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/ Sistema servo CA basico DA180

Simplicidade e praticidade sao fundamentais

Sistema servo CA basico da série INVT DA180

O sistema servo CA basico da série DA180 é uma nova geragao de produtos servo
aerodinamicos de eixo Unico da INVT, que sdo orientados de forma pratica e
faceis de expandir. Fornece solugdes eficientes e competitivas para simplificacdo

geral de equipamentos, redes e requisitos de alta eficiéncia.

Caracteristicas:

« Frequéncia de resposta de 2,0 kHz, com alta resposta dindmica

« 3vezes a capacidade de sobrecarga, de poténcia de pico

« Posicdo interna multiponto, retorno de origem, controle sem preocupagdes

+ Suporta Modbus, CANopen, EtherCAT e outros protocolos de comunicacdo de
barramento

« Supressdo de vibracdo de baixa frequéncia, supressdo de perturbacao, com-
pensacdo de torque de friccdo, filtros de entalhe automatico/manual, supressao
de vibracdo eficaz

- Identificacdo automatica da inércia da carga, ajuste de ganho simples

« Pequeno e leve, faz o que vocé precisa
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Sistema servo CA basico da série INVT DA180
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[ Caracteristicas do servo drive

= Resposta em alta velocidade

Frequéncia de resposta de até 2,0 kHz, aumentando
significativamente a velocidade de processamento, 2.0kHz
reduzindo os tempos de ajuste e maximizando o

desempenho mecanico.

= Mais leve e mais compacto

Comparado com DA200, o tamanho do drive DA180
pode ser reduzido em até 45%, pode ser conduzido de ~&~
forma inteligente e controlado por uma mao, econo-
mizando espaco de instalacdo e realizando a

miniaturizacdo

T Fidesrerr

do equipamento.

= Precisao de posicionamento

Codificador de resolugdo absoluta de 17 bits e 23 bits.

= INnterface de comunicacao
abrangente

Compativel com Modbus, CANopen, EtherCAT e
outros protocolos de comunicacdo de barramento
para controle sincrono de alta velocidade de longa

distancia e de véarios eixos por meio de rede.

= Altamente adaptavel ao ambiente

Drives de 400 W e abaixo adotam método de

refrigeracdo natural.
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[ Product features

= Controle de posicao interna extremamente flexivel

Controle de posicdo interna de 128 segmentos por meio de uma combinagdo de instru¢des de terminal de entrada (E/S externa ou
controle de barramento). Para controle de movimento simples, a programacdo interna simples simplifica a unidade PLC e otimiza

as opc¢oes de configuracdo externa do usuario.

Descrigéo INS;
Descrigao do OVLP:
Speed
INS x INS v Speed
INS x INS x
OVLP X OVLP x
o |V oy |V o |V owp | x
— o [V oy [V
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! Comando de posigéo 1 (MODE 0) i i t - >
K 2 | I Comando de posigio 1 (MODE 0) I Comando de posico 2 (MODE 0) | +
L Comando de posigio 2 (MODE 0) N . o ST T T |
Speed speed
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Comando de posicdo 1 .
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= Supressao de vibracao de baixa frequéncia

Vibragdo da " )y Sensor de desloca-
) . . . - ) extremidade mento para observar
Algoritmos especiais de supressdo de vibracdo de baixa =y avibracio

frequenoa superam com eficicia a ressonancia mecanica Estrutura mével

Drives

de baixa frequéncia e suprimem a vibracdo de oscilagao

Controles Motor

final em mecanismos de brago oscilante longo para o
programaveis

» Movimento
Fuso de esferas

=== == |

melhorar a eficiéncia operacional e aumentar a velocidade.

quadros

Sem supressao de vibragdo Com supressao de vibragdo
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[ Caracteristicas do produto

= Filtros de entalhe automatico/ = Supressao de perturbacao

manua [ Tem afungdo de supressdo de perturbagao, que pode compensar
Equipado com uma fungdo simples de configuracdo ainfluéncia da perturbacdo de carga e alteracOes de parametros
automatica do filtro de entalhe, a vibracdo pode ser no desempenho do controle, aumentando a robustez do sistema
detectada automaticamente e o filtro de entalhe pode e melhorando significativamente o desempenho do acompanha-
ser configurado sem a necessidade de uma medicdo mento de comandos.

complicada da frequéncia de vibracgo.

= Compensacao de torque de friccao

Através do filtro de entalhe, o som e a vibracdo

anormais causados por equipamentos mecanicos Com afunc¢do de compensacao de torque de fricgdo, pode reduzir

podem ser bastante reduzidos e a rigidez do sistema a influéncia da friccao estdtica quando o motor comuta e

! . melhorar o comando apds o desempenho em baixa velocidade.
pode ser aumentada ainda mais para obter um melhor P p

efeito de controle.

Os produtos da série DA180 sdo equipados com 4
filtros de entalhe. A frequéncia de configuracdo de o -
Ruido e vibragdo Caracteristicas do Ruido anormal « reduz a vibragdo

cada um é 50 ~ 5000 Hz e a profundidade pode ser anormais dispositivo

Wncia
Antires- .

{\. sonancia

ajustada (2 delas podem ser definidas automatica-

mente).
Frequéncia

Lol
“\\ Caracteristicas dos

Filtros de entalhe

l

m“Am
\MAAM
Frequéncia de escaneamento —(—\ . . . X .
q \) Fim da configuracdo do filtro adaptativo
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" |dentificagdo de inércia de carga

Possui dois modos de identificacdo de inércia, online e offline, e identifica automaticamente os pardmetros de ganho interno do

sistema para reduzir o tempo de configuragdo do sistema.

