MANUAL BASICO PARA MIGRACION DE DIGITAX A UNIDRIVE SP

vl4



&

EMERSON.. S CONTROL
Migracion Digitax a Unidrive SP vi.4 - TECHNIQUES
INEEOAUCCION ...ttt ettt ettt ettt st et e b 3
SEIVO DUTYMAX ..ottt ettt ettt ettt et et e bt ente e st e steeneeeseaseenees 4
Bornero servo DUTYMAX ..ottt ettt st 4
TermMIStOT DIZITAX ...veevviieiiiieiiie ettt ettt eee e e e s te e e ssaeeeseaeeeaseeesaeesnsneesnseeennnes 4
Cambios en bornero de POLENCIA .......c.eevvieriieriieeiieiie ettt ettt s 4
INStalacion EIECIIICA ......eouiiiiieiie et 5
Bornero potencia talla 1...........cooieiiiiiiiiiiieiee e 5
Bornero potencia talla 2..........c.ooeiviiiiiiiiiiieeeeee e 6
Bornero potencia talla 3...........oooiiiiiiiiiiie e 6
Bornero de CONTIOL........ooouiiiiiiiiee e e e 8
Migracion Digitax a Unidrive SPHSM ReSOIVET........coccviiiiiiiiieiiiiiciieeieeece e 9
Conexionado SM RESOIVET .........coiiiiiiiiiiiiiee e 9
Configuracion SM RESOIVET ........cccuieiiiiiiiiieeie ettt 9
Puesta en mMarcha ..........coouiiiiiiiiiiie e 13
DIAGNOSLICOS ..vieuvieiieeiieeiie ettt ettt et e bt e s e et e e stee et e e teeenbeesseesnbeesaeenbeenbeesaseenseas 14
Error en la blisqueda de OTIZeN ........cccviiiiiiiiiiieceeeee et e 14




&
EMERSON..

™ CONTROL
Migracion Digitax a Unidrive SP vi.4 & TECHNIQUES

INTRODUCCION

Este manual, es una guia para realizar una migracion de Digitax a Unidrive SP, nos
centraremos en una parametrizacion basica, utilizada para la mayoria de aplicaciones.

(Qué nos encontraremos en este manual?

En este manual encontraremos los borneros de potencia y control de las diferentes tallas
de Digitax y Unidrive SP, El conexionado del servo DUTYMAX y de su resolver, junto
con el bornero de la SM Resolver.

Cambio a realizar con DUTYMAX.

La gran mayoria de aplicaciones con Digitax, utilizamos un servo DUTYMAX, para
realizar la migracion a Unidrive SP debemos realizar un cambio a nivel de
conexionado del bornero de potencia, ver pagina 4.

La conexion del termistor también es diferente, ya que el Digitax necesitaba una
resistencia en serie con el termistor y ahora con el Unidrive SP, esta resistencia ya no es
necesaria.

Parametrizacion

En esta guia se realiza una configuracion basica, con los pardmetros mas importantes
para poner en marcha el Unidrive y mover el motor, también se explica brevemente los
parametros para poder ajustar el servo, en caso de que sea necesario.

Diagndsticos
En este apartado, se comentan algunos de los problemas mas comunes que nos podemos
encontrar a la hora de realizar la migracion.
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SERVO DUTYMAX
Bornero servo DUTYMAX

Conexiones Digitax con Dutymax y Unimotor

POTENCIA

Phase U v

[ Phasa V . . _. iu
{__ Phasew | LA
EARTH | EARTH

RESOLVER

25 Exciiatjc.llnl {high)
24 Excitation (low)

21 Cos (high) |
20Cos(ow) |
23 Sin (high) |
22 Sin (low) [
1 Thermistor i
3 Thermistor |
“‘I 8 Screen

000 |~ | Ot -

Termistor Digitax
El termistor en los Digitax necesita estar alimentado en tension y tener una resistencia

en serie,
+24v

47008

Ahora con el Unidrive SP, no es necesario alimentar el termistor, debemos quitar la

resistencia y conectar el termistor entre el terminal T8 y T11
En caso de no tener termistor podemos deshabilitar esta proteccion mediante #7.15=

VOLT

Cambios en bornero de potencia
Al instalar un Unidrive SP, debemos realizar un cambio en las fases de potencia del
equipo:

Upicitax = Vsp
VbiciTax = Usp
WhiciTax = Wsp
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INSTALACION ELECTRICA

