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/ Introducéo

O DA200 Servo Sistema CA,de alto desempenho comercializado no Brasil com exclusividade pela
KALATEC AUTOMACAO (www.kalatec.com.br) foi desenvolvido pela INVT para atender a demanda
do mercado industrial, tem como objetivo auxiliar os clientes no desenvolvimento de maquinas,
processos e atualizacdo de equipamenos.

Um sistema que tem um excelente custo beneficio, para construtores de maquinas que desejam um
alto desempenho e flexibilidade nas operacdes.
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[/ Familia dos servo sistemas

Linha completa de produtos para varias aplicacoes e dispositivos que combinam e
facilitam a construcdo maquinas e sistemas.

Niveis de Servo Sistemas

DA180 Servo sistema CA basico  DA200 Servo sistema CA de alto desempenho DA300 Servo sistema inteligente

DA212 Servo sistema CA duplo DA213 Serco sistema CA triplex MHB800 Servo sistema CA eletro-
hidraulico
!
SL330 Servo sistema duplo SL320 ELO and ETU servo sistema SL310 ETO Servo sistema para tear
N para teares para tear )

Niveis de Servo Motores

Servo motores de Servo motores de Servo splindle Motores de Ima
baixa poténcia média poténcia refrigerado por fluido permanente

] S
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f Produto com excelente desempenho

® Alta resposta de velocidade

A velocidade de frequéncia de resposta de
velocidade pode chegar a 2,0kHz, melhorando 3vezes DA200
a taxa de processamento e reduzindo o tempo maior que

de ajuste,com o uso pleno de desempenho outro produto DA100
mecanico. 2kHz

DB100 650Hz

® Posicionamento preciso

Utiliza um encoder de 23 bits multi volta com
a resolucéo de 0,15 arc-segundo atingindo um 64
posicionamento preciso, operagdo estavel em ——
baixa velocidade.

O uso de um encoder absoluto garante que

0 motor ndo perdera a origem da posi¢cdo em
caso de desligamento ou falta de alimentagéo.

do que um

Aplicagdes e cenarios que requerem posigdes
absolutas com alta rigidez, como robd, maquina pick
and place SMD,centro de furagéo de alta velocidade,
maquina de corte e dobra, maquina de gravacéo e
fusinagem, maquinas CNC, mesas divisoras, etc.

QOutros produtos com encoder de 17 bit

® Varias interfaces de comunicacao

Field bus: Modbus, CANopen, PROFINET ou EtherCAT,
controle com acesso remoto, multi-eixo,
alta velocidade e controle de sincronismo.
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f Funcdes praticas avancadas

® Controle de malha fechada

Sinal da régua linear

Varias maquinas possuem um segundo encoder

ou régua linear para evitar erros de posicionamento,

provocados por folgas ou desgastes no sistema mecanico

O DA200 disponibiliza uma segunda entrada para

encoder ou régua linear instalada no eixo da Eixo acionado
maguina mantendo o controle de posicionamento
em malha fechada sem necessidade de interface
com outros dispositivos.

Sinal do encoder do motor

= Controle interno de posicionamento

Palavra controle Range de ajuste Padrao Unit Modo de controle

4 PR H PtP0.00
Controla até 128 posi¢des internas e com a segmento 00 P — 0 _ -

combinacao de comandos de sinais ( controle
Descrigéo geral

externo de 1/0O ou comunicacao ). Data bit Nome Fungéo
H . Bit0-3 MODE PTP modo de execugéo.

Para um controle simples de movimento, pode _
Bit4—7 OPT Atributo do segmento.

se utilizar um programa interno, para simplificar Bitg_11 ACC ACCIDEC Taxa de tempo.

a programagéo do PLC e até mesmo otimizar Biuz-15 SPD Tava de veloidade aho.

L. Bit16-19 DLY Taxa de tempo de atraso

um plano de pOSIClonamento. Bit20-23 cyL Ciclos de execuggo do segmento.

Bit24-30 JMP Pular para o préximo segmento

Descricdo do modo

MODO Significado

0 Parar depois de executar o segmento atual.

1 Pular para o préximo segmento apds a execucéo do segmento atual
2 Para ap6s a execucao circular. Se CMD is 1, circular € invalida

Pular para o préximo segemnto depois da execugao.

3 Se CMD é 1, circular é invalida

Description for OPT
Data bit Nome Fungéo

Insercéo. O segmento atual tem o previlegio execugédo

Bit4 INS terminada, sobre os outros segments executados ou ndo
Bit5 ovLP Sobreposicdo. Os segmentos atuais e proximos podem ser
sobrepostos para execucao.
Bit6—7 CMD Tipo de comando de posicéo. 0:posicéo incremental; 1: absolut
= Came Eletronico
Curso da lamina
e O perfil do came eletrdnico pode chegar » »
Alimentagao continua Cilindro da lamina superior
a 3600 pontos' do material de producéo Comprimento de
~ 2 @ corte
o Interpolacdo automatica pode ser - ®©
implementada entre dois pontos da curva, Gilindro de medida e velocidade | | [ &L — — — — — — _ = _
tornando 0os movimentos mecanicos mais Saida de pulso do encoder Cilindro da lamina inferior
suaves Servo motor

Redutor planetario
e O software servoplorer suporta configuracdo
e o plano do came eletrénico.

Sensor de referéncia de corte

e Aplicacdo mestre e escravos como faca
5 rotativa e corte em véo




m Controle de motor linear

Controla motores lineares, incluindo aqueles sem sensores magnéticos
Apos a deteccéo do polo magnético ser habilitada, o motor executa pequenos
movimentos avango e reverso para detecgdo dos pontos para inicializar.

Depois que a deteccgao é concluida, o servo esta pronto para o controle
de movimento.

Descricéo das funcfes

Para trabalhar com motores lineares de terceiros, a régua linear a ser
utilizada deve ter sinais ABZ diferenciais de 5V. A maxima velocidade
permitida € de 3Mhz por canal ou ortogonal de 12Mhz.

Sinais de sensores magnético (opcional), devem ser do tipo diferencial.

Caracteristicas

Um motor linear sem sensores magnéticos é usado, ele executa

primeira movimento quando ligado através da deteccédo do polo magnético
com pequenos movimentos FWD-e-REV para a detecgao do polo magnético
depois do rotor mover dentro de uma faixa de dentro de 2mm (configuravel).
O terminal da funcao de protecao de parada garante a seguranca linear

do motor.

A largura da banda ASR pode atingir 1kHz ou mais, e o tempo de ajuste

de posi¢édo é menor que 5 ms.

Identificando a inércia da carga

Fornecendo inércia on-line e offiline,

Identificando automaticamente os parametros de
ganho no sistema reduz o tempo de ajuste

invt

Configure os para-
metros do motor linear.

