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Copyright

Dieses Handbuch ist urheberrechtlich geschiitzt. Dieses Handbuch darf ohne schriftliche
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
andern. In keinem Fall ist PEWEU haftbar fir direkte, spezielle, zuféllige oder Folgeschaden
jeglicher Art, die aufgrund eines eventuellen Mangels oder Fehlers des Produkts oder

der Dokumentation entstanden sind, auch wenn auf die Méglichkeit solcher Schaden
hingewiesen wurde.

Bitte richten Sie Supportanfragen und technische Fragen an Ihren lokalen Panasonic-
Vertriebspartner.
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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-fir-Schritt wird die Echtzeit-Autotuning-Funktion eines MINAS-Servoantriebsreglers
erklart. Das Autotuning wird mit der Konfigurationssoftware PANATERM konfiguriert.

1.3 Verwandte Dokumente

Vollstdndige 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 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)

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

QS2002, Positionsregelung mit Modbus-gesteuerter Blockverarbeitung (MINAS A6)
QS2003, Positionsregelung in EtherCAT-Netzwerken (MINAS A5B/A6B
QS2004, Positionsregelung mit RTEX (MINAS ASN/A6N)
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1 Einfihrung

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

QS5001, PANATERM - Echtzeit-Autotuning

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

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

» Konfigurationssoftware PANATERM
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2 Funktionsuberblick

2

Funktionsuberblick

Autotuning ist fur alle Anwendungen erforderlich, um den Servomotor auf die mechanischen
Bedingungen abzustimmen. Sie haben die Wahl zwischen folgenden Autotuning-Funktionen:

» Fit-Gain-Autotuning
» Echtzeit-Autotuning
Diese Quick-Start-Anleitung erklart die Anwendung des Fit-Gain-Autotunings.

Wahrend das Fit-Gain-Autotuning den Anwender durch eine automatische Feinanpassung
fuhrt, optimiert das Echtzeit-Autotuning hauptséachlich die mechanische Steifigkeit der
Maschine. Fihren Sie beim Antriebsregler MINAS A6 zuerst das Fit-Gain-Autotuning durch.
Erst wenn das Fit-Gain-Autotuning nicht erfolgreich war, wenden Sie das Echtzeit-Autotuning
an. Beide Verfahren kdnnen mit PANATERM ausgefuhrt werden.

Wenn maglich sollten Sie das Echtzeit-Autotuning an der Maschine mit angeschlossenem
Motor, realer Last und den tatsachlichen Bewegungen durchfihren.

Das Autotuning verfolgt normalerweise folgende Ziele:

1. Verringerung der Ausregelzeit, um die Zykluszeiten zu reduzieren.

2. Verringerung der mechanischen Schwingungen, um die Lebensdauer der Maschine zu
verlangern.

3. Verringerung von Uber- und Unterschwingungen, damit die Sollposition innerhalb der
zulassigen Hysterese erreicht wird.

4. Verringerung der Ansprechzeiten, damit die Sollposition schneller erreicht wird.

Uberschwingen i
Sollwert — N
Unterschwingen T
2 Hysterese
t, t,
<— Ausregelzeit —>

t

1

Uberschwingen, Unterschwingen und Ausregelzeit des Positionswertes
Beispiel

Ein Servoantriebsregler vom Typ MINAS ABSF ist mit einem Servomotor verbunden, der
ein Foérderband antreibt. Die Regelung erfolgt Gber eine Positionsregelung. Dies erfordert
eine kontinuierliche Bewegung innerhalb der mechanischen Grenzen, keine mechanischen
Schwingungen, kein Uberschwingen, kein Unterschwingen und eine méglichst geringe
Ausregelzeit.
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2 Funktionstberblick

Kontinuierliche Bewegung innerhalb der mechanischen Grenzen
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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.
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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 X1 (USB-Anschluss fiir PC-Verbindung)

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

Anschluss X1 fiir den Anschluss eines PC

QS5002_V1.0_DE 9



4 Fit-Gain-Autotuning ausfuhren

4 Fit-Gain-Autotuning ausfiihren

Verwenden Sie die Konfigurationssoftware PANATERM, um das Autotuning durchzufuhren.

1.

10

Verbinden Sie lhren 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 “Fit gain”.

(1
Il == = WaveGraphic TriaIFi'.un = %+ Fit gain | Other -
== = == S —
(1) Registerkarte “Fit gain”
Wahlen Sie “2-DOF position control” und dann “Next”.
B Log on of fit gain ?@
Step 1 Step 2
Control mode Starting mode
Please choose whether 2 degrees of freedom control is used.
New Fit Gain function 2-DOF(Degree of free) Fit Gain function Standard M
(Standard) Position Control

(2-DOF Control edition)

Position Control

#oon EEE

or
Command pulse

I.l lPULS
SIGNI Ill

Mote) Position command is required.

|Regarding 2 degrees of freedom control |

It is the control mode which can set up an command response
and a disturbance response individually.

