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Responsabilita e copyright

Responsabilita e copyright

Questo manuale e tutto quanto in esso descritto sono protetti da diritto d'autore. Questo
manuale non puo 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 & responsabile di eventuali danni diretti, particolari, accidentali

0 consequenziali derivanti da difetti del prodotto o della documentazione, sebbene sia
consapevole dell'eventualita 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 € 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 funzionalita di tuning fit gain 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/ASE/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 ASN/A6N)

4 QS5002_V1.0_IT


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

1 Introduzione

QS3000, Velocity control (MINAS A5/A6F)
QS4000, Torque control (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Trial run

QS5001, PANATERM - Real-time auto-gain tuning

1.4 Software disponibile

Il seguente software & 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
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346196
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346771
https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12566

2 Visione d'insieme delle funzioni

2 Visione d'insieme delle funzioni

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

* Tuning fit gain
» Funzionalita di real time autotuning
Questa Guida rapida spiega come eseguire il tuning fit gain.

Mentre la funzionalita di tuning fit gain vi guida attraverso un processo automatico di tuning
di precisione, la funzionalita di real time autotuning ottimizza soprattutto la rigidita 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 funzionalita 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 piu rapidamente la posizione target

Sovraoscillazione i
Valore target —
Sottooscillazione T
/‘ Isteresi
t, t,
<« Tempo di —>|

adattamento
t

1

Sovraoscillazione, sottooscillazione e tempo di adattamento del valore della posizione
Esempio

Un servoazionamento MINAS A6SF & collegato ad un servomotore che aziona un
nastro trasportatore. La modalita di controllo & 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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2 Visione d'insieme delle funzioni

Movimento continuo fra due limiti meccanici
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3 Cablaggio

3 Cablaggio

3.1 Raccomandazioni per il cablaggio

L'utente e responsabile per '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 modalita
monofase non occorre il pin L2.

XA

;
L3 r
|

Cablaggio del connettore XA per un'alimentazione di 230V

Connettore XB (connettore motore)

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

w = [

Cablaggio del connettore XB per I'alimentazione del motore

Connettore X6 (connettore encoder)

Collegate il cavo encoder al connettore X6.

Cablaggio del connettore X6 per il connettore encoder

Connettore X1 (connettore USB per collegamento al PC)

Il servoazionamento & 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

QS5002 V1.0 IT 9



4 Eseguire il tuning fit gain

4

Esegquire il tuning fit gain

Usate il software di configurazione PANATERM per eseguire I'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, Selezionate la scheda “Fit gain”.
(1

2 WaveGraphic TrialRun

Fitgain Other -

(1) Scheda “Fit gain”

5. Selezionate “2-DOF position control” e selezionate “Next”.

M Log on of fit gain

10

Step 1 Step 2
Control mode Starting mode

Please choose whether 2 degrees of freedom control is used.

=EE

2-DOF position control

2-DOF(Degree of free)
Position Control

New Fit Gain function
(2-DOF Control edition)

#oon EEE

Standard position control

Standard Testrun

Position Control

Fit Gain function
(Standard)

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.
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4 Eseguire il tuning fit gain

Selezionate “Start fit gain” e selezionate “Finish”.

B Log on of fit gain

Step 1
Control mode

Please choose the starting method of fit gain.

Step 2
Starting mode

(= @]

Run the new fit gain function

Find the best tuning result automatically.

Read resul 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 |

Nello “Step 1” della procedura di autotuning selezionate una delle seguenti modalita:
“Response preferentially”, “Balanced” oppure “Stability preferentially”. Selezionate poi

“Next”.

|, Fit gain (2-DOF control)

= [E3]=]

Step 1 Step2
Select objective Measure load

Step 3

Measure rigidity

Step 4 Step5
Measure response Check result

Please select the objective of servo adjustment.

—Search condition selection

—Search system selection
I Full search j

Measure Index by combining of rigidity setting and
command response setting. and optimum setting is
selected according to the search conditions.

—Mode

Response preferentially j

Adjusting servo which set much store on the
response is performed. Resonance and friction
characteristic are positively compensated using the
adaptive filter and friction compensation.

—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.

~Measure condition

Width of positioning completion [Command unit]

10 =

Set the accuracy of positioning in command unit.