A
Determine seguéncia ‘

de fases do motor linear

l

Detecta os polos dos
magnéticos ‘

\ 4

Ajuste o peso da carga,
vibracao, e resposta.

v

‘Teste a maquina ‘
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/ Inteligente

® Filtro automatico/manual de ruido

Ruido Ruido |- Reducgéo da
. ~ . . . , anormal-Vib 3 anorma Vibragéo
A configuragéo simplificada do filtro de ruido DA Caracteristicas do dispositivo
consegue deteccao automatica de vibragcdo sem W ARessonancia
medi¢éo da frequéncia de vibragdo ™ Anti- Y !
KR ‘ 3\". r:slsonénci:a » . ‘

A I
\J
O ruido anormal e a vibragéo causada por ' ‘\ | Frequencia 'i\

dispositivos mecénicos podem ser reduzidos Caracteristica
filtro de ruido /

usando um filtro de ruido. l

O Drive DA200 carrega quatro filtros de ruido,

cada um com frequéncia que podem ser ajustadas Frequéncia_(_\
de 50Hz a 5kHz . de escaneamento A configuragao do filtro auto-adaptavel

(Dois dos filtros podem ser definidos automaticamente.) esta concluida

® Controle de vibrag&do em baixa frequéncia

Algoritmos especiais de controle de vibragdo de baixa frequéncia podem
ser usados para controlar efetivamente ressonancia mecanica de baixa
frequéncia e oscilagdo de controle na extremidade do balanco de uma
alavanca.

Vibragéo terminal 1/ Sensor de deslocamento

observa a vibragao

Objeto em movimento

Drive ﬁ
» Movimento
Fuso de esfera

Controlador
programavel

O controle de vibragao nédo é conduzido

O controle de vibragédo é conduzido



® Sincronismo de portico

Para sincronismo com alinhamento de dois eixos independentes
,0 controlador realiza um controle sincrono automatico,

sem a necessidade de controlador externo como PLC ou PC.
Quando o desvio de posicdo excede os valores permitidos,

um alarme é enviado para interromper a operacao do sistema.

Feedback posigéo 1 Feedback velocidade1 Feedback torque 1l

Cotrolador » (. Controlador
7’{ posicao A_» velocidade

Controlador _,{ Mestre
torque

Feedback posicdo 1l

Sincronismo poértico
compensagéo velocidade compensacao torque

_y Position ‘/", Controlador >()—
controller e e

velocidade
Feedback posi¢ao 2T Feedback velocidade ZT Feedback torque ZT

Sincronismo portico Controlador «—0O

portico A
Feedback posig¢ao :

Controlador
torque

Escravo

Diagrama para controle de sincronizagao de portico

m Controle de disturbio

Equipado com a fungao de controle de disturbio

para compensar a forga de atrito a baixas velocidades
e 0s pequenos deslocamentos sem trancos causados
por perturbacdes de carga e mudancas de
parametros, melhorando a robustez do sistema e
melhorando consideravelmente o comando apés o
desempenho.

m Compensacao do torque de atrito

Equipado com a fungéo de compensagéao de torque de
atrito para reduzir o impacto causado pelo atrito estatico
durante a comutag&o do motor e melhorar o comando
apo6s o desempenho em baixa velocidade de
funcionamento.
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(1) Sinal I/0 signal enviado para o eixo 1 do controlador

(2) Sinal I/0 sinal enviado para o eixo 2 do controlador

(3) Pulso de comando de posigao enviado para os dois eixos
pelo controlador

(4) Sinal de referencia de feedback de posigao enviado para
0 eixo 2 do eixo 1

(5) Sinal de refergncia de feedback de posicdo enviado para

do eixo 1 para o eixo 2
©)

EiEnn

() @)

Plataforma de movimento paralela
Detetor de alinhamento
le] N @
1 Jedededdadadadad bedededdedededededddedadadededed Eixo 1
O / O
‘ » Fuso de esfera
o
ISEEEEREN) S NSRS ESSSEEREESNE] Eixo 2
ol O
S

Detetor de alinhamento

m Ajuste simples do ganho e deslo-

camento

Os ganhos de velocidade e malha de posicado e a constante
de tempo do filtro podem ser ajustados automaticamente,
estabelecendo niveis de rigidez, reduzindo efetivamente o
comissionamento.

Dois grupos de ganhos podem ser definidos, e os ganhos
podem ser alternados através de entrada de 1/O, comunica-
¢ao ou variaveis internas, cumprindo demandas dos
processo flexiveis.

®m Observador de velocidade

Usando um sensor de velocidade para reduzir o impacto
produzido pela oscilagcdo do sinal de ruido e melhorar o
desempenho do sistema.
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[/ Software de operacdo amigavel

» |nterface do usuario conviniente e amigavel

» Funcles aprimoradas, facil de usar

= Manual de instrugdes incorporado, pratico p

ara comissionamento

11! Digital Configration - [Readonly] EI@
& B
Channel Func Select Active Mode Communication Con... Communication State State Feedback
= Type: Digital Input
b @ Ensbis Dable
Digital Input2 Ox0D:Zero spead ... () High @ Low F @ Disable | [l Invalid Wl Invalid
Digital Input3 0x04:Fault recover High Low Disable | (@l Invalid Ml Invalid
Digital Input4 Ox16:Emergency @) High @ Low ) Enabled@ Disable | @l Invalid Al Inwalid
Digital Inputs 0x19:Electronic g... | &) High @ Low () Enable@ Disable | [l Invalid Ml Invalid
Digital Input6 Ox1A:Electronic g... High Lowr Disable |l Invalid il Invalid
Digital Input? 0x01:POT High Low Disable | @l Invalid Ml Invalid
Digital Input8 0x02:NOT High Low Disable | @l Invalid Ml Invalid
Digital Input® 0x07:Position erro.. High Low F Disable | @l Invalid M Invalid
Digital Input10 | Ox08:Pulse input ... | ) High @ Low ™) Enable@ Disable | @ Invalid Ml Invalid
= Type: Digital Output
Digital Qutputl | 0x01:Servo ready () High @ Low ) Enable@ Disable | Jll Invalid M valid
Digital Qutput2 | 0x03:Fault output High Lowr Disable | Invalid il Invalid
Digital Qutput3 | 0x07:In position High Lowr Disable |l Invalid il Invalid
Digital Qutput4 | 0x0D:Speed zero High Low Disable | @l Invalid M valid
Digital Qutputs | 0x05:Brake off High Low F Disable | @l Invalid M Invalid
Digital Qutputsé | Ox0E:Torgue limit... | ) High @ Low ™) Enable@ Disable | @ Invalid Ml Invalid
As entradas e saidas digitais podem executar uma logica diretamente aos
terminais e com fungds distribuidas
= Analog Configration - [Readonly] E@
A E 000
{hnalog Trput || Analog Output |
Channel Func Select Offset(v) Deadzone(v) Gain Polar Over voltage(v) FilterTime(ms) Description
Analog input2 | 3:Speed C... 0.000 0.000) 100 Posi 0.000 1.0
Analog input3 |4:Torque ... 0.000 0.000) 300 Positi... 0.000 1.0

Analog inputl:0:0FF

Analog input2:3:Speed Command
{rpm)

Analog input3:4:Torque Command

%)

TR

Os parametros definim as entradas analogicas, sao ele:

ganho, deslocamento do zero e zona morta, conforme grafico acima.




