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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 a lo largo del procedimiento de autotuning de
ganancia de un servoaccionamiento MINAS. El autotuning se realiza con el 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 A5 series

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

• 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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QS2002, Control de posición mediante funcionamiento por bloques usando comandos
Modbus (MINAS A6)

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

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
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2 Descripción general del funcionamiento

El autotuning es necesario en todas las aplicaciones para ajustar el servomotor a las
condiciones mecánicas específicas. Puede seleccionar una de las siguientes funciones de
autotuning:

• Autotuning de ganancia

• Autotuning de ganancia en tiempo real

Esta Guía de inicio rápido explica cómo llevar a cabo un autotuning de ganancia.

Mientras que la función de autotuning de ganancia le guía a través de un proceso de ajuste
fino automático, el autotuning de ganancia en tiempo real se encarga principalmente de
ajustar la rigidez de la máquina. Si está utilizando un servoaccionamiento MINAS A6,
intente realizar primero un autotuning de ganancia. Si este no es satisfactorio, realice un
autotuning de ganancia en tiempo real. Ambos métodos pueden ejecutarse utilizado el
software PANATERM.

Si es posible, debe realizar el autotuning de ganancia en tiempo real en la máquina con el
servomotor y las cargas mecánicas conectados y con movimientos reales.

Normalmente, el autotuning tiene los siguientes objetivos:

1. Reducir el tiempo de estabilización para reducir los tiempos de ciclo.

2. Reducir la vibración mecánica para aumentar la vida útil de la máquina.

3. Reducir la sobreoscilación y la suboscilación para alcanzar el punto destino dentro de la
histéresis permitida.

4. Reducir el tiempo de respuesta para alcanzar más rápido el punto destino.

t2 t3

t1

Tiempo de 
establecimiento

Histéresis

Sobreoscilación

Suboscilación

Valor objetivo

Sobreoscilación, suboscilación y tiempo de estabilización del valor de posición

Ejemplo

Un servoaccionamiento MINAS A6SF está conectado a un servomotor, el cual está
acoplado a una correa. El modo control es un control de posición. Es necesario un
movimiento continuo dentro de los límites mecánicos, ausencia de vibraciones mecánicas,
ausencia de sobreoscilación o suboscilación y un tiempo de estabilización reducido.
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Movimiento continuo entre dos límites mecánicos
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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.
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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 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.

Conector X1 para conexión a PC
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4 Realizar el autotuning de ganancia

Use el software de configuración PANATERM para llevar a cabo el autotuning.

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 “Fit gain”.
(1)

(1) Pestaña “Fit gain”

5. Seleccione “2-DOF position control” y luego “Next”.
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6. Seleccione “Start fit gain” y luego “Finish”.

7. En el “Step 1” del procedimiento de autotuning, seleccione uno de los siguientes
modos: “Response preferentially”, “Balanced” o “Stability preferentially”. A
continuación, seleccione “Next”.
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4 Realizar el autotuning de ganancia

8. En el “Step 2”, seleccione el botón “SRV ON”. Siga lo indicado en la nota de
seguridad que aparecerá, y confirme con “OK”.

9. Use los botones “JOG” para especificar una cantidad de movimiento corta del motor.

10. El el cuadro de lista desplegable “Trial frequency”, seleccione la opción 2 para reducir
el tiempo del autotuning de ganancia.

11. En el cuadro de lista desplegable “Movement”, seleccione “Operation area”.
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 4 Realizar el autotuning de ganancia

12. Seleccione el botón verde “START” para medir la carga real. Una vez finalizada la
medición, confirme los resultados mostrados con “OK”. A continuación, seleccione
“Next”.

13. En el “Step 3”, seleccione el botón verde “START” para medir el parámetro de rigidez
(o stiffness) óptimo para la carga.

Cuando se ejecuta este paso, la carga puede oscilar ligeramente. Para evitar daños, asegúrese de
que puede detener el movimiento en cualquier momento desactivando la función servo.

Una vez completada la medición, confirme el mensaje mostrado y seleccione “Next”.
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4 Realizar el autotuning de ganancia

14. En el “Step 4”, seleccione el botón verde “START” para medir la respuesta a
comando.

Una vez completada la medición, confirme el mensaje mostrado y seleccione “Next”.

15. En el “Step 5” se muestran cuatro resultados de ajuste diferentes. El resultado
recomendado tiene una marca. Seleccione “Save fit gain data” para guardar los
resultados de ajuste en un archivo.

16. Seleccione “Finish”.
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 4 Realizar el autotuning de ganancia

17. En el cuadro de diálogo “Writing to EEPROM”, seleccione “OK” para guardar los
parámetros en el servoaccionamiento MINAS A6.

18. Desconecte y conecte la alimentación eléctrica del servoaccionamiento MINAS A6
para aplicar los ajustes.
El sistema está ahora listo para llevar a cabo los movimientos de posicionamiento
deseados.
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5 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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Primera edición
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