Bighdiny setting

L Macking rhgidingd LR

Commuid astting Epead aating

s el [ — P10 Bachimival men] B @

#1 G (Entrtin mpandl

= Facil ajuste e comutacdo de ganho

Ajuste automaético do ganho do circuito de velocidade e posi¢do, e das constantes de tempo do filtro por meio da configuracdo do
nivel de rigidez, reduzindo efetivamente a dificuldade de comissionamento; suporte para dois conjuntos de configuracdes de ganho,

comutagdo de ganho por meio de entradas de E/S, comunicagdo ou varidveis internas, para atender aos requisitos flexiveis do
processo.
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J Caracteristicas do produto

= Software operacional de facil utilizacdo, simples e intuitivo que facilita o uso.
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As entradas e saidas de comutagdo podem ser selecionadas diretamente pela
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As entradas analdgicas podem definir ganho, polariza¢do zero, zona morta e

outros pardametros no diagrama
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Exibicdo de mensagens de falha em tempo real e leitura de informagdes de registro de falhas
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Exibicdo de mensagens de falha em tempo real e leitura de informagdes de registro de falhas
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Fungdes de controle de aplicativos abrangente, convenientes para operagdo de teste e depuracdo
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/ Descricao do modelo do servo drive

DA180-S 2R8 S G O
v 2@ ® @6 ®

Simbolos Categorias de produtos Simbolos Tipo de comunicacio
DA180 Série de servo drive @ s Padrio
C Tipo de barramento CANopen
N Tipo de barramento EtherCAT

@ Simbolos Nivel de tensdo
S 220V

u 400y Simbolos Categoria de fungdo
@ G Bésico
Simbolos Corrente nominal de saida
1R3 1.3A
1R8 1.8A

@ 2R8 2.8A
3R5 3.5A @ Simbolos Categoria do codificador

4R5 4.5A 0 Absoluto
5R0 5.0A
TR6 7.6A
010 10A



Divisdo de poténcia e chassi da série Drive

Modelo

Entrada

Saida

invt

Volume do chassi

Tensdo (V) Corrente nominal (A) Poténcia (kW) Corrente nominal (A)
DA180-S1R3[JGO Monofasica 220 0.9 0.1 1.3 A
DA180-S1R8[1GO Monofasica 220 1.8 0.2 1.8 A
DA180-S2R8[JGO Monoféasica 220 3.6 0.4 2.8 A
DA180-S4R5[1G0 Monofésica 220 6.8 0.75 4.5 B
DA180-S5R0[1GO Monofésica 220 9.1 1.0 5 B
DA180-S7TR6[]GO Trifasico 220 5.6 1.5 7.6 C
DA180-S010[JG0 Trifasico 220 7.5 2.0 10 C
DA180-T3R5[1G0 Trifasico 400 2.1 1.0 3.5 C
DA180-T4R5[]G0O Trifasico 400 3.1 1.5 4.5 C

Tabela de selecdo de filtro EMI

Modelo de filtro EMI

Especificagdes do resistor de frenagem

Especificagdes do resistor
de frenagem embutido

Resisténcia minima permitida para

2 Modelo de drive
resistores de frenagem externos

Modelo de drive

DA180-S1R3C1GO / 600 DA180-S1R3LIGO
- DA180-S1R8CIGO

DA180-S1R8L1GO / 600 LT POA00ELE
DA180-S2R8CIGO / 600 DA180-S2R8LIGO
DA180-S4R5[1G0 450/60W 300 DA180-S4R5[1GO
DA180-S5R0L1GO 450/60W 300 DA180-S5R0LIGO

DA180-STR6CIGO 300/60W 200 DA180-STR6LIGO FLT-P04016L-B
DA180-50100JGO 300/60W 200 DA180-5010LJGO
DA180-T3R5[1GO

DA180-T3R5[1G0 600/60W 600 LT PO006LE
DA180-T4R5[1GO 600/60W 600 DA180-T4R5CIGO

Observagdes: Os modelos de filtro EMI na tabela referem-se aos nossos
modelos de produtos de filtro EMI para uso na fonte de alimentagéo.

Dimensao do drive

D W
A D
[ 3 o
Qﬁ I ) S JJ =
ﬁ | I
| L] °
m| I pu g = [ -
i @
I H I I
: L
i — D
Esquema de Esquema de
Volume A, B Volume C
Vol d Dimensdes externas Dimens&es de montagem Abertura de
olume do Modelo de drive montagem
drive H(mm) W(mm) D(mm) A(mm) B(mm) (mm)
DA180-S1R3[JGO
A DA180-S1R8[JGO 160 42 141 32 150 M4(d5)
DA180-S2R8[IGO
DA180-S4R5[JGO
B 160 50 141 40 150 M4(d5)
DA180-S5R0LJGO
DA180-S7R6[IGO
DA180-S010L1GO
C 170 68 180 54 161 M4(®5)

DA180-T3R5L1GO
DA180-T4R5L1GO

10
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[ Pardmetros técnicos do servo drive

Especificagdo

Tensdo de entrada do sistema

Fonte de de 220V
alimentac
do Tensdo de entrada do sistema
de 400V
Entrada
Sinal de
controle
Saida
Aig e Entrada
Entrada
Interface ~ Sinal de pulso
Saida
USB
x RS485
Fungdo de
comunicagdo
CANopen
EtherCAT
Modelo de controle
Entrada de
controle
Saida de controle
Entrada de pulso
= Controle de
Funcao T
posicdo

Entrada analdgica

Controle de
vibragdo

Saida de pulso

11

Servo drive da série DA180 (100W~2kW)
Descri¢des

1/3PH, AC 220V(%15%), 47-63Hz

3PH, AC 400V(£15%), 47-63Hz

Entrada de 10 vias (as funcBes podem ser configuradas através de parametros relevantes)

Saida de 4 vias (as fungdes podem ser configuradas através de pardmetros relacionados)

Entrada analégica de 12 bit de 2 vias

1 grupo de entrada (método: diferencial ou coletor aberto)

1 grupo de saida (método: saidas diferenciais (A+, A-; B+, B-; Z+, Z-))

Software de computador host de comunicagdo 1:1

1:n comunicagdo

1:n comunicagdo (opcional)

1:n comunicagdo (opcional)

1. Controle de posigdo; 2. Controle de velocidade; 3. Controle de torque; 4. Comutagdo de modo de
posicdo/velocidade;5. Comutacdo de modo de velocidade/torque; 6. Comutacdo do modo posigdo/torque;
7. Modo CANopen; 8. Modo EtherCAT

1. Eliminagdo de pulso da estagnagdo; 2. Proibicdo de entrada de pulso de comando; 3. Comutagdo de
relagdo de transmissdo eletronica; 4. Comutagdo de controle de vibragdo, etc.