A\ Alarm information - [Error UnCleary]

{d OB
Error Hacord |

“Erfor Code

- Error Record: 1

3 2-0 : Encoder fault - disconnect

+ Error Record: 2
+ Error Record: 3

MName

Power on time

Run time

Speed feedback of motor
Speed command of motor
Posttion feedback accumulation
Position command accumulation
Postion error

Torque feadback

DC bus voltage

Qutput voltage

Qutput current

Value Unit o

0/0/22/9:5:42 5
0/0/4/10:15:32 ]
0.0 r/min
0.0 r/min
0 pulse
0 pulse
0 pulse
0.0 %
320.9 v
0.0 vrms
0.00 Arms

Mostrador com informagées de falha em tempo real e ler informacgées de registro de falhas

|#1] Bulk Operate =l e =]
AHC T I ¥ 0=
Group Func Code Name Type Read Va... Actual Value Resolution Min Max Unit Description i
PO P0.56 Acceleration S... intl6 o o 0 o 1000 ms
PO P0.57 Deceleration ... | intl6 o o o o 1000 ms
PO P0.58 Zero speed cl... |intle 1] 1] o o 3 -
PO P0.59 Zero speed d... intl6 30 30 1] 10 20000 r/min
PO PO.60 Torque comm... intle BUS input 2 0 0 3 -
PO PO.61 Torque comm... intl6 T-SIGN... 0 0 0 1 -
PO P0.62 Gain of Analo... |int32 100 100 0 o 2000 0.1
PO P0.63 Polarity of An... int16 Positive | 0 1] 1] 1 -
PO P0.65 Dead zone of ... | int16 0.000 0 3 0 Z v
PO PO0.66 Internal torgu... int16 0.0 1} 1 -500 500 %
PO PO.67 Speed limitati... |intl6 Internal.. 1 1] o 1 -
PO P0.68 Torque comm... intl6 1} o 0 1} 10000 ms
PO PO.69 Quick stop time | int16 500 500 i} (1] 10000 ms m
PO P0.70 Speed limitati... |intl6 Single-t... 0 0 o 1 -
PO P0.20 Control mode ... int16 100 100 1] 1 1000 r/min =
PO Control mode ...|int32 -1 -1 0 -1 8388608  pulse

Read finished total:62parameters,0 parameters!

Operate Percentage

A funcao de leitura em massa pode armazenar parametros para arquivos para copia facil

de parametros

Funcéo abundante de controle de aplicativos para execugao e opercao piloto.

invt
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/Aplicacdes

Braco do robd

Descri¢cdo do funcionamento
e Alta velocidade e precisédo: DA200 com EtherCAT utiliza um

encoder absoluto de 23-bit , alcancando uma repetibilidade,
precisdo de 0,01lmm e uma frequencia de resposta de 2,0kHz

« Alta rigidez e flexibilidade: O controle e preciséo da alta veloci-
dade em ratreamento continuo de processos e em trés dimen-
sBes, garatem flexibilidade e precisdo para o movimento do
robd, aplicavel a processos de alta efeciéncia como: solda,
cortes, aplicagéo de adesivos, compativeis com a maioria dos
controladores de robds articulados.

* Ajuste automatico de ganho atinge um 6timo desempenho
para cada junta do robé.

Descri¢cdo do funcionamento

» DA200 suporta motores lineares, sem necessidade de um drive
intermediario, apresentando uma saida de alto torque, resposta
dindmica mais rapida, e maior aceleragdo, sendo uso total do excelente
desempenho do motor linear.

* Melhorando a eficiéncia da producgéo do die bonder, através do
posicionamento rapido de alta precisdo e posicionamento repetitivo
com a melhora da precisao através do controle de detecgao de
posicao linear e em malha fechada.

« Controle de vibragcdo, em malha fechada integral, controle de baixa

frequéncia , controle de fric¢do, controle de compensacéao de torque
por atrito, filtro manual/automatico de degrau.

« Ciclo de Die Bonding reduz para 100ms.




Bobinamento da célula de litio

Descri¢cdo da funcionamento
* O DA200 com motores lineares, sem necessidade de tracao
intermedidria, com saida de torque mais forte, resposta dindmica
mais rapida e maior aceleracéo, fazendo uso total do desempenho
mecénico avancado.

e Programa integrado de desbobinar e corregcdo com excelentes
algoritmos, alcangando bobinamento rapido, corte de alta preciséo,
com menor flutuacdo no tensionamento, controle constante de
velocidade linear estavel, melhorando a resposta.

e Com o came eletrOnico incorporado, atinge uma alta velocidade de
bobinamento variavel/constante e mudanca rapida através de uma
Unica tecla sem definir qualquer parametro de dimensédo da execugéo
da bobinagem

e Com a utiliza¢d@o dos I/0 incorporados, reduzindo os custos de fiagdo
e manutengao.

¢ Curvas sinuosas séo feitas através do auto ajuste, sem a
necessidade de definir quaisquer parametros do bobinamento
sinuoso.

Maquina classificadora de LED

Descrigédo da funcionamento

« DA200 com alta velocidade e excelente resposta aumenta a
frequéncia do motor e melhorar os ganhos com resposta dinamica
rapida e curto tempo de sintonia, otimizando execu¢éo da operacao.

« O uso do motor de alto torque com algoritmos avangados pode
atingir otimo controle de posicionamento e preciséo e funcionamento
estavel de baixa velocidade com alta rigidez sem microvibracoes.

« A velocidade maxima chegou a 72.000 pecgas/h, uma das mais altas
taxa de produtividade da industria.

o Mesa rotativa com grande inércia, alta taxa de desaceleragéo,
temperatura reduzida do motor e baixo nivel de ruido

« A eficiéncia do trabalho melhorou em 80% e a taxa de
rendimento melhorou muito.

invt
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[ Aplicacoes

Maquina SMT totalmente automatica

Descri¢ado do funcionamento

e Para um 6timo controle de vibragéo, o DA200
pode eliminar totalmente a ressonancia e controlar
a vibragdo com resposta rapida, garantindo que a
magquina funcione de forma estavel.

o Algoritmos de controle de de porticos garantem
a precisdo de execugao.

e Caracteristica de mudanga de posi¢édo on-line
em tempo real com acuracidade na posi¢éo.

e Com recursos de alta velocidade e precisao, ajundam
na melhoria da eficiéncia da maquina.

Méaquina de gravura e usinagem de vidro

Descrigcdo do funcionamento

e O uso do DA200 com compensagao de disturbio, reduz o
atrito que causa vibragBGes e permite que a maquina alcance
cortes sem marcas e linhas e arcos suaves.

« Excelente controle de distdrbio compensa o imcémodo
do impacto da carga causada por mudancas de parametros,
melhorando a robustez do sistema e o desempenho do
comando.

e Importagdo de CADs pelo controlador com varios tipos de graficos
necessita um otimo desempenho dos servo para a otimizagéo dos
tracos no vidro.

o Entrada de pulso de comando de 4MHz.

o Ajuste de ganho e comutacéo inteligentes, sao os principais
fatores implementados na maquina.

