 PNP-Verdrahtung des Anschlusses X4

14

15

34

36

38

29

35

37

39    

7

8

9

50

24 Vcc

24 Vcc
0 Vcc

0 Vcc

SPR

GND

S-RDY-

ALM-

AT SPEED-

SRV-ON

S-RDY+

ALM+

AT SPEED+    

COM+

NOT

POT

FG

PNP-Eingänge der SPS

0V bis ±10V vom 
Analogausgangsmodul

PNP-Ausgänge der SPS
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3.5 NPN-Verdrahtung des Anschlusses X4

14

15

34

36

38

29

35

37

39    

7

8

9

50

0 Vcc

0 Vcc
24 Vcc

24 Vcc

SPR

GND

S-RDY+

ALM+

AT SPEED+

SRV-ON

S-RDY-

ALM-

AT SPEED-    

COM+

NOT

POT

FG

0V bis ±10V vom 
Analogausgangsmodul

NPN-Ausgänge der SPS

NPN-Eingänge der SPS
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4 Parameter in PANATERM einstellen

4 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.

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

3. Wählen Sie “OK” und bestätigen Sie die angeschlossene Serie, indem Sie Ihren 
Antriebsreglertyp auswählen.

4. Wählen Sie die Registerkarte “Parameter”.

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

6. Wählen Sie die Parameterliste Ihres Antriebsreglertyps.

7. Wenn Sie eine Parametereinstellung ändern möchten, wählen Sie die gewünschte 
Parameterklasse und geben einen Wert ein. Detaillierte Beschreibungen der Parameter 
finden Sie in den Operating Instructions. Sie können die Parameter anhand der 
eindeutigen Parameternummer finden. Die Parameternummer hat das Format PrX.YY 
(X: Klasse, YY: Nr.).

8. Wählen Sie je nach Parameter das Symbol “Trans” oder “EEP”, wenn Sie eine 
Einstellung zum Servoantriebsregler übertragen möchten. Gelbe Parameter werden mit 
“EEP” übertragen. Diese Parameter werden im EEPROM des Servoantriebsreglers 
gespeichert. Um die Einstellungen zu aktivieren, müssen Sie den Servoantriebsregler 
neu starten.
Alle anderen Parameter werden mit “Trans” übertragen.

12 QS3000_V1.0_DE
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 4 Parameter in PANATERM einstellen

4.1 Überblick über die wichtigsten Parameter

Die folgende Tabelle enthält die Einstellungsbereiche und Beschreibungen der wichtigsten
Parameter.

Parameter Bereich Beschreibung

Pr0.01 0 bis 6 Regelungstyp

Pr3.00 0 bis 3 Drehzahlregelungsmodus

Pr3.02 10 bis 2000 [U/min/V] Eingangsverstärkung des Drehzahlbefehls

Pr3.03 0 bis 1 Invertierung des Drehzahlbefehlseingangs

Pr3.12 0 bis 10000 [ms/(1000U/min)] Beschleunigungszeit

Pr3.13 0 bis 10000 [ms/(1000U/min)] Bremszeit

Pr4.22 -27888 bis 27888 LSB (MINAS A5)
-5578 bis 5578 LSB (MINAS A6)

Offset für Analogeingang 1

Pr4.23 0,00 bis 64,00 [ms] (MINAS A5, MINAS
A6F)

Filter für Analogeingang 1

Pr4.24 0,00 bis 10,0 [V] Überspannung für Analogeingang 1

4.2 Pr0.01 (Regelungstyp)

PANATERM-Parameter: “Control mode setting”

Wertebereich: 0 bis 6

Der Standardwert ist 0: Positionsregelung

Wählen Sie 1: Drehzahlregelung

4.3 Pr3.00 (Drehzahlregelungsmodus)

PANATERM-Parameter: “Inside/outside speed setting switching”

Wertebereich: 0 bis 3

Der Standardwert ist 0: Analoger Drehzahlbefehlseingang (SPR)

Wählen Sie 0: Analoger Drehzahlbefehlseingang (SPR). (Die anderen Einstellungen gelten
für die Drehzahlregelung über interne Drehzahlbefehle.)

QS3000_V1.0_DE  13



4 Parameter in PANATERM einstellen

4.4 Pr3.02 (Eingangsverstärkung des Drehzahlbefehls)

PANATERM-Parameter: “Speed command input gain”

Wertebereich: 10 bis 2000 [U/min/V]

Der Standardwert ist 500 [U/min/V]

Wählen Sie den Verstärkungsfaktor für die Motordrehzahl entsprechend der am
Drehzahlbefehlseingang SPR anliegenden Spannung. Ein Wert von 500U/min pro 1V
erzeugt bei einer Eingangsspannung von 6V z.B. eine Drehzahl von 3000U/min.

4.5 Pr3.03 (Invertierung des Drehzahlbefehlseingangs)

PANATERM-Parameter: “Speed command input inversion”

Wertebereich: 0 bis 1

0: Keine Invertierung, positive Drehrichtung bei positiver Spannung
1: Invertierung, positive Drehrichtung bei negativer Spannung

Der Standardwert ist 1.

Wählen Sie die Polarität der Spannung am Analogeingang des Servoantriebsreglers.

4.6 Pr3.12 (Beschleunigungszeit)

PANATERM-Parameter: “Acceleration time setting”

Wertebereich: 0 bis 10000 [ms/(1000U/min)]

Der Standardwert ist 0 [ms/(1000U/min)].

Wählen Sie die von der Anfangsgeschwindigkeit bis zum Erreichen der Sollgeschwindigkeit
benötigte Zeit (Beschleunigungszeit). Ein Wert von 10 ergibt bei einer Sollgeschwindigkeit
von 1000 U/min z.B. eine Beschleunigungszeit von 10ms.

4.7 Pr3.13 (Bremszeit)

PANATERM-Parameter: “Deceleration time setting”

Wertebereich: 0 bis 10000 [ms/(1000U/min)]

Der Standardwert ist 0 [ms/(1000U/min)].
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 4 Parameter in PANATERM einstellen

Wählen Sie die von der Sollgeschwindigkeit bis zum Erreichen der Anfangsgeschwindigkeit
benötigte Zeit (Bremszeit). Ein Wert von 10 ergibt z.B. eine Bremszeit von 10ms.

4.8 Pr4.22 (Offset für Analogeingang 1)

PANATERM-Parameter: “Analog input 1 (A|1) offset setting”

Wertebereich:
-27888 bis 27888 LSB (MINAS A5)
-5578 bis 5578 LSB (MINAS A6)

Der Standardwert ist 0.

Wählen Sie einen Offsetwert, um mit einem zusätzlichen Drehmoment auf die Antriebswelle
die Drift zu kompensieren.

4.9 Pr4.23 (Filter für Analogeingang 1)

PANATERM-Parameter: “Analog input 1 (A|1) filter setting”

Wertebereich: 0,00 bis 64,00 [ms]

Der Standardwert ist 0.

Der Parameter fungiert als Tiefpass-Filter zur Stabilisierung der Spannung: je höher der
Wert, desto größer die Verzögerung.

4.10 Pr4.24 (Überspannung für Analogeingang 1)

PANATERM-Parameter: “Analog input 1 (A|1) excessive setting”

Wertebereich: 0,00 bis 10,0 [V]

Der Standardwert ist 0,0.

Wählen Sie die maximal zulässige Überspannung für Analogeingang 1.

QS3000_V1.0_DE  15



5 Haben Sie Fragen oder Anregungen?

5 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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6 Änderungsverzeichnis

QS3000_V1.0_DE, 2019.09

Erste Ausgabe
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