@ Rocketronice

Spezielle Steuermodi der JMC Servomotoren

Die integrierten AC Servomotoren von JMC koénnen in verschiedenen Modi betrieben
werden. Diese sind:

e Position-Mode (voreingestellt)
e Speed-Mode = Drehzahlregelung
e Torque-Mode = Drehmomentregelung

Der Position-Mode ist der Standardmodus, der verwendet wird bei Positionierungen, z.B. im
CNC-Bereich. Im Folgenden werden die anderen beiden Modi vorgestellt und erlautert, wie diese
aktiviert bzw. deaktiviert werden kénnen.

Steuermodi:

Position-Mode (voreingestelit):

Bei diesem Modus handelt es sich um den ab Werk voreingestellten Modus. Das Verhalten des
Motors in diesem Modus ist beim Ansteuern des PUL-Terminals mit dem eines Schrittmotors
vergleichbar. Abhangig von den uber die DIP Schalter eingestellten Pulsen pro Umdrehung fahrt der
Motor die gewtinschte Position an.

Speed-Mode:
Drehzahlregelung. Uber ein PWM-Signal, das am PUL-Terminal anliegt, kann die Drehzahl

beeinflusst werden. Das steuernde PWM-Signal wird vom Treiber bei einem Duty Cycle von 10% bis
90% ausgewertet. Die auswertbare Eingangsfrequenz liegt am PUL-Terminal zwischen 1 kHz und
20 kHz.

Torque-M

Drehmomentregelung. In diesem Modus gibt der Motor kontinuierlich das via JMC Software
eingestellte Drehmoment ab. Alle Parameter bezuglich Drehzahllimit und
Drehgeschwindigkeitsaufbau werden bertcksichtigt. Die Drehmomentabgabe erfolgt nach
Ansteuern des PUL-Terminals, wobei die Frequenz keinen Einfluss auf das abgegebene
Drehmoment oder das Drehzahllimit hat. Das Drehmoment wird kurz nachdem das PUL-Terminal
nicht mehr angesteuert wird, auf null reduziert.
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Anderung der Parameter

Die Motoren besitzen eine RS232-Schnittstelle. Achtung: Dies ist keine UART-Schnittstelle sondern
ein echter RS232-Port! Fir die Verbindung tber USB empfehlen wir den RS232-USB-Wandler Typ
HL-340. Die Schnittstelle des Motors funktioniert nicht mit allen USB-Wandlern, der HL-340
funktioniert erwiesenermalien.

Verbinden Sie die Klemmen Uber ein RS232-Kabel mit dem USB-Wandler wie folgt:
e GND an GND

e TXanTXD

e RXanRXD
Achtung: RXD und TXD nicht wie Ublich tGber Kreuz anschlief3en!

#Rocketroniee

Serial Connection diagram: JMC iHSV Servomotor

Serial connection RS232 with iHSV-Motor
via Rocketronics SUB-D 9 Cable
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TX =RED

If no RS232 interface present on your PC
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Nutzen Sie die aktuellste JMC Softwareversion zum Parametrisieren: JMC 1.7.6

Nachdem Sie die Kommunikation mit dem Motor bzw. dem Treiber hergestellt haben (achten Sie auf
den korrekten COMPort, Baud rate und Data bits) rufen Sie die initial eingestellten Parameter des

Treibers ab. Dies kdnnen Sie auch manuell Uber den grinen Pfeil nach oben (f ) manuell
ausfuhren.

Wir empfehlen dringend als allerersten Schritt die initialen Werksparameter des Motors zu sichern.
Wir empfehlen die Seriennummer und den Firmwarestand in den Namen des

Parameterfiles zu integrieren. (zum Beispiel HSV57-30-18-36-21-38_V604.xml).

Grundsatzliches:

Pfeil nach OBEN * Iadt die Daten vom Motor hoch zum PC (UPload zum PC)

Prefil nach UNTEN $ |&dt die Daten vom PC hinunter in den Motor (DOWNIload zum Motor)
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Anderung des Control Modes

Control mode setting P01-01 ist der Parameter welcher die Steuermodi bestimmt.