» Protecdes do drive, com adaptabilidade ao ambiente garante
operacgédo confiavel em um abiente industrial.




f Codigos dos Servo Drives

@ @ ®

Simbolo Produto Simbolo
@ % Servo sistemas @ 2
4
Simbolo  Categoria Produto
@ DA200 Servo drive Simbolo
E
S
Simbolo Poténcia Nominal @ C
OR1 100W N
OR2 200W F
OR4 400W D
OR7 750W
1RO 1.0kW ’
1R5 1 5KkW Simbolo
@ 2R0 2.0kW 0
3R0 3.0kW 7
4R4 4.4kW
5R5 5.5kW
7R5 7.5KW Symbol
011 11KW @ XXXX
015 15KkW 0020
022 22kW
037 37kW
045 45kW Observagoes:
055 55kW

invt
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SV-DA200-0R4-2-E 0-XXXX
@ ® ®

Tensao

220VAC
400VAC

Tipo do Drive
Pulso
Padrao
CANopen bus
EtherCAT bus
PROFINET bus
PROFIdrive bus

Tipo de Encoder

Encoder Foto-eletronico
Resolver

Lot no.

Lote de Fabricagao no.
Motor linear.

(1).Inclui encoder incremental foto-eletronico 2500-PPR,absoluto multi-voltas 17-bits

17 bits, e encoder absoluto multi-voltas 23-bit.
(2).Lot no. 00Z0 é para motor linear,e devera ser “0” (nominimente o tipo do encoder
devera ser foto-eletrénico)

Fungdes para drive (range de baixa poténcia : 100W-5.5kW)

Tipo Drive  Simbolo %ﬁﬁg%da aﬁgféz?ca Se%ﬂﬁggﬁg STO RS485 CANopen PROFINET PROFIdive —EtherCAT EESS;?” Resolver
16 bits eletrénico
Pulse EO vV X vV X Vv X X X X vV X
badrao S0 v v v vV v X X X X v X
s7 v vV vV vV vV X X X X X vV
co X X v X X v X X X v X
Bus Fo X X vV X vV X vV X X v X
NO X X V4 X X X X X v vV X
DO X X vV X vV X X Vi X vV X
Funcgdes para drive (range de média poténcia :7.5W-55kW)
Tipo Drive  Simbolo %gﬁg%da :%Egi%f%?ca SeEﬂﬁg‘gﬁg STO RS485 CANopen PROFINET PROFidive EtherCAT e|:£§%2? Resolver
Padrao SO Vv vV vV Vv Vv Vv X X X vV X
S7 vV v v Vv vV vV X X X X v
NO X X vV vV X X X X vV Y% X
Bus N7 X X vV v X X X X v/ X vV
FO X v vV vV Vv X Y% X X v X
F7 X Vv vV 4 v X vV X X X v

14
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[/ Modelos dos servo drives

Modelos dos drives e tamanhos dos invélucros

Entrada Saida

Modelo Tamanho do involucro

Tens&o (V) Corrente nominal (A) Potencia(kW) Corrente nominal (A)
SV-DA200-0R1-2 1PH/3PH 220 0.9/0.4 0.1 1.3 A
SV-DA200-0R2-2 1PH/3PH 220 1.8/0.8 0.2 1.8 A
SV-DA200-0R4-2 1PH/3PH 220 3.6/1.5 0.4 3.3 A
SV-DA200-0R7-2 1PH/3PH 220 6.8/2.8 0.75 4.5 B
SV-DA200-1R0-2 1PH/3PH 220 9.1/3.7 1.0 5 B
SV-DA200-1R5-2 3PH 220 5.6 1.5 7.6 B
SV-DA200-2R0-2 3PH 220 7.5 2.0 10 D
SV-DA200-3R0-2 3PH 220 11.2 3.0 I3 D
SV-DA200-4R4-2 3PH 220 16.5 4.4 16.5 D
SV-DA200-1R0-4 3PH 400 2.1 1.0 3.5 B
SV-DA200-1R5-4 3PH 400 3.1 1.5 4.5 B
SV-DA200-2R0-4 3PH 400 41 2.0 6.5 C
SV-DA200-3R0-4 3PH 400 6.2 3.0 8.5 C
SV-DA200-4R4-4 3PH 400 9.1 4.4 12 D
SV-DA200-5R5-4 3PH 400 11.3 5.5 16 D
SV-DA200-7R5-4 3PH 400 {555 78 25 F
SV-DA200-011-4 3PH 400 22.7 1" 33 F
SV-DA200-015-4 3PH 400 31 15 50 F2
SV-DA200-022-4 3PH 400 45.4 22 66 G
SV-DA200-037-4 3PH 400 76 37 90 G
SV-DA200-045-4 3PH 400 93 45 112 H
SV-DA200-055-4 3PH 400 113 55 134 H

Especificacao do resistor de frenagem

Resistencia min. permitida
do resistor de frenagem externo

Selegcao do modelo do filtro EMI

Modelo do filtro EMI

Resistor interno

Esp.resistor externo. Modelo do drive

Modelo do drive

SV-DA200-0R1-2 / 60Q SV-DA200-0R1-2
SV-DA200-0R2-2 / 60Q SV-DA200-0R2-2
SV-DA200-0R4-2 / 60Q SV-DA200-0R4-2

FLT-P04006L-B

SV-DA200—-0R7-2 30Q60W 30Q SV-DA200-0R7-2
SV-DA200-1R0-2 30Q60W 30Q SV-DA200-1R0-4
SV-DA200-1R5-2 30Q60W 20Q SV-DA200-1R5-4
SV-DA200-2R0-2 15Q120W 15Q SV-DA200-1R0-2
SV-DA200-3R0-2 15Q120W 15Q SV-DA200-1R5-2
SV-DA200-4R4-2 15Q120W 15Q SV-DA200-2R0-4 FLT-P04016L-B
SV-DA200-1R0-4 60Q60W 60Q SV-DA200-3R0-4
SV-DA200-1R5-4 60Q60W 60Q SV-DA200-2R0-2
SV-DA200-2R0-4 60Q60W 40Q SV-DA200-3R0-2
SV-DA200-3R0-4 60Q60W 30Q SV-DA200-4R4-4
SV-DA200-4R4-4 30Q120W 30Q SV-DA200-4R4-2 FLT-P04032L-8
SV-DA200-5R5-4 30Q120W 30Q SV-DA200-5R5-4
SV-DA200-7R5-4 / 30Q SV-DA200-7R5-4

FLT-P04045L-B

SV-DA200-011-4 20Q SV-DA200-011-4

-

/
SV-DA200-015-4 / 15Q SV-DA200-015-4 FLT-P04065L-B
SV-DA200-022-4 / 10Q SV-DA200-022-4 FLT-P04100L-B
SV-DA200-037-4 / 10Q SV-DA200-037-4 FLT-P04100L-B
SV-DA200-045-4 / 5Q SV-DA200-045-4 FLT-P04150L-B
SV-DA200-055-4 / 5Q SV-DA200-055-4 FLT-P04150L-B

DA200%412019.3.6.indd 16

o

Observagao: Os modelos de filtro EMI na tabela s&o modelos de filtro INVT,
usados na extremidade de entrada da alimentaca.