Frequéncia maxima

de entrada de pulso Fotoacoplador: entrada diferencial 4Mpps, entrada de coletor aberto 200kpps

Método de entrada 1. Pulso + diregdo (Pulse+Sign); 2. Avanco e reverso (CW + CCW); 3. Codificagdo de

de pulso quadratura (QEP)
Engrenagem 1/10000~1000 vezes
eletrénica
Filtro 1. Filtro de suavizagdo de instrugdo; 2. Filtro FIR

A limitagdo de torque no sentido horério/anti-horério pode ser realizada

Limite de torque
separadamente

Pode suprimir a vibragdo frontal de 5 ~ 200 Hz e a vibragdo de toda a maquina

1. pode definir qualquer divisdo de frequéncia abaixo da resolucdo do codificador; 2. tem a funcdo de
inversdo da fase B



Especificacdo
Entrada de controle

Safda de controle

Entrada analdgica

Controle de

velocidade  |nstrucio de velocidade
interna

Instrucdo de velocidade
Ajuste de aceleragdo e
desaceleracdo

Fixacdo de velocidade
zero

Filtro de instrugdo de
velocidade

Entrada de controle
Funcdo

Safda de controle

Entrada analdgica

Controle de
torque

Limite de velocidade
Filtro de instrucdo de
torque
Supressdo do desvio zero
deinstrugdo de torque
Pontos de planejamento

Planejamento
delocalizagdo
interna

Configuragdo da via

Retorno de origem

Protecdo de software e hardware
Protecdo

Registros de falhas

Temperatura operacional
Temperatura

Temperatura de
armazenamento

Umidade de trabalho/armazenamento
Ambiente

Nivel de IP

Altitude

Vibragdo
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Servo drive da série DA180 (100W~2kW)

Descrigoes

1. Selecdo de velocidade da instrucdo interna 1; 2. Selecdo de velocidade da instrucdo interna 2; 3. Selegdo de velocidade
dainstrugdo interna 3; 4. Configuragdo de velocidade zero, etc.

Alcancar a velocidade definida, etc.

Ainstrucdo de velocidade pode ser definida depois que as configuragdes relevantes forem feitas
de acordo com a tensdo analdgica DCE10V

Entrada de instrugdo
de velocidade

Entrada de limite de

torque Alimitagdo de torque no sentido hordrio/anti-horério pode ser realizada separadamente

Pode alterar 8 velocidades internas de acordo com a entrada de controle externo

O tempo de aceleragéo e desaceleragdo pode ser definido individualmente, e a aceleragdo e desaceleracdo da curva S
também podem ser definidas

Filtro de atraso primério para instrugdo de velocidade de entrada analégica
Pode realizar supressdo de desvio zero em interferéncia periférica, etc.
Entrada de ajuste de velocidade zero, etc.

Alcancar a velocidade definida, etc.

Entrada de instrugdo de torque analdgico, o ganho e a polaridade podem ser definidos de
acordo com a tensdo analégica

Entrada de instrugdo
de torque

Entrada de limite de

velocidade Limite de velocidade analdgico disponivel

Os limites de velocidade podem ser definidos por meio de parametros

Filtro de atraso primério para instrugdo de torque de entrada analdgica

Pode realizar supressdo de desvio zero em interferéncia periférica, etc.

O planejamento e a configuragdo da posicdo interna de 128 pontos podem ser realizados e o posicionamento pode ser
controlado por comunicagdo

1. Posicdo; 2. Velocidade; 3. Tempo de aceleragdo; 4. Tempo de desaceleragdo; 5. Temporizador de parada; 6. Varias saidas
de status; 7. Modo de operagao

1. Sinal LS; 2. Sinal de fase Z; 3. Sinal LS + Sinal de fase Z; 4. Sinal de limite de torque

Sobretensdo, subtensdo, sobrecorrente, sobrevelocidade, sobrecarga, sobrecarga do resistor de frenagem, falha no
codificador etc.

Falha de meméria, falha de inicializagdo, aloca¢do anormal de E/S, superaquecimento do drive, desvio excessivo de
posicdo, etc.

1. Pode registrar 10 falhas; 2. Pode registrar os valores dos pardmetros-chave quando ocorre a falha atual

0~45°C

-20~80°C (sem congelamento)

<90%RH (sem condensagdo)

1P20

Altitude abaixo de 1000m

<5.88m/s2, 10~60Hz (ndo é permitido trabalhar no ponto de ressonancia)

12
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Caracteristicas:

« Servomotores para todos os requisitos

« Aparéncia requintada, materiais de alta qualidade e cores vibrantes

« Comunicagao diferencial de quatro fios, fiagao simples

« Equipado com codificagdo magnética de 17 bits e codificagdo dptica de 23
bits, em alta resolugdo

« Estrutura simples, boa para producdo, vantagens de custo significativas

13
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Descricao do modelo do Servomotor

IMS20A-06 M 40B 30C -2 -M3 4

®

@

®

@

© @ @ @

Simbolos Ndmero de série
IMS20A Série IMS20A

Simbolo Ndmero de quadros

04 40

06 60

08 80

10 100

13 130
Simbolo Nivel de inércia

L Inércia

M Inércia média

H Inércia grande
Simbolo  Poténcia nominal (W)

Base (nimero) * Ampliacao (letra)
Composi¢ao

A *1
*10
*100

40B:400W
15C:1500W

®

@

Simbolos  Velocidade nominal (rpm)
Base (numggor)n;/égiﬁ(%ioagéo (letra)
A 1
B *10
@ *100
80B:800 rpm
30C:3000 rpm
Simbolo Nivel de tensao (V)
2 220
4 380
Simbolo Tipo de codificador
M Magnético
P Optica
3 Volta tnica de 17 bits
4 Multivolta de 17 bits
9 Multivolta de 23 bits