Gain adjustment becomes flexible, and it can expect an
improvemnent of various performances, such as In-position time
and locus accuracycompared with standard position control.
Mareover. can be used for the fit gain which full 2 degrees of
freedom control.

So. the highest gain adjustment result is obtained by easy
operation without High-ranking controller.

|Regarding standard position control |

If you want replacement from the old model or attach
importance to compatibility with conventional A5 family then
please use Standard position control.

QS5002_V1.0_DE
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4 Fit-Gain-Autotuning ausfihren

Wahlen Sie “Start fit gain” und dann “Finish”.

B Log on of fit gain

Step 1
Control mode

Step 2
Starting mode

Please choose the starting method of fit gain.

(= @]

Run the new fit gain function

Find the best tuning result automatically.

Read result from file

Read from .fit file the tuning result

Select and transferred to the amplifier the tuning result.

When actually operating a motor and performing gain
adjustment. it chooses here and starts a fit gain function.

< Back |

When gain adjustment is performed by a fit gain function
before and the result is saved. an adjustment result can be
read and check of arecommendation result and parameter

transmission can be performed.

2/2

Finish |

Wahlen Sie in “Step 1” des Autotuning-Verfahrens eine der folgenden Optionen:
“Response preferentially”, “Balanced” oder “Stability preferentially”. Wahlen Sie

“N eXt”
|, Fit gain (2-DOF control) = @
Step 1 Step2 Step 3 Step 4 Step5
Select objective Measure load Measure rigidity Measure response Check result
Please select the objective of servo adjustment.
—Search condition selection ~Measure condition
[~ Search system selection Width of positioning completion [Command unit]
IFuIIsearch j 0 :’
Measure Index by combining of rigidity setting and -
command response setting, and optimum setting is Set the accuracy of positioning in command unit.
selected according to the search conditions. If don't need the index of pasitioning like a CP contral then
please set initial value.
Mode
Response preferentially j
Adjusting servo which set much store on the
response is performed. Resonance and friction Option
characteristic are positively compensated using the _ .
adaptive filter and friction compensation. I™ Load fluctuation suppression enable
—Machine
[ Middie rigidity |
Servo adjustment is performed by setup of equipment
with medium degrees rigidity, such as a ball screw.
Initial rigidity is made into & medium degree and it
searches in the moderate rigidity range.
15 Next > |
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4 Fit-Gain-Autotuning ausflihren

8. Wahlen Sie in “Step 2” die Schaltflache “SRV ON”. Beachten Sie den angezeigten
Sicherheitshinweis und bestatigen Sie mit “OK”.

1’ Fit gain (2-DOF contro =) @@

Step 1 Step2 Step 3 Step 4 Stepb
Select objective Measure load Measure rigidity Measure response Check result

Measure the load character. Please click a right side start button after a working range set the left side.

Operation area setting
Maovement range is set up.

Load characteristic measurement
Measure load is started. Please specify Direction, Movement,

Instruction pattern change of Step 4 also put restrictions and Trial frequency. and push a start button.
on Working range specified here.
So. please specify Working range widely. Direction Movement Trial frequency
JOGS ,m Fin Reciprocate | PosmvuJ |2rev0|utlons J |4—
JOG Acc [Dec. time 50 EI: ms . RESET .
son 1] B
Acceleration 1000 [rfmin/s]
e e Torque command (MAX) - [%]
Load Characteristics Measurement Unit
AX (puise)  MOTOR(puise)  MIN (puise) %
Estimated unbalanced load %
| of | of | J = -
Dynamic friction torque %
! h 4 ! Viscous friction torque %af(10000r/m

< Back 2[5

9. Stellen Sie mit den “JOG”-Schaltflachen eine kurze Verfahrstrecke flir den Motor ein.

SREY 0N | | _
£ o

MAX (pulse) MOTOR (pulse) MIN (pulse)
| o| | 26640 | -26640)

I .

10.  Wahlen Sie im Listenfeld “Trial frequency” die Option 2, um die Zeit fir das Fit-Gain-
Autotuning zu verringern.

Load charactenstic measurement

Measure load is started. Please specify Direction. Movement,
and Trial frequency. and push a start button.

Direction Movement Trial frequenc:y

Reciprocate (Posnnn |Operat|on area J |2

. RES ] .

Acceleration 1000 [r/minfs]

11.  Wahlen Sie im Listenfeld “Movement” die Option “Operation area”.

12.  Wahlen Sie die grine Schaltflache “START”, um die tatsachliche Last zu messen.
Bestatigen Sie das Messergebnis nach der Messung mit “OK”. Wahlen Sie “Next”.
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4 Fit-Gain-Autotuning ausfihren

13.  Wahlen Sie in “Step 3” die griine Schaltflache “START”, um die optimale Steifigkeit
der Last zu messen.

Nach diesem Schritt kdnnen kurz Schwingungen der Last auftreten. Sorgen Sie dafiir, dass Sie
die Bewegung jederzeit durch Abschalten der Servo-Funktion anhalten kdnnen, um Schaden zu
vermeiden.