2019-03-29 11:05:43
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Dimensdes dos drives com involticros F e F2 Dimensao do drive com invollicro G
] D A
m|
Dimensé&o do drive com involtcro H
Tama- Dimensdes Dimensdes de instalagao Furo
il Modelo (mm)
H(mm) W(mm) D(mm) A(mm) B1(mm) B2(mm) W1(mm)
SV-DA200-0R1-2
A SV-DA200-0R2-2 170 45 170 33 162 185 225 M4(D5)
SV-DA200-0R4-2
SV-DA200-0R7-2
B SV-DA200-1R0-2 170 67 180 54 162 185 25 M4(®5)
SV-DA200-1R5-2
SV-DA200-2R0-2
D SV-DA200-3R0-2 245 92 190 79 237 260 45 M4(D5)
SV-DA200-4R4-2
SV-DA200-1R0-4
B 170 67 180 54 162 185 25 M4(®5)
SV-DA200-1R5-4
SV-DA200-2R0-4
C 170 84 180 71 162 185 42 M4(®5)
SV-DA200-3R0-4
SV-DA200-4R4-4
D 245 92 190 79 237 260 45 M4(®5)
SV-DA200-5R5-4
SV-DA200-7R5-4
F 342 230 208 210 311 / / M5(®6)
SV-DA200-011-4
F2 SV-DA200-015-4 407 255 238 237 384 / / MB(®7)
SV-DA200-022-4
G 555 270 325 130 540 / / MB(®7)
SV-DA200-037-4
SV-DA200-045-4
H 554 338 328 200 535 / / M8(® 10)
SV-DA200-055-4
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/ Sistema servo CA série DA200

[ Parametros técnicos do servo drive

Série DA200 servo drive (100W-55kW)

Especificagao Descrigéao
Al Entrada de Tensao 220 Vca Monofasico/Trifasico 220Vca(-15%)~240V(+10%) 47Hz ~ 63 Hz
imenta-
gao Entrada de tensdo 380 Vca Trifasico 380Vca(-15%)~440V(+10%) 47Hz ~ 63Hz
10 entradas modelo padrao, modelo pulso e Modelo com. CANopen; 7 entradas para modelo
Entradas Ethercat; 7 entradas modelo PROFINET (fungées podem ser configuradas pelos pardmentros
Sinal de relevantes)
controle Saidas 6 saidas para o modelo padrao,pulso e modelo CANopen; 4 saidas para modelo Ethercat;
4 saidas para modelo PROFINET(func6es podem ser configuradas pelos paramentros relevantes)
E—_— 3 entradas modelo padrdo (uma entrada 16bit, duas entradas 12bit)
ntradas
Analégicas 2 entradas para os demais modelos (duas entradas 12bit)
Saidas 2 saidas( saidas para monitoramento)
Entradas 1 entrada (uma entrada diferencial e uma entrada coletor aberto)
Sinal de pulso
Saidas 1 saida (uma saida diferencial (A+, A-; B+, B-; Z+, Z-) ou saida coletor aberto (A; B; Z2))
Portas
Encoder . - . )
A Entradas Interface para encoder incremental (encoder secundarioou régua linear)
secundario
USB 1:1 Software de comunicacdo com PC(padrao)
RS485 1:n comunicagéo (padréo)
CANopen 1:n comunicagéo (padréo)
comunicagdo
PROFINET 1:n comunicagéo (padréo)
PROFIdrive 1:n comunicagao (padréo)
EtherCAT 1:n comunicagao (padréo)
Terminais sTO STO (Safe Torque Off) (de acordo com a ultima edigdo das normas Europeia)
de seguranca Opcional para os modelos pulso, CANopen, Ethercat, Profibus, Profidrive.
1.Controle posigao; 2.Controle velocidade; 3.Controle torque;
Modo d ntrol 4. Modo posigao/velocidade chaveando; 5.Modo velocidade/torque chaveando;
odo de controfe 6. Modo Posigao/torque chaveando; 7. Controle total malha fechada; 8 Modo CANopen
9. Modo Ethercat
Entrada 1.Liberacdo do pulso residual; 2.Entrada de pulso de comando desativada;
de controle 3.Relagdo de engrenagens eletronicas chaveada, 4. Mudanga do controle de vibragéo
Control output Saida da posi¢do completa
Méaxima velocidade Acoplador foto-eletronico: entrada diferencial 4MHz,
pulso de entrada entrada coletor aberto 200kHz
Modo entrada de pulso 1. Pulso+diregao; 2. CW+CCW; 3. Quadratura de encoder
Controle de Entrada Engrenagem
Fungao e de pulso cletrénica 1/10000-1000
Filtro 1. Filtro de comando suavisamento;

2. Filtro FIR (finite impulse response)
- . Pode executar o limite de torque sentido horario/anti-horario
Entrada analégica  Limite de torque
separadamente
C_ontrovle &) Pode controlar vibragao frontal de 5-200Hz e vibragdo da maquina
vibracao
1. Pode executar qualquer configuracdo de divisdo de frequencia que esteja abaixo da

Saida pulso taxa de resolucdo do encoder;
2. Fungao de inversao de fase B
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Servo Drive Série DA200 (100W-55kW)

Especificacbes
Controle de Entrada

Controle de saida

Entrada analégica

Controle de

velocidade Conpaindn ¢t

velocidade interna

Comando velocidade
ajuste acel/desac.

Fixar velocidade
zero

Filtro de comando
da velocidade

Comando velocidade
controle desvio zero

Funcao Entrada de
Controle

Saida de controle

Entrada analégica
Torque control

Limite de
velocidade

Filtro comando
de torque

Comando torque
controle desvio zero

Planejamento de
posicdes

Plano posigéo

interno Ajuste da posicao

Homing
Protegao do hardware

Protecao Protegao do software

Protegao e
registro de falhas

Temp Operagao
Temperatura
Temp Armazenagem

Humidade relativa
Ambiente operagao e armazenagem

Nivel IP
Altitude

Vibragao

Descricao

1. Selegao de velocidade comando interno 1;
2. Selecdo de velocidade comando interno 2;

3. Selecao de velocidade comando interno 3;
4. Fixar velocidade zero

Velocidade atingida, etc.Velocidade atingida, etc.

Entrada Pode definir a entrada de comando de velocidade com base
comando velocidade = na tens&o analégica CC+10V

Entrada limite Pode realizar limite de velocidade no sentido

velocidade horério/anti-horério separadamente

Pode comutar até 8 velocidades internas com base no controle de entrada externo

Definir o tempo aceleragéo/desaceleragao separadamente ou definir acc/dec da curva S

Em modo de velocidade, a funcéo fixar a velocidade zero pode ser definida como uma palalvra
ou modo de posicao

Filtro de retardo do primeiro comando de velocidade da entrada analégica
Pode realizar o controle do desvio do zero por interferéncia/ruido com preciséo 0,3mV
Entrada para fixar a velocidade zero, etc.

Velocidade atingida, posicao atingida, etc.

