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Responsabilità e copyright

Responsabilità e copyright

Questo manuale e tutto quanto in esso descritto sono protetti da diritto d'autore. Questo
manuale non può pertanto essere riprodotto completamente o parzialmente senza il
consenso scritto di Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU).

PEWEU segue una politica di miglioramento continuo del design e delle prestazioni dei
suoi prodotti. Pertanto si riserva il diritto di modificare manuale e prodotto senza preavviso.
In ogni caso PEWEU non è responsabile di eventuali danni diretti, particolari, accidentali
o consequenziali derivanti da difetti del prodotto o della documentazione, sebbene sia
consapevole dell'eventualità che tali danni si verifichino.

Vi preghiamo di rivolgere richieste di supporto e domande tecniche al vostro rappresentante
Panasonic locale.
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1 Introduzione

1 Introduzione

1.1 Prima di iniziare

Prima di mettere in esercizio questo prodotto leggete le istruzioni di sicurezza contenute nel
rispettivo Operating Instructions della serie MINAS.

Il presente prodotto è concepito esclusivamente per uso industriale.

Il cablaggio elettrico deve essere eseguito da personale elettrotecnico qualificato.

1.2 Informazioni su questo documento

Questa Guida rapida vi aiuta a installare un sistema di servoazionamento MINAS. Si basa
su informazioni dei manuali di istruzioni della serie MINAS e sull'esperienza pratica dei nostri
ingegneri.

Istruzioni passo dopo passo vi spiegano come usare la funzionalità di real time autotuning
per un servoazionamento MINAS. L'autotuning si esegue con il software di configurazione
PANATERM.

1.3 Documenti correlati

Per informazioni dettagliate vi preghiamo di consultare i manuali originali dei sistemi di
servoazionamento. Per scaricare i documenti dall' area Download di Panasonic fate clic sui
seguenti link.

• Informazioni su cablaggio, controllo di posizione e parametri:
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A5 series

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

• Informazioni sul software di configurazione PANATERM:
Operation Manual: Set up support software PANATERM Ver. 6.0

• Informazioni sulla riduzione di interferenze elettromagnetiche (IEM):
Raccomandazioni sul cablaggio di servoazionamenti e servomotori per la EMC

• Altre guide rapide:
QS2000, Position control by pulse and direction signals (MINAS A5/A5E/A6SG/A6SF)

QS2001, Position control by block operation using input signals (MINAS A6SG/A6SF)

QS2002, Position control by block operation using Modbus commands (MINAS A6)

QS2003, Position control in EtherCAT networks MINAS A5B/A6B

QS2004, Position control using RTEX (MINAS A5N/A6N)
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https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12563
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=206339
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12663
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=130777
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346657
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345762
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345433
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=345325
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346772
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QS3000, Velocity control (MINAS A5/A6F)

QS4000, Torque control (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Trial run

QS5002, PANATERM - Fit gain tuning

1.4 Software disponibile

Il seguente software è disponibile gratuitamente nell'area Download di Panasonic. Per
scaricarlo fate clic sul link.

• Software di configurazione PANATERM
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https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346424
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346318
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2 Visione d'insieme delle funzioni

L'autotuning è necessario per tutte le applicazioni per adeguare il servomotore alle
condizioni meccaniche specifiche. Potete scegliere una delle seguenti funzioni di autotuning:

• Tuning fit gain

• Funzionalità di real time autotuning

Questa Guida rapida spiega come eseguire la funzionalità di real time autotuning.

Mentre la funzionalità di tuning fit gain vi guida attraverso un processo automatico di tuning
di precisione, la funzionalità di real time autotuning ottimizza soprattutto la rigidità della
macchina. Se state utilizzando un servoazionamento MINAS A6, provate prima il tuning fit
gain. Se il tuning fit gain non ha dato i risultati desiderati, eseguite un real time autotuning.
Entrambi i metodi possono essere applicati utilizzando PANATERM.

Se possibile dovreste eseguire la funzionalità di real time autotuning sulla macchina con il
servomotore ed i carichi meccanici collegati e con i movimenti reali.