® ® @ ®

Simbolo Acessorios opcionais
0 Com retentor de 6leo, mas sem
freio (padrédo omitido)
4 Com retentor de 6leo e freio

eletromagnético

14
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[ Parametros Técnicos do Servomotor

ecificagdes do Motor

Poténcia  Corente  _Orote Torque ;2;?;'30 Rl Moir:sgz o 3 Peso Padrdo/-
Modelo do motor nominal nominal maxime nominal momentaneo ad.e ?Qe padréo/freio TEiELt Ac »
w) ) momenta- (Nm) ReS— nominal méxima S (V) Eletromagnético
neo (A) (Nm) (rpm)  (rpm) (kg.cm2) (kg)
IMS20A-04L10B30C-2-[] 100 18 5.4 03 11 3000 6000 0.066/0.067 0.48/0.68
IMS20A-06M20B30C-2-[] 200 18 54 0.64 192 3000 6000 0.32/0.37 09/1.2
IMS20A-06M40B30C-2-) 400 3 9 1.27 3.82 3000 6000 0.68/0.73 1.15/1.76
IMS20A-08M75B30C-2-L] 750 438 14.4 24 7.2 3000 5000 1.72/1.77 2/3
IMS20A-08M10C25C-2-L] 1000 4.8 14.4 3.6 11.4 2500 3000 2.15/2.4 - 2.71/3.36
IMS20A-10M10C30C-2-L] 1000 7 21 32 96 3000 5000 243 4.6
IMS20A-10M15C30C-2-1] 1500 85 255 49 14.7 3000 5000 3.503 58
IMS20A-13M10C20C-2-L] 1000 48 14.4 478 143 2000 3000 6.387/8.287 58/1.5
IMS20A-13M15C20C-2-C] 1500 76 28 7.16 214 2000 3000 923/11.13 7.1/8.8
IMS20A-13M20C20C-2-[] 2000 9.5 28.5 9.55 28.6 2000 3000 12.15/14.05 8.4/10.1
IMS20A-10M10C30C-4-C] 1000 39 117 32 96 3000 5000 243 4.6
IMS20A-10M15C30C-4-[] 1500 5.1 153 49 14.7 3000 5000 3.503 58
IMS20A-13M10C20C-4-[] 1000 28 84 4.78 143 2000 3000 6.387/8.287 - 5.8/1.5
IMS20A-13M15C20C-4-[] 1500 45 13.5 7.16 214 2000 3000 9.23/11.13 7.1/88
IMS20A-13H85B15C-2-[] 850 65 19.5 54 142 1500 3000 13.888/15.78 5.6/6.9
IMS20A-13H13C15C-2-L1 1300 9.5 285 8.4 228 1500 3000 20.59/22.26 0 75/8.8
IMS20A-13H85B15C-4-L1 850 35 10.5 5.4 14.2 1500 3000 13.888/15.78 5.6/6.9
IMS20A-13H13C15C-4-[] 1300 48 14.4 84 228 1500 3000 20.59/22.26 - 7.5/8.8
Nivel de isolamento Class F(155°C)
Nivel de protecdo IP54 (Nota: IP65 pode ser personalizado)
Ambiente operacional Temperatura: -20 °C~+40 °C (sem congelamento); Umidade: abaixo de 20~80% RH (sem condensac&o)

D . d t
I g Nota: alteracBes no projeto podem resultar em alteracbes parciais nas dimenses estruturais do
r V r T l r motor. Assim, se vocé for um cliente exigente quanto ao comprimento de montagem do motor,
entre em contato com nossa equipe de vendas para obter confirmagio antes de fazer o pedido.

X d

Dimensdes do motor de
40 quadros (unidade: mm)

L1£50

L(mm)

Modelo do motor

Freio eletromag-

=] L1250
| b
[

Sem freio nético84.8
7
IMS20A-04L 10B30C-2-[] 84.8 124 | L
e 6251
] 5
L 25
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Dimensao de montagem do Servomotor

Dimensbes do motor de 60
quadros (unidade: mm)

L(mm)

Modelo do motor

Freio eletromag-

Sem freio L
nético
IMS20A-06M20B30C-2-[] T 115
IMS20A-06M40B30C-2-[] 96 134
Dimensdes do motor de 80
quadros (unidade: mm)
L(mm)

Modelo do motor Freio eletromag-

Sem freio

nético
IMS20A-08M75B30C-2-[] 106 145
IMS20A-08M10C25C-2-[] 120 160
Dimensdes do motor de 100
quadros (unidade: mm)
L(mm)

Modelo do motor Freio eletromag-

Sem freio o
netico
IMS20A-10M10B30C-2(4)-[] 154 194
IMS20A-10M15C30C-2(4)-1J 178 218

Dimensdes do motor de 130
quadros (unidade: mm)

L(mm)

Modelo do motor Freio eletromag-

Sem freio =
nético
IMS20A-13M10C20C-2(4)-] 143 185
IMS20A-13M15C20C-2(4)-J 159 201
IMS20A-13M20C20C-2-[] 172 217
IMS20A-13H85B15C-2(4)-[] 153 176
IMS20A-13H13C15C-2(4)-[] 173 196

com freio
—r——"
NIRRT C
|
| |
| |
5 | |
| |
| I —
3£05 270:0.1
3021 -
= 25105
= S N
Sjg| &
|‘L Lot
(TTosa] ™ 4-095 Batravés
(3]
com freio
|
D‘ | F }D | C}
|
| |
| |
g | |
= | |
= 1
3405 @90:£0.1
3541 ]
= 25 ﬂ).f:I
e == | i
SIS ||
\‘L FTo.]x
[L]o.e]4] 5 4057 através
3]
o 1x09 J’%
— st Ry~ CsO Q
= o)
I8
=
B D
el (S¥e g%
BT . R —

1145

31103 35 (h7)

invt

-0.18

3
key 6

15.5_0‘1
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/ Sistema servo CA basico DA180

/ Descricao do modelo do cabo de alimen-
tacao do Servomotor

Cabos de alimentacao

DA ML-050-0
v @ @

O8]

-A
®

S

Acessorios do cabo de alimentacdo

DA ML-A F
©» @ 6®

@ Simbolos Série de suporte Simbolos Comprcigrt])%nto do

DA NUmero do fabricante 03 3m

05 5m @ F Terminais de tubo
@ 10 10m

Simbolos Plugue final do drive

Outros
@ Simbolos  Categoria de cabo Simbolos Materiais dos cabos
ML Cabos de alimentagdo 0 Cabo comum
@ A Cabo comum blindado
B Cabo de corrente de arrasto
flexivel blindado
Simbolos ~ Ndmero de nuicleos Plugue final do motor F Cabos flexiveis da corrente
nos cabos Simbolos  Cabega de pléstico dearrasto
050 0.5mm2 4PIN
@ 100 1.0 mm2 A Plugue de aviagdo
Simbolos Tipo de codificador
B comum 4PIN YD28
00 Pegas padrdo
Outros
Cabos de frenagem
@ Simbolos Série de produtos @ Simbolos Categoria de cabo Simbolos Plugue final do motor
Cabo de frenagem do
brKl Motor 03 3m A Plugue de metal 2PIN
Outros B Plugue de aviagio comum 3PIN
D Plugue de plastico 2PIN