Entrada de comando Entrada de comando de torque analégico,pode ser ajustada e
de torque polarizada com tensao analogica, precisao de 4,88mV

Entrada do limite

. Pode realizar limite d velocidade analégica
de velocidade

O limite de velocidade pode ser difinido por meio de parametros
Filtro de retardo do primeiro comando de torque da entrada analdgica

Pode realizar o controle do desvio do zero por interferéncia/ruido com preciséo 4.88mV

Pode definir a realizacdo de um plano de interno de 128 posicdes internas
suporta controle de posigdes através de comunicacao

1. Posicéao; 2. Velocidade; 3. Tempo de Acel; 4. Tempo de Desac;
5. Timer Parada; 6. Varias condi¢cdes de saida; 7. Modo de operacao

1. Sinal de fim de curso; 2. Sinal Z de encoder;
3. Sinal de fim de curso + Sinal Z de encoder 4.Sinal limite de torque

Sobre teséo, sub tenséo, sobre corrente, sobre velocidade, sobre carga,
sobre aquecimento, sobre carga resistor de frenagem,falha encoder, etc.

Registro de falhas, falha inicializagéo, Erro distribuicao de I/0,
desvio de posi¢ao elevado, etc.

1.Pode registrar até 10 falhas
2.Pode registrar o valor do parametro chave quando a falha ocorre

0~45¢c

-20 ~ 80 (sem congelamento)
90%RH(sem condensagao)
IP20

Abaixo 1000m

<5.88m/s 2, 10-60Hz (desde que nao trabalhe no ponto de ressonancia)

18




/ Sistema servo CA série DA200

/ Tabela da Configuracao dos Servo Drives

1PH/3PH 220V

Servo
drive

SIZE A SIZEB SIZED
SV-DA200-0R1-2  SV-DA200-0R2-2  SV-DA200-0R4-2  SV-DA200-0R7-2 SV-DA200-1R0-2 SV-DA200-1R5-2  SV-DA200-2R0-2 SV-DA200-3R0-2  SV-DA200-4R4-2

SV-MLO4-0R1G-2 SV-MLOG-OR2G-2 SV-MLOG-0R4G-2 SV-MLOBOR7G-2 SV-MM13-1ROE-2 SV-MM11-1R5G-2 SV-MM13-2ROE-2 SV-MM13-3ROE-2 SV-MM18-4R4B-2

Servo
N - SV-MHOB-0R2G-2 SV-MHOB-0RAG2. SV-MHO8-OR7G-2 SV-MLOB-TROF2 SV-MM13-1R5E-2 - SV-MM18-3R0B-2 -
3PH 400V
Servo
drive
SIZEB SIZEC SIZED
SV-DA200-1R0-4 SV-DA200-1R5-4 SV-DA200-2R0-4 SV-DA200-3R0-4 SV-DA200-4R4-4 SV-DA200-5R5-4
Servo SV-MM13-1ROE-4 SV-MM13-1R5E-4 SV-MM13-2ROE-4 SV-MM13-3ROE-4 SV-MM18-4R4B-4 SV-MM18-5R5B-4
motor SV-ML08-1ROF-4 - - SV-MM18-3R0B-4 -
Servo
drive
SIZEF SIZEF2 SIZEG
SV-DA200-7R5-4 SV-DA200-011-4 SV-DA200-015-4 SV-DA200-022-4 SV-DA200-037-4
Servo SV-MM18-7R5B-4 SV-MH20-011B-4 SV-MH200015B-4 SV-SH26-022B-4 SV-SH26-035C-4

motor SV-SM18-7R5B-4 B B -

Servo
drive
SIZE H
SV-DA200-04504 SV-DA200-055-4
SeVO gy SHo6-044E-4 SV-SH26-055C-4
motor
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/ Modelos dos Servo Motores

Codificacao

SV-M M 13-3R0 E-4-1 A 0-XXXX

© @ 8 @

Simbolo
@ SV

Produto

Servo Sistema

Simbolo Produto
@ M M series
C C series
S S series
Simbolo Nivel de Inércia
L Baixa Inércia
@ M Média Inércia
H Alta Inércia
Simbolo Tamanho Flange
Motor
04 400
06 60
08 80
@ 11 110
13 130
18 180
20 200
26 263

®

@

® ® @ ® @ 4

Simbolo Poténcia Nominal

OR1
0R2
OR4
OR7
OR8
1RO
1R2
1R3
1R5
1R8
2R0
3RO
4R4
5R5
7R5
011
015
022
037
045
055

Simbolo
A

B
E
F
G
Simbolo

2
4

100W
200W
400W
750W
800W/850W
1.0kW
1.2kW
1.3kW
1.5kW
1.8kwW
2.0kW
3.0kW
4.4kW
5.5kW
7.5kW
T1KW
15kW
22kW
37kW
45kW
55kW

Velocidade Nom.

1000rpm®@
1500rpm
2000rpm
2500rpm
3000rpm

Tensao
220VAC
380VAC

Simbolo Tipo Encoder
1 Incremental 2500-PPR
incremental
4 Absoluto Multi - Volta ©
17-bit
7 Resolver
9 Absoluto Multi Voltas
23-bit
Simbolo Eixo de conexao
@ A Sdlido, com furo
rosqueado e chaveta
B Eixo Sdlido ©
Simbolo Optional parts
0 Com selo no eixo, sem freio
1 Sem selo e freio @

5 Com selo no eixo e com freio
@ ima permanente

Sem selo no eixo mas

3 i0 ima @
com freio ima permanente
4 Com selo no eixo e
freio eletromagnético )
&) Sem selo no eixo e com freio *’

Simbolo Lot no.
@ XXXX

Numero Lote de Fabricagéo

Observagdes:

(1): © motor com flange 40 suporta apenas encoder de 2500ppr e absoluto 17 bits.

(2): Para motores especiais, o prazo de entrega sera maior.

(3): Encoder absoluto multi voltas 17bits sera aplicado nos motores de flange 40.

(4): Quando utilizado um freio eletromagnético, ha uma folga (< 0,5°) na diregdo
da rotacao se o freio estiver acionado. Preste atengao nas aplicacdes com eixos
verticais. Nao ha esta folga quando o freio for do tipo ima permanente

(5): Nao ha necessidade de preencher ao selecionar o modelo pela primeira vez.
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/ sistema servo CA série DA200

[ Parametros Técnicos dos Servo Motores

Especificagcdo Motor (2500-PPR/Absoluto Multi Voltas/resolver)

Modelo Motor Potencia Corrente  Corrente Torque Torque Velocidade =~ Maxima Inérica Rotor Tenssio Peso
(2500-PPR/Absoluto Multi-Voltas/ Nominal Nominal  de Pico Nominal de Pico Nominal Velocidade  sem/com Freio sem/com Freio
resolver) (kW) A) A) (Nm) (Nm) (rpm) (rpm) (kg. cm) (kg)