If don't need the index of positioning like a CP control then

please set initial value.

Option
’7 ™ Load fluctuation suppression enable

& Next > |
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4 Eseguire il tuning fit gain

8.

10.

11.

12

Nello “Step 2” selezionate il pulsante “SRV ON”. Prendete nota dell'informazione sulla

sicurezza visualizzata e confermate con “OK”.

W, Fit gain (2-DOF control) = |[E]E=]
Step 1 Step2 Step 3 Step4 Step b
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.

Instruction pattern change of Step 4 also put restrictions
on Working range specified here.

So. please specify Working range widely. Direction

r~Load characteristic measurement

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

Movement Trial frequency

Iﬁ{} 33 rfmin
|5{]' 33 ms

JOG Speed
JOG Acc [Dec. time

|Recipr0cate Positivuj |2revolutions

=4 =

Acceleration [rfmin/s]
Torque command (MAX) - [%]
Load Characteristics | Measurement Unit
AX (pulse) MOTOR (pulse) MIN (pulse) Inertia ratio %
Estimated unbalanced load %
| o | o | o] = -
Dynamic friction torque %
! h 4 ! Viscous friction torque %af(10000r/m

2[5

< Back |

Next = |

Usate i pulsanti “JOG” per impostare un ammontare movimento piccolo per il motore.

MAX (pulse)
| o |

MOTOR (pulse)

Nella casella di riepilogo “Trial frequency” selezionate I'opzione 2 per ridurre la durata

del tuning fit gain.

~Load characteristic measurement

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

Direction Trial frequency

Reciprocate {Posm\n IOperann area J |2

Acceleration 1000 [rfminfs]

Nella casella di riepilogo “Movement” selezionate “Operation area”.
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4 Eseguire il tuning fit gain

12.  Selezionate il pulsante verde “START” per misurare il carico reale. Quando la
misurazione & conclusa, confermate i risultati della misurazione visualizzati con “OK”.
Selezionate poi “Next”.

13.  Nello “Step 3” selezionate il pulsante verde “START” per misurare il parametro
ottimale della rigidita per il carico.

Dopo questo passo il carico pud oscillare per breve tempo. Prendete misure per poter essere in
grado di fermare il movimento disinserendo la funzione servo in qualsiasi momento e prevenire cosi
eventuali danni.

B Fit gain (2-DOF control) = I@

Step 1 Step 2 Step 3 Step4 Step b
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] ____ RESET
e |
e
[T
MAX (pulse) MOTOR (pulse) MIN (pulse)

Notch Frequency Width Depth ‘ D| | -25544]| ‘ -2554-D|
3rd
4th ! *'

Dopo la misurazione confermate il messaggio che appare e selezionate “Next”.
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4 Eseguire il tuning fit gain

14. Nello “Step 4” selezionate il pulsante verde “START” per misurare la risposta al

comando.

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 = |

Dopo la misurazione confermate il messaggio che appare e selezionate “Next”.

Nello “Step 5” vengono visualizzati quattro diversi risultati di tuning. Il risultato
raccomandato ha un segno di spunta. Selezionate “Save fit gain data” per salvare i

risultati del tuning in un file.

Step3

Step2
Measure rigidity

Step 1
Measure load

Select objective

y

y

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

< Back | 5/5

Selezionate “Finish”.

Fine adjustment Index | Target Measurement Unit -
Slabilizaliunlime 1o ms
ey Overshoot 1 Command unit
|2 = times | Vibration level 100 %
INP crack count of setiling o times -
Save fit gain data Finish

QS5002_V1.0_IT
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4 Eseguire il tuning fit gain

17.  Nel dialogo “Writing to EEPROM” selezionate “OK” per salvare i parametri nel
servoazionamento MINAS A6.

!

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.  Disinserite I'alimentazione del servoazionamento MINAS A6 e reinseritela per
applicare le impostazioni.
Il sistema € ora pronto ad eseguire i movimenti di posizionamento desiderati.

15



5 Aiutateci a migliorare

5

16

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

QS5002_V1.0_IT
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6 Registrazione delle modifiche

QS5002_V1.0_IT, 2019.09

Prima edizione
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7 Contatto

7 Contatto

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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