17
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Fiacao do cabo de alimentacao do Servomotor

40, 60, 80 quadro do cabo de alimenta¢do do motor

(= 2FRrSi
= Il
— 4 3

< Grafos A

Tabela de relagdes de fiagao

Sinal X1 X2 Cor do nlcleo
w Terminais de tubo X2.3 Vermelho
Y, Terminais de tubo X2.1 Verde
u Terminais de tubo X2.2 Amarelo
PE Terminal bifurcado X2.4 Amarelo/Verde

100,130 quadro do cabo de alimentacdo do motor

o1

245

Grafos A

Tabela de relagdes de fiagdo

Sinal X1 X2 Cor do ncleo
w Terminais de tubo X2.4 Vermelho
v Terminais de tubo X2.3 Verde
u Terminais de tubo X2.2 Amarelo
PE Terminal bifurcado X2.1 Amarelo/Verde

18



I Sistema servo CA basico DA180

Descricao do modelo do cabo do
codificador do Servomotor

Cabos do codificador

04 00
@ ®

DBEL-04-03-B
®

(_)_
©» 2@ @ @ ®

Acessorios para cabos do codificador

DB EL-A B
» 2@ 9@ 6

@ Simbolos Série de suporte Simbolos CompggT)%nto do Simbolos Materiais dos cabos
DB Numero do fabricante 03 3m 0 Cabo comum
05 5m @ D Cabo coth)Jgrtwecroam caixa de
|
@ Simbolos Categoria de cabo @ 10 10m F Cabos flfgﬂ'veis dta corrente
e arrasto
EL Cabos do codificador Outros H Cabos flexiveis da corrente

e arrasto com caixa de

Simbolos ~ NUmero de niicleos

nos cabos
@ 04 4nicleos Simbolos  Plugue final do motor Simbolos  Tipo de codificador
y Plugue de aviacdo 04 Absoluto
0 6 nicleos @ B co%ﬂum YDZB%E
15pin
D Cabega de pléstico
9PN ¢ NUmero de,
Simbolos gerenciamento
00 Pecas padrao
Outros

@ Simbolos  Plugue final do drive

A Plugue DB 15PIN

19
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Fiacao do cabo do codificador do servomotor

60, 80 quadro do cabo do codificador do motor

i =
= 1 100|0] 7
X In Ololo] x
[—— 3 O|O] 9
@ H

Grafos A
Grafos B

Tabela de relagdo de fiagdo multivoltas

Sinal X1 X2 Estrutura central

do fio
SD+ X1.1 X2.1 Cabo de par
SD- XL7 X22 trancado
v XLS x2.6 Cabo de par
GND X112 x2.7 trancado
Vet / x2.3 Cabo de par
VB- / X2.8 trangado
PE Revestimento
de ferro X2.9 Trangado

100,130 quadro do cabo do codificador do motor

Grafos B

Tabela de relagdes de fiagdo

Sinal X1 X2 Estrutura central

do fio
SD+ X1.1 X2.2 Cabo de par
sD- X1.7 X2.3 trangado
5v X1.5 X2.4 Cabo de par
GND X1.12 X25 trangado
VB+ / X2.6 Cabo de par
VB- / 2.7 trangado
R i to d
PE evesfgrr]reoﬂ DeL X2.1 Trancado
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/ Sistema servo CA basico DA180

Nota sobre as caracteristicas de
torque-velocidade do servomotor

Nota: A é uma area de trabalho continua; B é uma area de trabalho de curta durago.

Caracteristicas de velocidade do motor da série IMS20A

Motor de 40 quadros Motor de 60 quadros

IMS20A-04L10B30C-2-[] IMS20A-06M20B30C-2-[] IMS20A-06M40B30C-2-[]
Torqu Torque. Torque
(Nm) (Nm) (Nm)
15 30 ¥
25 10
125 5
1.0 2.0 32
B N B
0.75 15 24
05 1.0 14
025 A = = 05 A - 0. A ——
1000 2000 3000 4000 5000 €000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpm)
Motor de 80 quadros
IMS20A-08M75B30C-2-[] IMS20A-08M10C25C-2-[]
Torqu Torque
fxm ()
96 18
80 15
B
6.4 12
48 9 B
32 6
16 B 3 —
A A
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000
Speed (rpm) Speed (rpm)

Motor de 100 quadros

IMS20A-10M10C30C-2(4)-[] IMS20A-10M15C30C-2(4)-[]
Torqut Torque
(Nm) (Nm)
18 18
15 15
B
12 12
9 9
B N
6 6
A [ —
3 n S 3
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Speed (rpm) Speed (rpm)
Motor de 130 quadros
IMS20A-13M10C20C-2(4)-[] IMS20A-13M15C20C-2(4)-C] IMS20A-13M20C20C-2-[]
Torque Torque Torque
(Nm) (Nm) (Nm)
18 24 30
15 20 25
12 16 20
B B B
9 12 15
6 8
~ " R I~
3 4 5
A A A
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpm)
IMS20A-13H85B15C-2(4)-*** IMS20A-13H13C15C-2(4)-***
Torque Torque
(Nm) (Nm)

15

iy — ’ ™~

A I A I—

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500
Speed (rpm) Speed (rpm)
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/[ Fiacdo do sistema

Fonte de alimentagdo

L1 L2

Disjuntores para fiagao
Usado para cortar o

circuito quando a linha de
energia é sobrecorrente

Filtro

Protecdo contra
interferéncia externa ao
cabo da fonte de
alimentacado

Computador

L]

~ D
&

Cabo MiniUSB ’—>

Contator eletromagnético Comunicacdo CAN/485

Ligar/desligar a fonte de
alimentacgdo do servo.

Por favor, instale um
supressor de sobretensdo
ao usa-lo.