Bornero potencia talla 1
DIGITAX

UNIDRIVE SP

[ e |

Main power connector

Braking resistaor connector

Togp panel of DEE140, DEE220

Pin connections

|

‘ Main powsr connector

UWVWYLILzL3

| ‘ Braking resistor connector
1 3 5 7

Fin Function Type Notes
u Phase U Qut
v Phase V Out Output to motor
W Phase W Out
Y PE
L1 Phase L1 In
L2 Phase L2 In AC supply
L3 Phase L3 In
Braking resistor connector
Pin Function Type Notes
1 +DC bus Out | External braking resistor
connection
3 |Internal braking | Out | Internal braking resistor
resistar connection
5 |External/internal | Out | Controlled output
braking resistor
7 | -DCbus Qut

DL Connesthon s

—

Theamal
ovariood

o et by
davies

[]

48y

L I r
# ] f
Kooy
Lt Lz L3 a =
Waina corwe i
Sk

i
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Bornero potencia talla 2

UNIDRIVE SP

DIGITAX
Intemal
braking
resistor
connecior
I 2| Power
conneciar
Top pansl Bottom pang!
Pin connections of the power connecior
K- o N N B 0 BN B | -)
U v ow L1 Lz L3 -DC DE +DC
Pin Function Type Notes
u Phase U Out
W Phase V¥ Out | Output to motor
W Phase W Out
b PE
L1 Phase L1 In
L2 Phase L2 In AC supply connections
L3 Phase L3 In
-DC | DC bus Out
negative
BR [Extermal Qut | External braking resistor
braking connections
resistor
+0DC | Extermal Out | +DC bus connection
braking
resistor

Bornero potencia talla 3:

DC Connections
{High cumant DC and traking)

s

DC Connections

{Low cumant DC and 48V)

Thamal
o\narb{ad
P';’e“:ido':" |:| Ogtianal
braking
resistor
B B e 8|88 &
DC1 |DC2 | BR 48V | -DC | +DC =+
DC1=-
DC2=+ Intemal
EMC fiter
AC Connections
PE | L1|L2|L3|U|V | W W]/ =L
* L DID DD ED

Ground

Oplional RF1
fitar

Optianal
lina raactor

[

Il

oo,

Motor

L2 L3

Optional ground

Maing connaclion
Supply
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Ugper power

DB1 DBZ PE L1 L2 L3 terminals
Front panel
0 S | | o
L11 L12 PE U v W Lower power
terminals
e & & 0 0 O
\_ S
Upper power terminals
Pin Function Type MNotes
DBE1 | External kraking Out [ Braking transistor
resistor connection
DB2 | External braking Out [ +DC bus
resistor connection
FE Ground
L1 Phase L1 In
L2 Phase L2 In AC supply
L3 Phase L3 In connections

Lower power terminals

Pin Function Type MNotes

Ln Choke Out

L2 Choke Out DT bus

PE Ground

u Phase L Out

v Phase V Qut | Qutput to motor
W Phase W Out

{High cumrent DC and braking)

EMERSON.
Migracion Digitax a Unidrive SP v1.4
DIGITAX UNIDRIVE SP
' DC Connections DC Connections

{Low current DIC and 48V)

Themal
overiosd
[proteciion
Svics Dgogg
resistor
B 8|8 B 8| & ©
DC1 |DC2 | BR 48V | -DC |+DC =+
Det =-
DC2=+

AC Connections

PE

L L2

Mains
Supply

L3

infemal
EMC filler

= | U |V

Pl =
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Bornero de control
DIGITAX

EXT Tripdlimit

Supply +24y

Programmakle
npuis

Programmakle

Ouipuis

Full Scale
Adjust

Analog Ref

Supplies

Drive Enable
Dirive Ok
Analog Cutput

Tacho

MNIC

Resalver SN~

EXC H

w0

I = m

ov ;O‘—

UNIDRIVE SP

Ble e
Referance {

0V common
External 24V supply

Polarised signal
connectors

Analogue frequency/speed

reference 1

Connections for
single-ended input
signal

Connections for
differential input signal

Analogue
frequency/speed
reference 2

Analogue input 3
Motor thermistor*

Speed / frequency

Torque (active
current)

At zero speed

Reset
Run forward

Run reverse
Analogue input 1/
input 2 select

Jog forward select

Secure Disable /
Drive enable**

Status relay
Drive healthy

SE

NELR
Slio}«

0V common

0V common -
+24V -4

0V common -
— Ok

— + B
— ———————h

—"- Sl27]»

& Analogue input 1
Analogue input 2 ->

— &
QV common -’
—~ &

— e
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MIGRACION DIGITAX A UNIDRIVE SP+SM RESOLVER

Paso 0:  Para la configuracion del variador, el equipo debe estar inhabilitado
‘Inh’ ;Terminal 31= 0V. Al iniciar nos dara dos errores ‘trip’, que los
deshabilitaremos en los pasos siguientes.

trip SlotX.dF.

trip Enc2
Paso 1: Modo de trabajo SERVO.
#XX.00=1253
#0.48= SERVO

Pulsamos boton rojo (reset) @

Paso 2: Acceso a parametros superiores
#0.49=12

Paso 3:  Fallo variador (trip Enc2)
#3.40=0

Pulsamos boton rojo (reset) @
Deshabilitamos este error.