Damit Sie diesen Parameter PO1-01 dndern konnen, muss der Treiber disabled sein! Dieser
Parameter kann nicht angepasst werden, wenn der Treiber bzw. Motor enabled ist. Klicken Sie
vorher in der Software auf den STOP Button:

.ﬂl AC serve on-line adjsut software - [parameter list]

o-l  File(F)] Communication configuration (C)  Function(T)

P =115 & 2
P0G IO parameters P08 advanced function parameter
o : POD Parameter of motor and dni ¢ PO main control paramete
\ Upload Downloac Code name
~ | * 3 .
2 4 | ¥ | P0001 | Rated speed of motor
4 | ¥ | P0003 | Rated curent of motor
n f * .| PDO-04 Metor moment of inertia
f * .| PDO-05 Paole number of mator
i f * .| PDO-10 | Incremental encoder numt
- f * .| PO0-11 | Incremental encoder Z pul
4 | ¥ | o012 | il angle of rotor 1
@ 4 | ¥ | P13 |  Iniial angle of rotor 2
4 | ¥ | Poo14 | initial angle of rotor 3
4 | ¥ | PO015 | Iniial angle of rotor 4
4 | ¥ | P0016 | Intialangleof rotor 5
b A onn 17 lmitind b F b £

Nach erfolgreichem Andern des Parameters und dem Bestéatigen durch Enter ist dieser einzelne

Parameter (oder alle Parameter) Giber den griinen Pfeil nach unten (" ) auf den Motortreiber zu
Ubertragen. Beim Ubertragen darf die Stromversorgung nicht unterbrochen werden. Bei Beginn der
Dateniibertragung erscheint ein Pop-Up Fenster mit Statusbalken zur Ubertragung. Nach
erfolgreicher Ubertragung wird dies unter des Statusbalken angezeigt.

Der Motor muss nun einmal von der Spannungsversorgung getrennt werden. Nach erneutem

Verbinden des Motors mit der Spannungsversorgung ist dieser mit den neuen Parametern
einsatzbereit.
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Speed Operation mode mit JMC iIHSV Servomotoren

Der SPEED OPERATION MODE erlaubt den Betrieb des Servomotors als Drehzahlgeregelten
Antrieb fir Wellen, Spindeln, Férderbander, Schleifteller, Werkzeuge usw.

Das drehzahlbestimmende Signal muss ein 5V TTL PWM-Signal an PUL+ sein.
Das steuernde PWM-Signal wird vom Treiber bei einem Duty Cycle von 10% bis 90% ausgewertet.
Die auswertbare Eingangsfrequenz liegt am PUL-Terminal zwischen 1 kHz und 20 kHz.

Wichtig:

e Fir Drehzahlen tiber 1000 U/min muss Parameter P06-40 auf 300 gesetzt werden. Siehe
Seite 6 fir eine Anleitung.

Damit kann die Drehzahl dann von 0-100% eingestellt werden, die Drehzahlgrenzen legt man mit
den Parametern P04-06 und P04-07 fest. Der Treiber regelt die Drehzahl.

Anschluss:

- Pul/Dir/En mit "Common cathode" anschlieen, also Masse auf PUL-, DIR- und ENA-
- PUL+ dient als Analogeingang fiir ein PWM-Signal mit 5V Spannung

- DIR+ legt die Drehrichtung fest

- EN+ erlaubt die Deaktivierung des Motors, HIGH schaltet den Motor auf Freilauf.

Parameter :

PO1-01 auf 1 setzen

P04-00 auf 3 setzen

P04-06 z.B. auf 3000 (max rpm cw) fir 3000 U/min maximale Drehzahl

P04-07 z.B. auf -3000 (max rpm ccw) fir 3000 U/min maximale Drehzahl ccw

P04-14 und P04-15 Zeit in Millisekunden fur beschleunigen oder abbremsen einstellen.
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Torque mode mit JMC iHSV Servomotoren

In diesem Modus gibt der Motor kontinuierlich das via JMC Software eingestellte Drehmoment ab.
Alle Parameter bezuglich Drehzahllimit und Drehgeschwindigkeitsaufbau werden berutcksichtigt. Die
Drehmomentabgabe erfolgt nach ansteuern des PUL-Terminals, wobei die Frequenz keinen Einfluss
auf das abgegebene Drehmoment oder das Drehzahllimit hat. Ein HIGH Signal an PUL+ schaltet
den betrieb ein. Das Drehmoment wird auf null reduziert kurz nachdem an PUL+ kein Signal mehr
anliegt.

Wichtig:

e Fir Drehzahlen tiber 1000 U/min muss Parameter P06-40 auf 300 gesetzt werden. Siehe
Seite 6 fur eine Anleitung.

Die Drehzahlgrenzen legt man mit den Parametern P04-06 und P04-07 fest. Der Treiber regelt die
Drehzahl.

Anschluss:

- Pul/Dir/En mit "Common cathode" anschlie3en, also Masse auf PUL-, DIR- und ENA-

- PUL+ dient als Einschaltsignal, ein HIGH schaltet den Motor ein.