Resisténcia regenerativa

externa Dispositivo host

Fonte de alimentagao
para frenagem
(DC24V, preparado pelo
usuario)

(a0 usar um codificador
absoluto multivoltas)

: j Unidade de bateria

Cabo de conexdo do
Cabos para circuitos codificador

principais do motor

Servomotor

22



I Sistema servo CA bésico DA180

[ Interface de usuario

Secdo de baixa poténcia: 100W~2kW

Diagrama de fiacao do terminal do circuito principal

+ Por favor, faca este circuito de protecdo de parada
de emergéncia;

MC
0 O Q_O—0O —‘ ’—
ON OFF ALM + Dispositivos de absor¢do de surto sdo adicionados a
—°’|/°— ambas as extremidades do pacote de fios do contator
i eletromagnético;
—<5%— | E |1 -»]/ L1 + Faixa de tensdo de entrada da fonte de alimentacgdo:
Disjuntor | M : AC 220V (£15%)
| | MC
o | L2
ﬁ . « N&o desconecte o jumper entre B2 e B3 (750W e
e~ g | J\/\/\/_ 4 + acima), a menos que um resistor externo de frenagem
regenerativa seja usado;
8 J
é !_ I « Ao usar um resistor de frenagem regenerativa
B2 externo, desconecte as guias de curto-circuito entre B2
e B3 e conecte-as de acordo com as linhas pontilhadas
B3 no diagrama.
|: Motor —
|_’ « Por favor, conecte a safda U, V, W do drive correta-
el ] mente de acordo com a sequéncia de fase da linha do
motor do servomotor. A sequéncia incorreta de fases
Vv causard o mau funcionamento do drive
W . . .
+ Certifique-se de aterrar o servo drive para evitar
. Verde-amarelo ) P
Botdo de acidentes com choque elétrico.
emergéncia @ @
QO O
Absorvedorde RY
sobretensdo + DC 24V
Fusivel - (£10%) . Afgnte de alimentagdo 24VDC para frer/wagem eletro-
CN1 magnética precisa ser preparada pelo usuario e deve ser
l—!é—l isolada da fonte de alimentacdo DC12~24V para sinais
O DO+ de controNle; ) ) -
ALM + Atenc¢do ao método de conexdo do diodo de roda
DC12~24v It livre, a conexdo inversa dos polos positivo e negativo
(£10%) |- pode danificar o drive.
DO-
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Interface de usuario

Terminal CN1

15 114 | 13 [ 12 | 11| 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1
DO2+[DO1+[ - [GND|[DO3+| DI3 | - |DO3-| AD2 | GND |DO1-| DI8 | DI7 |COM+| -
30 | 29 | 28 | 27 | 26 | 25 | 24 | 23 | 22 | 21 | 20 | 19 | 18 | 17 | 16
- [po4+| oz+ | 0z- [ - - |puLs-puLsH{ Dito| - [ AD1[DO2-[ DI9 | DI6 | DIt
44 | 43 | 42 | 41 [ 40 [ 39 [ 38 [ 37 [ 36 [ 35 [ 34 [ 33 | 32 | 31
OA+ | OA- | OB- | OB+ DI4 | OCP | DI2 - DO4-| DI5 SIGN-lSIGN+ ocCs
NUmero de PIN do plugue CN1 e cédigo de sinal
Terminal CN2
Tabela de funcdes da porta CN2
Nduen;?'(‘o Nome Fungdo Observagdes
1 SD+ Dados do codificador serial+
5 v Fontes de alimentacdo do Somente
J codificador codificadores
7 SD- Dados do codificador serial - Ssuegglfasdags
12 GND Aterramento da alimentagdo
Terminal CN3
Pin 8——m—= j]
Pin 1— ===
Tabela de fungbes da porta CN3
Nd”e’E?,QO Nome Funcdo Observacdes
1 GND_CAN Aterrament(ghcgg gl/mentagéo do
. N Quando usados como 485/CAN,
2 GND_485 Aterramentcg (:%?)j%?entagao de onforme definido na tabela a esquerda,
3 / / 485 e CAN compartilham uma interface
comum;
4 RS485+ Dados RS485+
5 RS485- Dados RS485- hé duas da mesma interface para
6 / / facilitar véarias conexdes de rede.
7 CAN_L Dados CAN-
8 CAN_H Dados CAN+
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/ Sistema servo CA basico DA180

/ Diagrama de fiacao padrao

Diagrama de fiagdo do modo de posicdo

(aplicavel ao controle de entrada de pulso)

Modo de controle de localizagdo
4 N

Nota: Fonte de alimentagao
fornecida pelo préprio usuario

DC12~24V

,,,,,,,,,,,,,,,, orta de entrada s I
(Fonte de alimentagdo de 24V, com W‘ —] ’m@z’ \§F§ i 14[ RDY4) eparado para servo
resistor limitador de corrente integrado | T [ R - 5 RDY- ———
ocP 38|l parada de :ET v
! emergencs [Enas T [39] U == T n _ . ‘o
PULS- ;24 } | —enonabitate [em—Re T 5 el FF?_‘ 15] ALM ida de aviso de falha A capacidade méxima
0OCS 31! Fraciode b= 19 AIM- —— decargadecada
= B ueoddasizen 70837 terminal de saida é
IGN- | 33| |proibigao de avanco do drive (L2 11| PLR+ —
FG I I proibicio do drive inverso POT 3 °°° ‘??.w Fosicionamento completo
N e NOT |4 8 | PLR-}———
| |_o—Remocsodoalarme CLA 10
| Fode [ 29| ZSO+———
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, | _.ESMSC] 34 w_f??_‘ ida de velocidade zero
@Fonte de alimentagao de 12 ~ 24V com Opsdo de engrenagem 35| ZSO- ————
resistor limitador de corrente externo _'/mscz 17 i@ P
pulso de estol LeRg
’\‘ PULS+ 123 je p bsm“ﬁlﬁugéeolde S an Yo AM26L.532
R | roibicao de pulso o =T or
' PULS- |24 PLL 22 h&N qui chipControlador externo
HASIGN+ (32 s de inctrucio 44 OA+iODi‘ﬂ>*
R I T ntrada de instrugdo de _ |
\SIGN' 133 pulso diferencial 43 OA [
+ FG |