ML series Baixa Inércia

SV-ML0O4-0R1G-2-0AO 0.1 0.6 1.2 0.32 0.64 0.051/0.055/# 0.47/0.67
SV-ML06-0R2G-2-[0AC] 0.2 1.5 4.5 0.64 1.92 3000 5000 0.198/0.29/0.21 1.4/1.6
SV-ML06-0R4G-2-TJAC] 0.4 2.8 8.4 1.3 3.9 0.33/0.42/0.34 220 1.8/2.0
SV-ML08-0R7G-2-0JAC0  0.75 4.5 13.5 24 7.2 1.28/1.51/1.41 3.0/3.5
SV-MLO8-1ROF-2-JAC 1.0 4.3 11.4 4.0 11.4 2500 3500  2.08/2.31/2.21 4.8/5.3
SV-ML08-1ROF-4-JAC 1.0 2.5 7.2 4.0 10.4 3100 2.08/2.31/2.21 380 4.8/5.3
MM/SM series Média Inércia
SV-MM11-0R8E-2-[JAC] 0.8 3.5 10.5 4 12 2000 3000 5.4/6.7/# 6/7.7
SV-MM11-1R2E-2-00AC] 1.2 ZI% 1815 6 18 7.6/8.9/# 7.9/9.6
SV-MM11-1R2G-2-AO 1.2 5 15 4 12 5.4/6.7# 6/7.7
SV-MM11-1R5G-2-JAC 1.5 6 18 5 18 3000 4000* 6.3/7.6/# 6.8/8.5
SV-MM11-1R8G-2-JAO 1.8 6 18 6 18 7.6/8.9/# 7.9/9.6
SV-MM13-1R0OE-2-0JAO 1 4.8 14.4 4.78 14.3 6.4/8.3/7.19 290 5.8/7.5
SV-MM13-1R5E-2-[AC 1.5 7.6 22.8 7.16 214 2000 3000 9.3/11.2/10.09 7.1/8.8
SV-MM13-2R0E-2-AO 2 9.5 28.5 9.55 28.6 12.2/14.1/12.99 8.4/10.1
SV-MM13-3R0OE-2-[JAC 3 13.6 40.8 14.3 42 18/19.9/18.79 10.8/12.5
SV-MM13-2R3B-2-AO 2.3 8.7 18.9 15 34.5 1800  18/19.9/18.79 10.8/12.5
SV-MM18-3R0B-2-[JAC] 3 12.4 31 19 47 1500 2000 70.6/84.4/78.3 19.5/27.8
SV-MM18-4R4B-2-C0AC] 4.4 16.4 41 28 68 97.7/111.5/104 24.2/32.5
SV-MM13-1ROE-4-JAO 1 2.8 8.4 4.78 14.3 6.4/8.3/7.19 5.8/7.5
SV-MM13-1R5E-4-0A 1.5 4.5 135 7.16 21.4 2000 3000 9.3/11.2/10.09 7.1/8.8
SV-MM13-2R0E-4-JA 2 55 16.5 9.55 28.6 12.2/14.1/12.99 8.4/10.1
SV-MM13-3ROE-4-JAC] 3 7.8 234 14.3 42 18/19.9/18.79 10.8/12.5
SV-MM18-3R0B-4-JAC 3 7.5 18.7 19 47 70.6/84.4/78.3 380 19.5/27.8
SV-MM18-4R4B-4-A0 4.4 10.3 25.7 28 68 2000 97.7/111/5/104 24.2/32.5
SV-MM18-5R5B-4-JAC] 55 12.8 25.6 35 70 1500 125/138.8/131.2 28.8/37.2
SV-MM18-7R5B-4-0AC 7.5 20 40 48 96 173.3/187/179.5 40/46.5
SV-SM18-7R5B-4-AC 7.5 23.1 46.2 48 96 2500 183.3/197/190 46/52.5
MH/SH series Alta Inércia
SV-MH06-0R2G-2-JAL 0.2 1.5 4.5 0.64 1.92 0.42/0.52/0.43 1.5M1.7
SV-MHO06-0R4G-2-IAO 0.4 2.8 8.4 1.3 3.9 3000 5000 0.67/0.76/0.68 2.0/2.2
SV-MHO08-0R7G-2-0JAC]  0.75 4.5 13.5 2.4 7.2 2.5/2.73/2.63 220 3.3/3.8
SV-MH13-0R8B-2-JAL]  0.85 4.8 13 5.41 14.3 2400 13.9/#/14.7 6.6/8.3
SV-MH13-1R3B-2-JAC 1.3 7.2 18.9 8.27 214 1500 19.9/#/20.8 7.95/9.65
SV-MH13-0R8B-4-[AL 0.85 3.1 7.5 5.41 14.3 2900 13.9/#/14.7 6.6/8.3
SV-MH13-1R3B-4-CJAC 1.3 4.5 11.5 8.27 21.4 19.9/75/20.8 7.95/9.65
SV-MH20-011B-4-CAO 11 22.7 69 70 175 1800 98.3/106.3/# 49/67
SV-MH20-015B-4-CAO 15 42.5 107 95.5 240 1500 2300 119/M1271# 66/86
SV-SH26-022B-4-[JAC 22 61 153 140 350 2100 390/#/412 380 103/133
SV-SH26-031B-4-JAC 31 65.3 98 196 294 1800 380/#/402 115/145
SV-SH26-035C-4-00AC €5 74.6 202 187 468 1800 2500 380/4#/# 118
SV-SH26-044E-4-JAC] 44 100 270 210 525 2000 2500* A47 [#/]# 121
SV-SH26-055C-4-AL 56 104.6 285 290 725 1800 1900 T28/#/# 159

Classe de Isolagao Classe F (155°C)

Protecéao IP IP65 (MH20/SH26: IP54)

Temperatura Ambiente Temperatura -20°C - 40°C (sem congelamento); Humidade relativa 90% (sem condensacéao)

Observacoes
(*) Confirme a velocidade méxima com o fabricante.

(#) aserinformado

21




L "sEm

(. T

invt

/ Dimensoes para instalacao do servo motor

Nota: As dimensdes da estrutura do motor podem variar com a modificagao do desenho.
Se vocé tiver duvidas quanto as dimensdes do motor, entre em contato com a equipe de
vendas antes de proceder com a solicitagéo.

Motor flange 40 dimens6es do motor unidade: mm)

Modelo Motor
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/
Resolver

SV-ML04-0R1G-2-JA

L(mm)
. Com Freio
e eletromag.
90 124

| — R -
3/ _
| s
~ A |
B%'l i - - N g
TR —— N
[ %
= 3 -
waiis/ ”s 4035 — 048
an 3h9
9.2

Motor flange 60 dimens&es do motor (unidade mm)

Modelo Motor
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/
Resolver
SV-ML06-0R2G-2-[JAC]
SV-ML06-0R4G—-2-JAC]
SV-MH06-0R4G-2-JA

SV-MH06-0R2G-2-[A]

L(mm)

Sem Com Freio Com Freio
Freio  Ima Perm Eletrom.

115 152 152
139 176 176

147 191.5 191.5

120.5 165.5 165.5

Motor flange 80 dimens6es do motor (unidade: mm)

#50.9 425 (7)

45.5

e
%%E

Modelo Motor
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/
Resolver
SV-ML08-0R7G—-2-[0AC]
SV-MH08-0R7G—-2-[JAC]

SV-ML08-1ROF--CAO

L(mm)

Sem Com Freio Com Freio
Freio Ima Perm. Eletrom.