- DIR+ legt die Drehrichtung fest

- EN+ erlaubt die Deaktivierung des Motors, HIGH schaltet den Motor auf Freilauf.

Parameter :
e PO1-01 auf 2 setzen
e P04-00 auf 3 setzen
e P04-06 z.B. auf 3000 (max rpm cw) fir 3000 U/min maximale Drehzahl cw
e P04-07 z.B. auf -3000 (max rpm ccw) fur 3000 U/min maximale Drehzahl ccw
e P04-14 und P04-15 Zeit in Millisekunden fur beschleunigen oder abbremsen einstellen.
e P05-10 z.B auf 100 = % des Nenndrehmoments dass gehalten werden soll cw
e PO05-11 z.B auf -100 = % des Nenndrehmoments dass gehalten werden soll ccw

Tipp: P05-10 oder P05-11 auf “10” setzen ergibt ein geringes Drehmoment, bei dem man die
Motorwelle mit der Hand gerade noch so stoppen kann, da kann man gut testen, wie der Modus
arbeitet.

Seite 5/7



@ Rocketronice

Einstellen des Parameters 06-40
Fir Drehzahlen Gber 1000 U/min muss Parameter P06-40 auf 300 Por com7 v
gesetzt werden: Baudrate | 57600 v
Data bitz 8 w
Dies ist nur mdglich, wenn Sie beim Start der Software nicht den s _
“Integrated servo motor” sondern den “AC servo motor’ wahlen! _
Klingt falsch, ist in diesem Fall aber richtig, ein Fehler in der Sopls 1 =
Software macht es leider notwendig Slave sddress |1
. . Integrated servo motor ~
Gehen Sie wie folgt vor: AC servo motor 1
e Starten Sie die Software neu e
e Im Fenster “Serial port Configuration” wahlen Sie nicht den -
“Integrated servo motor” sondern den “AC servo motor”!
Verbinden Sie dann durch klick auf “TURN ON”
Klicken Sie auf P um das Parameterfenster zu 6ffnen
Finden Sie den Parameter P06-40 und setzen Sie ihn auf
300
e Speichern Sie dann nur diesen Parameter durch Klick auf
den grunen Pfeil: $
4+ ¥ ) P08-28 DO ovtput port effective level 628
f o P06-25 D05 output port function selection forgue limit detection) 629
f PO6-4 Speed analog command input gain 300
1+ ° POG41
f ; o PO6-42 Speed analog instruction offset 0,642
-~ +

o PO6-43 Toroue analoa command aain 643

Schliel3en Sie das Parameterfenster wieder

Stoppen Sie die Verbindung durch klick auf “TURN OFF”

Im Fenster “Serial port Configuration” wahlen Sie jetzt den “Integrated servo motor”
Starten Sie die Verbindung durch Klick auf “TURN ON” und rufen Sie die Parameterliste
wieder auf.

e Jetzt kbnnen Sie wieder wie gewohnt die Parameter des Servomotors andern und
speichern.
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Beschreibung der relevanten Parameter:

P01-01

Einstellung des Steuermodus Einstellung

0: Lageregelungsmodus (Standard)

1: Speed Operation mode = Drehzahlregelung
2: Torque mode = Drehmomentregelung

P04-00

Quelle des Geschwindigkeitsbefehls

0: externer Analogbefehl

1: digitale Anweisung (Parametereinstellung)
2: digitaler Befehl (Kommunikation)

3: "Interne mehrere Befehlssatze" = PWM

P04-06
Grenzwert fur Vorwartsgeschwindigkeit
Eingestellter Bereich: 0-6000 in U/min Begrenzung der Motordrehzahl bei Vorwartsfahrt

P04-0 7
Geschwindigkeitsbegrenzung bei Rickwartsfahrt
Eingestellter Bereich: 0-6000 in U/min Begrenzung der Rickwartsdrehzahl des Motors

P04-14

Beschleunigungszeit

Einstellbereich: 0-10000, Einheit: 1ms/1000 U/min
Einstellung der Beschleunigung fiir die Drehzahlregelung

P04-15

Verzogerungszeit, Bremszeit

Einstellbereich: 0-10000, Einheit: 1ms/1000 U/min

Einstellen der Verzégerungszeit zum Abbremsen flr die Drehzahlregelung

P06-40

Verstarkung des analogen Geschwindigkeitssollwerts
Eingestellter Bereich: 10-2000, Einheit 1rpm/V

Ab Werk sind 100 eingestellt. Sollte aber 300 sein.
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