IR} i |
MPULS- 2] T 28| OZ+ =y ]j>—»
oCs |31 27| Oz

VoolFeenE ][ 1 ‘
12V |1k Q,1/4W —=10mA Ul
; R+68 (NS TN 3] B A, —16| GND GND
24V[2k0,1/3W Rl SIGN+ 32%};&*—’- = —
& SIGN- |33 : FG

Nota: entrada maxima de 200kpps em
coletor aberto

|
|
|
|
|
|
|
|
| pulso |
D pomee)  fooe el et o os XTI
TVoc(12~24V) : SULST 23%3.., 42| OB- |
|
|
|
|
|
|
|
|

\FG o

A Entrada analogica 1

—|AD1 20
1 >< sinalanslogico [ SN :g:£2:1>_‘

| B 6
|| Entvadaana\ogwczz AD2 7
Nota: ! shelandogco [ =N m—’
—  FG
1 ( ) para fio blindado trangado;
o CN1 )
2. ( —||— ) para fonte de alimentacdo, preparada pelo usuério.
3. ( .L ) ParaGND, o niimero do PIN é 6/12.
Terminal CN1
Mmj10] 9|87 [6]5|4]3]2]|1]
DO3+| DI3 - DO3-| AD2 [ GND | DO1-| DI8 | DI7 |COM+| -
26 | 25 | 24 | 23 | 22 [ 21 | 20 | 19 | 18 | 17 | 16 |
Z- - - |PULS-PULSH DI10 - AD1 |DO2-| DI9 | DI6 | DI1
2 |41 | 40 | 39 | 38 | 37 | 36 [ 35 | 34 | 33 | 32 | 31 |
OB+ - DI4 | OCP | DI2 - DO4-| DI5 [SIGN-[SIGN+ OCS

NUmero de PIN do plugue CN1 e c4digo de sinal
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[ Diagrama de fiacdo padrao

Diagrama de fiagdo em modo de velocidade

(aplicavel ao controle de entrada analdgica)

modo de controle de velocidade

- 2
Note: user-provided
DC12~24V
- |+D1 1Tt 14| RDY+———
— }m@g ‘}??g Preparado para servo ) .
+Dl comum PO = 5| RDY-}— A capacidade maxima de
Parada de é j.;}, ,Lf?}:_‘ carga de cada terminal de
P— EMG  [39 g% ﬂ:tf}g‘ 1§z§ % 15| ALM+——— saida é
L emﬁ;”ﬁfdo SoN 6 1| B B3 3N o1 ALV Saida de aviso de falha DC30V, 50mA
|_o—o_velocdadezenl7R5 (37
assamlboT T3 oo 5 11|COIN+ }———
Proibicio do drive NOT 2 13 3 |COIN- Velocidade consistente
emogio do alarme
_e/()ﬂpcéodeve\otldad CLA |10 i35 29| zSO+ ———+—
Opcéodwe“g‘j;”;lSPD1 34 UF Ty 351 750- Safda de velocidade zero
_'/Swmbo\%dew‘r‘:‘:(erg%ispDz 17 L ivd *Dr{}gw
evelocidsdels STaN g end R
Ganho 3
—PLC_ 22 T e BN
i 44| OA+ T
\
43| OA- :O:X,' + ﬂ J
1
Divisor de 41| OB+ - il Controlador
iakency 42| oOB- :Oj ". i externo
oo T
27| Oz- ‘\ t
]
—16 GND 1—+GND
el
~ Er\(radazr\alég\(zlAD1 20
| | X snalmiogcol NS [ 6 m
| Entrada analdgica D3 =
. T 10d
Nota: sinelenclogicol SNy 5
— G
1. ( :D:X:O: ) para fio blindado trangado; CN1

N
2. (— '— ) para fonte de alimentag&o, preparada pelo usuario.

3. (L )ParaGND, o nimero do PIN é 6/12.

Terminal CN1

|12 )11 {10] 9 (8] 7 [6]5|4]3]2]|A1]
GND |D03+| D13 | - [Do3-| AD2 | GND | DO1-| DIs | DI7 |coms| -
128127 26] 25|24 )23 |22]|21)20/( 1918 (17 | 16 |
oz+| oz | - | - |pusfpuisq pito| - | Ap1|po2-| pio | D | pit
43 (4241 |40 | 39 | 38 | 37 | 36 [ 35| 34 | 33 | 32 | 31 |
oa-| o8- [oB+| - | b4 |oce| D2 | - |pos-| pis |sien-[sion+| ocs

NUmero de PIN do plugue CN1 e cédigo de sinal
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/ Sistema servo CA basico DA180

Diagrama de fiagdo do modo de torque
(aplicavel ao controle de entrada analdgica)

Modo de controle de torque

Nota: fonte de alimentagdo 4 A
fornecida pelo préprio usuario
DC12~24V

-y D! [ 14| RDY+———
— +Ponadeemrada COM+ Z} SZ}%‘ Preparado para servo

“Di comum » — 5 | RDY- ——m— A capacidade maxima de
Parada deemergénci EMG 139 ?;fﬁ*?@ 5 AL carga de cada terminal de

- 1L + . .

| o Servohabilitado SN 5 ek L*iﬁ Saida de aviso de falha saida é
Fragho de 6 [t T 19| ALM- |2ldadeavise DC30V, 50mA

| oo eloadadezero [7R 5™ |37

Proibicdo de S PR

a1 o

Proibicdo do P
drive ifverso [NJ T 4

| Aemosiodoslame [~ 370

Opcho de limite [ 29| ZSO+ |——
_/%SPD1 34 ‘Szii‘ 351 750. Saida de velocidade zero
| o, develocinie [e5p5 117

TRCH+
8 [TRCH-

Torque atingido

simbolo de instrucio !
—deode USIGN|18 | | exb SoR
L. comutagio [51°ST 22 7:@*‘ oﬁﬁ’.'fgﬁﬁi
44| OA+ -
43] OA- :O:X = 0
|
Divisor de 41 OB+ I
s 2 o5 :O:X: : il (eiﬁnetr;ociador
28| oz+ L
271 oz :O:XII H 0l
l
L +GND