L'autotuning ha normalmente i seguenti obiettivi:

1. Ridurre il tempo di adattamento per ridurre i tempi di ciclo

2. Ridurre vibrazioni meccaniche per aumentare la durata della macchina

3. Ridurre sovraoscillazioni e sottooscillazioni per raggiungere la posizione target entro
l'isteresi ammissibile

4. Diminuire i tempi di risposta per raggiungere più rapidamente la posizione target

t2 t3

t1

Tempo di 
adattamento

Isteresi

Sovraoscillazione

Sottooscillazione

Valore target

Sovraoscillazione, sottooscillazione e tempo di adattamento del valore della posizione

Esempio

Un servoazionamento MINAS A6SF è collegato ad un servomotore che aziona un
nastro trasportatore. La modalità di controllo è il controllo di posizione. Questo richiede
un movimento continuo entro i limiti meccanici, senza vibrazioni meccaniche, senza
sovraoscillazioni o sottooscillazioni, e un tempo di adattamento possibilmente breve.
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Movimento continuo fra due limiti meccanici
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3 Cablaggio

3.1 Raccomandazioni per il cablaggio

L'utente è responsabile per l'attuazione delle misure necessarie e per il rispetto delle norme
attualmente vigenti su cablaggi e sicurezza e delle direttive EMC/CEM.

Tenete conto dei dati tecnici riportati nei manuali sull'hardware di ognuno dei dispositivi
da cablare. Se i dati riportati nel manuale non coincidono con le informazioni di questo
documento, valgono i dati del produttore.

Per informazioni particolareggiate sulla riduzione di emissioni di disturbo si prega di
consultare le Raccomandazioni sul cablaggio di servoazionamenti e servomotori per la EMC.

3.2 Connettori del servoazionamento

Connettore XA (connettore di alimentazione)

Collegate il cavo di alimentazione al connettore XA. Per un'alimentazione monofase di 230V
collegare al servoazionamento un cavo a due conduttori come illustrato. Nella modalità
monofase non occorre il pin L2.

L

N

Cablaggio del connettore XA per un'alimentazione di 230V

Connettore XB (connettore motore)

Collegate il cavo del motore al connettore XB. I conduttori sono indicati dalle lettere U, V e
W. Non cambiate l'ordine delle fasi del motore collegando per esempio V a W.
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U, V, W

U

V

W
MFMCA0xxxWJD ACS **/YY

Cablaggio del connettore XB per l'alimentazione del motore

Connettore X6 (connettore encoder)

Collegate il cavo encoder al connettore X6.

MFECA0xxxWJD  ACS  **/YY

Cablaggio del connettore X6 per il connettore encoder

Connettore X1 (connettore USB per collegamento al PC)

Il servoazionamento è configurato con il software di configurazione PANATERM. Per
collegare il PC al servoazionamento usate un cavo USB A a mini USB B commerciale.

Connettore X1 per collegamento a PC
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4 Eseguire la funzionalità di real time autotuning

Usate il software di configurazione PANATERM per eseguire l'autotuning.

1. Collegate il vostro PC al connettore X1 e inserite il servoazionamento.

2. Avviate il software di configurazione PANATERM.
Il software rileva automaticamente il tipo di servoazionamento collegato.

3. Selezionate “OK” e confermate la serie collegata selezionando il vostro tipo di
servoazionamento.

4. Iniziate un trial run seguendo le istruzioni nella Guida rapida QS5000, PANATERM -
Trial run.

5. Mentre il motore esegue un movimento ripetuto continuo, selezionare la scheda
“Tuning”.

(1)

(1) Scheda “Tuning”

6. Selezionate la scheda “Damping control”.
(1)

(1) Scheda “Damping control”

7. Selezionate “2:2 filters are valid” nella casella di riepilogo “Filter Mode”.
Eventuali frequenze di risonanza vengono ora rilevate e soppresse.
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8. Selezionate la casella di controllo “Valid for auto detection”.

9. Aumentate la rigidità alzando gradualmente il valore nella casella “Rigidity”.
Il software imposta automaticamente il valore corretto e, se necessario, abbassa la
rigidità fino ad un valore adeguato.

10. Selezionate “Invalid” nella casella di riepilogo “Select Mode”.

11. Selezionate l'icona “EEP” per salvare i parametri nella EEPROM del
servoazionamento.
Una finestra di dialogo mostra i parametri di guadagno relativi al momento inerziale
che sono stati modificati.

12. Confermate questi valori.

13. Arrestate e riavviate il sistema.
Il sistema è ora pronto per eseguire i movimenti di posizionamento desiderati.
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5 Aiutateci a migliorare

Se avete domande o proposte di miglioramento non esitate a contattarci. In tal caso vi
preghiamo di inserire il numero della Guida rapida nella riga Oggetto della e-mail. Potete
trovare il numero sulla copertina, inizia con "QS".

Servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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QS5001_V1.0_IT, 2019.09

Prima edizione
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