Conexionado SM Resolver
Figura 4-3 Terminales del SM-Resolver

BEEEEEEEEEEEEEEEE

Tabla 4.1 Descripcion de terminales del SM-Resolver

Terminal| Conexiones de salida de Terminal| Conexiones del resélver
codificador simulado
1 A E] SIN LOW
2 Al 10 SIN HIGH
3 ov 1 COS LOW
4 B 12 COS HIGH
5 B\ 13 REF HIGH (excitacion)
3 ov 14 REF LOW (excitacion)
7 Fd 15 oV
B 2\ 16 oV
17 oV

Configuracion SM Resolver

En funcién del Slot donde vaya ubicada variara el ment de la SM Resolver:
Slot 1= menu 15
Slot 2=menu 16
Slot 3= ment1 17
A partir de aqui XX vendra relacionado por el menu asignado a la SM Resolver.
Por ejemplo XX.01 = #15.01 o #16.01 o #17.01
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Paso 4:
#XX.10= PPR

La resolucion viene dada por la velocidad a la que gira el resolver.
p-¢j. Resolver que gira a 3000 RPM #XX.10= 4096 (mirar tabla)

RPM #XX.10=PPR CPR

0-3300 4096 16384
3300-13200 1024 4096
13200-40000 256 1024

PPR= Points per Revolution.
CPR= Counts per Revolution.

Paso 5:
#XX.13= Voltage excitation
p-€j Resolver CT = 6V #XX.13= 0 (mirar tabla)

figuracic | . - L .
Cor fgu acion de la Configure la tensién de excitacion del resélver en un valor correcto:
tension de o . Y .
excitacion del Relac!nn de transformac!qn 31 {exc!tac!gn 6V rmms), Prx13=0
. Relacién de transformacion 2:1 (excitaciéon 4 V rms), Prx.13 =2
resélver
Paso 6:

#XX.15=N° polos
p-ej Resolver de dos polos #XX.15= 0 (mirar tabla)

l 3 T T
Configure el numero de polos del resolver:

Configuracion del + 2 polos, Prx.15 =0 (valor por defecto)
numero de polosdel |+ 4 polos, Prx.15 =1
resalver +  Gpolos Prx.15=2

8 polos, Prx.15=3

Paso 7:
#3.26= Utilizamos el encoder del Slot no el del drive
p-ej Resolver en Slotl entonces: #3.26= Slot 1

Paso 8: Mapa motor.
Parametro Digitax Unidrive SP

Velocidad maxima Pr99 #1.06
Numero polos del motor Pr95 #0.42
Constante térmica motor Pr55 #0.45

Corriente nominal del motor | Nota 1 #0.46

Nota 1: La corriente nominal del motor la marca el fabricante en placa motor, a modo
orientativo en el Digitax la corriente nominal viene definida en %, de la corriente
nominal que puede entregar el equipo:

Digitax DBE220 Inom= 4,44

Pr45 =50% Inom= 2,24

Unidrive SP #0.46= 2,24

10
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Paso 9: Auto ajuste del motor con eje libre:
#0.40=2
#0.05= PAD
Habilitamos el equipo T31= 24V, ‘Rdy

Pulsamos boton verde de marcha. O

Realizamos ‘autotune’, el eje del motor girara dos vueltas en sentido horario, debe
estar libre, sin carga alguna, en caso contrario el proceso de ‘autotune’ no serd
correcto y debera repetirse, sin carga.

En caso de realizar correctamente el auto ajuste el equipo quedara inhabilitado ‘inh’, y
el parametro #0.40= 0.

Paso 10: Guardamos la nueva configuracion
#XX.00=1000

@

Quitamos tension y volvemos a arrancar el equipo.