6] GND
L S —

N Entrada analogica 1

AD1 |20
X cesritarees GND j}:z:]>—'

| Entrada analogica 2 5
: 1 =a3:]AD2 7 m
Note: snal analogeo [ =Py 5
—
10 ( :O:)CD: )para fio blindado trangado; FG CN1 )
\.
2. ( —||— ) para fonte de alimentac&o, preparada pelo usuario.
3. (L )ParaGND, o niimero do PIN é 6/12.
Terminal CN1
Mmj10] 9 |87 [6]5|4]3]2]|1]
DO3+| DI3 - |DO3-| AD2 [ GND [ DO1-| DI8 | DI7 |COM+| -
26 | 25 | 24 | 23 | 22 [ 21 | 20 | 19 | 18 | 17 | 16 |
Z- - - |PULS-PULSH DI10 - AD1 |DO2-| DI9 | DI6 | DI1
2 ] 41 | 40 | 39 | 38 | 37 | 36 [ 35 | 34 | 33 | 32 | 31 |
OB+ - DIl4 | OCP | DI2 - DO4-| DI5 [SIGN-[SIGN+ OCS

NUmero de PIN do plugue CN1 e cédigo de sinal
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[ Tabela de configuracao do sistema servo

Drives

DA180-S1R3
DA180-S1R8

DA180-S1R8
DA180-S2R8

DA180-S2R8

DA180-S4R5

DA180-S5R0

DA180-STR6

DA180-T4R5

DA180-S010

DA180-T4R5

DA180-S5R0

DA180-T3R5

DA180-STR6

DA180-T4R5

DA180-S010

DA180-S7R6

DA180-T3R5

DA180-S010

DA180-T4R5

Motores

Unidade de suporte  correspondentes

DA180

Série A, pacote B

ISMA20A-06

(0.2~1kW) ISMA20A-08

DA180

Codificagdo da Série

C

ISMA20A-13

(1~2kw)

Codificadores

Codificagdo magnética de
17 bits Codificagdo dptica
multivoltas de 23 bits

Codificador 6ptico
multivoltas de 23 bits

Codificagdo magnética de
17 bits Codificagdo dptica
multivoltas de 23 bits

Codificador 6ptico
multivoltas de 23 bits

Motores

IMS20A-04L10B30C-2

IMS20A-06M20B30C-2

IMS20A-06M40B30C-2

IMS20A-08M75B30C-2

IMS20A-08M10C25C-2

IMS20A-10M10C30C-2

IMS20A-10M10C30C-4

IMS20A-10M15C30C-2

IMS20A-10M15C30C-4

IMS20A-13M10C20C-2

IMS20A-13M10C20C-4

IMS20A-13M15C20C-2

IMS20A-13M15C20C-4

IMS20A-13M20C20C-2

IMS20A-13H85B15C-2

IMS20A-13H85B15C-4

IMS20A-13H13C15C-2

IMS20A-13H13C15C-4

Tipo de cabos

Linha de energia

Linha do
codificador

Linha do
codificador
(com bateria)

Cabode
alimentagdo

Linha do
codificador

Linha do
codificador
(com bateria)

Modelos de cabos de suporte recomendados

sem terminais

DAML-050-**-AF*-**

DBEL-04-**-D* (0/F) -0400

DBEL-06-"-D*(D/H)-0400

DAML-100-**-BF*-**

DBEL-06-**-B*(0/F)-0400

DBEL-06-**-B* (D/H) -0400

Observagdes: **Consulte a selecdo do conteldo do chicote elétrico nas paginas 17~20 do catédlogo

invt
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/ Sistema servo CA basico DA180

Solucoes

Solucao de controle de movimento servo
de barramento da INVT DA180

CANooen MWrocius

—.
EtherCAT. ™
m Frequéncia de resposta 2.0 kHz, jitter Suporta até 1 Ge\’xos de controle de movimento

de sinal de sincronizagdo inferior a
10 ns, jitter de sincronizagdo inferior
alus;

Contadores de alta velocidadede 8 ch

3 vezes a capacidade de sobrecarga,
poténcia de pico, supressdo de
vibragdo eficaz;

Pontos de E/S abrangentes

Ao
expandir

Max. 5 1 2pontos

Também pode ser expandido com unidades analdgicas, RTD e termopar

Ainércia da carga é identificada
automaticamente e o ajuste de
ganho é simples e facil de usar.

Ethernet

Protocolo de programagao,
Modbus TCP

Portas de comunicagdo | psz32+1ch

OpgBes flexiveis abrangentes

RS485*2ch
Permite a conexio com conversor de frequéncia, |
controle de temperatura, HMI, instrumentos e outros
equipamentos | USB2.0

B Barramento de rede de movimento EtherCAT, B Suporte a instrugdo de movimento de eixo

o ciclo de comunicagdo mais rapido é de Ims Uinico, como posicdo, velocidade e retorno
W Suporte a instrucdo multi-eixo, como B Oeixo principal pode escolher codificador

engrenagem eletrénica e cdmera eletrénica ou eixo imaginario, eixo real, entrada externa

Solucao de barramento de campo DA180 EtherCAT ——

O PLC compacto IVC5 pode controlar 16 eixos reais e 32 eixos virtuais para

facilitar o controle de movimento de vérios eixos.
Aplicativos de rotulagem

O IVC5 pode controlar servos de varios eixos e realizar paradas de desaceleragédo
durante a operagdo por meio de sinais de parada inseridos externamente.
Adequado para méaquinas de etiquetagem que podem executar uma parada de
posicionamento por meio de um sinal de detec¢do de terminal de etiqueta.

—
— Redugdo do
EtherCAT. Funciona continuamenteaté  Deseiamamento
que a entrada seja parada arada rapida

/—/\;~ ~
DA180-N i o

IVC5

SolucGes completas para maquinas de mascara

* Méquina de banda auricular plana de nove servos adota comunicacdo de barramento EtherCAT

* O cabo de rede conecta o servo para eliminar o processo de soldagem e os pontos gerais de E/S do equipamento economizando mais de
20 pontos

* O controle do ciclo de produgdo é mais preciso, a operacdo rapida é e mais estavel

* O controle adota o método de aceleragdo e desaceleracdo de curva quadrética, a
curva é mais suave e o impacto mecanico é menor

* Sob produgdo estével, a eficiéncia da produgdo pode chegar a 120 Wafer por minuto

e e
BERRED

DA180-N
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Fornecedor confiavel de solucdes em controle industrial e

eficiéncia energética

\,
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