¥, Fit gain (2-DOF control) [= l@

Step 1 Step2 Step3 Step4 Stepb
Select objective Measure load Measure rigidity Measure response Check result

The operation for each rigidity setting is measured. Please click start button.

—Rigidity measurement

Rigidity 11 __—‘_
Velocity response= 18,0 [Hz] M ] RESET
e |
|
LI
MAX (pulse) MOTOR (pulse) MIN (pulse)
Notch Frequency Width Depth ‘ D| | '26640| ‘ '26’64’0|
3rd | *
4th I 1

Bestatigen Sie nach der Messung die angezeigte Meldung und wahlen Sie “Next”.

QS5002_V1.0_DE 13



4 Fit-Gain-Autotuning ausfuhren

14.  Wahlen Sie in “Step 4” die griine Schaltflache “START”, um die Befehlsantwort zu

messen.

14

15.

16.

&, Fit gain (2-DOF control)

Step 1 Step2 Step 3
Select objective Measure load Measure rigidity

(= [=]=]

Step 4 Step5
Measure response Check result

Measure the command response. Please perform command selection on the left side. and click a right side start button.

o s

Speed 3136 =1 rfmin

Acc. [Dec. time |49 32 ms
Direction IReciprocate (Positi 'l

; =] ommand
Distance |26640 3 Unit

Waiting time

—Command response measurement

—Select command
& Internal command " External command . =l
Trial frequency |2 3 times
r Initial iti etti
L Vibration frequency - Hz

0%

Index | Measurement Unit
Stabilization time ms

MAX (pulse) MOTOR (pulse) MIN (pulse) Overshoot Command
| -26640| | -25540| Vibration level %
+ INP crack count of settling times
1

I =

Next = |

Bestatigen Sie nach der Messung die angezeigte Meldung und wahlen Sie “Next”.

In “Step 5” werden vier verschiedene Tuning-Ergebnisse angezeigt. Das empfohlene
Ergebnis ist mit einem Hakchen markiert. Wahlen Sie “Save fit gain data”, wenn Sie

die Ergebnisse des Tunings in einer Datei speich

ern mochten.

Step3

Step2
Measure rigidity

Step 1
Measure load

Select objective

) :

Step4 Stepb
Measure response Check result

Check the result. If satisfactory to the result then exit the fit gain.

[~ Recommendation setting

Recommendation setting | Manual setting
The end resultbecomes as follows. Please choose recommendation condition.
Adjustment objective:Full search. Response preferentially. Middle rigidity

Select | Recommendation Rigidity ?ecsrs;nnasl‘ims] t?::[‘:_lzsa]mn UOr\:‘rgrshcct[Ccmmar Vibration level[%] L!zjii’:ﬁtn‘;zlinlcf
W Minimum stabilization 18 03 -1.0 10 0,20 0
r Designate overshoot 21 15 40 1 0.20 0
r Designate stabilization 21 22 80 0 0.20 0
r High rigidity setting 22 15 40 0 0,40 0
r Manual setiing

Fine adjustment Index | Target Measurement Unit -
Stabilization ime 10 ms

< Back | 5/5

Wahlen Sie “Finish”.

ey Overshoot 1 Command unit
|2 = times | Vibration level 10.0 %
INP crack count of setiling o times -
Save fit gain data Finish

QS5002_V1.0_DE
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4 Fit-Gain-Autotuning ausfiihren

17.  Wahlen Sie im Dialogfeld “Writing to EEPROM” “OK”, wenn Sie die Parameter im

Servoantriebsregler MINAS A6 speichern mochten.

!

Parameters in the table below are changed. Do you write the changes to EEPROM ?

| Before the ch... | After the chan... |

0 Cancel

Class | Mo | Title:
oo 002 Realtime auto tuning setting 1
oo 003 Realtime auto tuning stiffness set 13 18
0o 004 Inertia ratio 250 19
o1 ooo 1st position loop gain 480 1350
01 001 1st velocity loop gain 270 75.0
o1 ooz 1st velocity integration time constant 210 50
01 004 1st torque fitter 0.84 0.30
1] Dos 2nd position loop gain 480 1350

18.  Schalten Sie die Spannungsversorgung des Servoantriebsreglers MINAS A6 aus und

wieder ein, damit die Einstellungen Gbernommen werden.

Das System ist nun bereit, die gewlinschten Positionierbewegungen auszufihren.
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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 Anderungsverzeichnis

6  Anderungsverzeichnis

QS5002_V1.0_DE, 2019.09

Erste Ausgabe
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7 Kontakt

7 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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