11
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Paso 11: En caso de utilizar encoder simulado, configuracion:
#XX.24= XX.05
#XX.25= Pulsos Por Revolucion. (mirar tabla)

Digitax Pr68 Unidrive SP #XX.25 PPR

0 0,0313-0,0625 256
1 0,0625-0,1250 512
2 0,1251-0,2500 1024
3 0,2501-0,5000 2048

Ejemplo de Configuracion SM Resolver en Slot3 (menu #17.00) con una salida de
encoder simulado de 1024 PPR:

Pozition
17.05:
1]

Encoder zim' source
Encoderzim' ratio

numerator
17.24:17.05

17.25:0,2500 T

'

TE i

Resolver " N s, ! Tarm

source Lo} i} i
i 1 A

1
! 2 Al

'
43\: 3

|
Spd. Cant. - - 1| 4 g
(menu 3 bl i o 3 B
ey 8 ov
03 29: T zZ
L) Any other 8 )

Encoder position o walue

Conexionado encoder simulado:

DIGITAX SM RESOLVER

Fmction | Type Description
[} A 2t | Simubited encoder, channel A
morHverting output

= ® Out | simuiated enceder, chnnsla Terminal| Conexiones de salida de
inverting autput . .
o 5 | owt |smusteamceom, craman codificador simulado
TVHIWERtng aLEput
Lo} ) 2wt | Simulbated encoder, channe B 1 A
inverting autput -
SimAted encder, channe C Al
nonHwerting aukput oV
Simikted sncooer, channel
inwerting autput

& | Fequency n | When prametersbld= O andb ¥ =
FEFErEnce rput 0, the fraquancy of a signal applisd to
this input contrats the motor speed.
Scaling

W hen Prodisset ab <3000 pee,

A0 BkHZ Qfves FO0TRA .

Wiben Pradisset ab = 3000 rPm,

40, Sz gives SOO0RRA . Relialie
aperation at 40%6Hz oocours when
the amplituce of the input puks
frainisbebwesn 15 and 24v.

B | Signreference | I | Lkedin conpnction with tarminal C7
input borinczake the requined direction of

ratation of themotor {See
parameter b5,

o5 C ol

[ H ou

co| ~| o] wn| | cof ra
o

Apply 0V Tar reverse ratation
{anti Clockwize)

Apply +13¢ (of leawe open-dinoui ) for
1o ard rotakion (chockeise)

C oulput {non-ine: s 9
L] o
5 oulput {Invering ™
- . Sign reference Input
5 outpus nen-nverting) .
. Frequancy reference inpul
A oulput (Invaring) . . quency celnp
. C output {Inverting)
A output (neadrveriing) .,
1

12
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Puesta en marcha

Paso 12: Pruebas con el eje libre
Podemos realizar una serie de pruebas en modo PAD para ver que realmente el
variador mueve el servo, el sentido de giro es correcto, los consumos son los esperados
#4.01...

Paso 13: Ajustes de regulacion

Digitax Unidrive SP

Ganancia proporcional | Prl3 #3.10
Ganancia integral Pr14 #3.11

Hay casos en que es conveniente ajustar el lazo de velocidad para obtener una
respuesta optima.(ruido excesivo del servo, vibraciones...)

Paso 14: Consigna de velocidad
#0.05= A1.A2.
En la gran mayoria de aplicaciones la consigna de velocidad se da en tension a través
de una entrada analogica.

Paso 15: Consigna de velocidad bipolar.
#1.10= ON
Si el motor va a girar en ambos sentidos, debemos habilitar este bit.

Paso 16: Deshabilitacion de rampas del variador

Digitax Unidrive SP
b7 #2.02

0= rampas deshabilitadas (control externo CNC...)
1= rampas habilitadas

Paso 17: Guardamos la nueva configuracion
#XX.00=1000

©)

Con estos pasos ya tenemos configurado el Unidrive SP junto con la SM Resolver.
Podemos acoplar el eje del motor a la carga y verificar el correcto funcionamiento, es
posible que debamos repetir el paso 13 para acabar de afinar el funcionamiento con
carga.

13
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DIAGNOSTICOS

Error en la busqueda de origen

El problema que se ha identificado, ha sido al utilizar el Uni SP + SM Resolver + CNC.
Se ha visto que al intentar hacer la busqueda de origen, esta busqueda no conseguia
concluir correctamente.

Causa: En la busqueda de Origen, la mayoria de CNC suelen hacerlo por busqueda de
sensor + Paso por canal ‘Z’ del encoder simulado. Para leer ‘Z’ los canales ‘A’ y ‘B’
deben estar a ‘1’. Cuando utilizamos un resolver en el paso por cero, ‘Z’, los canales
‘A’y ‘B’ estana 0’

Solucion: Intercambiar la salida del encoder simulado A+ por A- y B+ por B-, para
obtener la inversion en el paso por cero.

El motor solo gira en un solo sentido

Si el control externo nos da tensiones bipolares, y el variador no esta configurado para
ello, las referencias negativas las tomara como 0 RPM.

14