140 186.5 186.5
151 204.5 204.5

172 218.5 218.5

i —

M5*10

59 03(h9)

ts5
11

9143 o11(h6)

5

LW

M5*10

63,03 (h9)

3198013 (h6)
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/ Sistema servo CA série DA200

/ Dimensoes para instalacao do servo motor

Nota: As dimensdes da estrutura do motor podem variar com a modificagao do desenho.
Se vocé tiver duvidas quanto as dimensées do motor, entre em contato com a equipe de
vendas antes de proceder com a solicitagao.

Motor flange-110 dimensdes do motor (unidade: mm)

55 L )
Modelo Motor L(mm) 12
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/ Sem Com Freio Com Freio 5
Resolver Freio Ima Perm. Eletrom.
M6 20
SV-MM11-0R8E-2-JAL] ~| ~ A
189 245 263 5§ e | D — L
SV-MM11-1R2G-2-JA0] 3 g RE
SV-MM11-1R5G-2-JAC] 204 260 278 2.5
SV-MM11-1R2E-2-00A0] 140
219 275 293 $20x2
SV-MM11-1R8G-2-JAL AA  6h9
21.5

Motor flange-130 dimensdes do motor (unidade: mm)

Modelo Motor L(mm)
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/  gsem  Com Freio Com Freio
Resolver Freio  Ima Perm. Eletrom.

SV-MM13-1ROE--CAC 143 185 185 %

SV-MM13-1R5E-0-0AO 159 201 201 3

SV-MM13-2RO0E--JAD 175 217 217 =

SV-MM13-3ROE--CAC 207 249 249

SV-MH13-0R8B--LAL 167 209 209

SV-MH13-1R3B-[0-JAC] 202 244 244 .

M6*22 6.5.03(h9) ©$22.3 013(h6)
| Iy
—
-6 224. 47
18.5 2

Motor flange 180 dimensdes do motor (unidade: mm)

Modelo Motor L(mm)
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/ Sem Com Freio Com Freio
Resolver Freio Ima Perm. Eletrom.

SV-MM18-3R0B-[1-LIAL] 230 303 303

SV-MM18-4R4B-0-CAC 260 383 383

?114. 3.8 35 (h7)

SV-MM18-5R5B-4-[JA] 290 363 363

SV-MM18-7R5B-4-JA[] 345 418 418

0
- 10‘? - % [l
8 I } '
% R X

SV-SM18-7R5B Dimensdes eixo extendido (unidade: mm)

Modelo Motor L(mm) —
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/ Sem Com Freio Com Freio 65 i
Resolver Freio Ima Perm. Eletrom.

SV-SM18-7R5B-4-JAC] 375 448 448

3.2
79

4 mﬂwnw
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Motor flange - 200 dimensdes do motor (unidade: mm)

12.3 045 (h9
Modelo do Motor L(mm) M107530 'MA)
2500-PPR/Absoluto Multi-voltas/  gsem  Com Freio ] 1 -
Resolver Freio  Eletromag. - 378 T@ﬂ% — |
- /0 (&)
SV-MH20-011B-4-0AO 411 547 4-2135
B — | = o
SV-MH20-015B-4-[IA0] 446 582 % 9428 016 (h6) -7—0»1 — &
o5y — I
8 J-3 - ©
s B: 128
5 % 40 40 ;ﬁ !
36.5|_ s {
82 L 254 =13
278
Motor flange - 263 dimensdes do motor (unidade: mm)
- 145 013 (h9)
M20%35 [
Motor Modelo L(mm)
2500-PPR/Absoluto Multi-volta/ Sem Com Freio 9
BesoliSy Freio  Eletromag. 42.8
SV-SH26-022B-4-[AC] 537 644 048506 (h6) ||
90 | F

SV-SH26-031B-4-0AC 537 644

288 _
I

—=3

2250'5815(j6)

Motor Modelo L(mm) 3 50
2500-PPR/Absoluto Mulit-voltas/ . 4 |50
Resolver Sem freio 110
SV-SH26-035C-4-0A 537
SV-SH26-044E-4-0AO 577
SV-SH26-055C-4-JAO 620
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/ Sistema servo CA série DA200

Curvatorgue-velocidade motor

Note: A € uma érea de trabalho continua; B também conhecido como torque de pico
€ uma érea de trabalho de curto tempo.

25

SV-ML04-0R1G-2-0JAC]

Torque,
(Nm)
1.2
1.0
0.8
0.6
B N
0.4
—~
0 —~
A
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

Speed (rpm)

flange 6

SV-ML06-0R2G-2-[1AL]
SV-MH06-0R2G-2-CIAC]

SV-ML06-0R4G-2-[JAC]
SV-MH06-0R4G-2-CIATC]

Torque, Torque
) )
2.4 4.8
2.0 4.0
1.6 3.2
B B
1.2 \ 2.4
0.8 1.6
0.1 —— 0.8 ——
A A
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Speed (rpm) Speed (rpm)
oto ge
SV-ML08-0R7G-2-CJAC]
SV-MH08-0R7G-2-[1AL) SV-MLO08-1ROF-2- [JAL) SV-MLO8-1ROF-4- [1AL]
Torque Torque Torque
(Nm) (Nm) (Nm)
9.0 12 12
7. 10 N
6.0 8
B N B B
4 6
3.0 4 1
™~
N —— 2
A A A
1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpm)
oto ge 1
SV-MM11-0R8E-2-LIAL SV-MM11-1R2E-2-[JAC] SV-MM11-1R2G-2-CIAC] SV-MM11-1R5G-2-[JAC]
Torque Torque Torque Torque
(Nm) (Nm) (Nm) (Nm)
12 1 18
15 10
12 8 12
B B B B
9 6 9
4 4 6
'~y N~ N N
2 3 2 3
A A A A
500 1000 1500 2000 2500 3000 500 1000 1500 2000 2500 3000 1500 3000 4500 1500 3000 4500
Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpm)
SV-MM11-1R8G-2-[JAL]
Toraue
(Nm)
15
12
B
9
<
3
A
1500 3000 4500

Speed (rpm)




Motor flange 130

SV-MM13-1ROE-[J-JAC]

SV-MM13-1R5E-0-AD

SV-MM13-2R0E-[J-[JAC

SV-MM13-3ROE-[J-CJAL

Torque Torque Torque Torque
(n) ) () )
2 18
20 N 2
B 16 32
~N ~N N
B B B
12 15 b 2 N
6 8
—— y T 5 T~ -
A A ’ A A
500 1000 1500 00 5000 ) 500 1000 1500 003000 500 1000 1500 2000 2500 3000 500 1000 1500 2000 2500 3000
Specd (rpn) Speed (rpm) Speed (rpm) Speed (rpn)
SV-MM13-2R3B-2-JA[] SV-MH13-0R8B-2-[1A] SV-MH13-0R8B-4-[IAL] SV-MH13-1R3B-2-[1AC] SV-MH13-1R3B-4-JA[]
Torque Torque Torque Torque, Torque
(o) () (n) (m) ()
36, 2 2
30 2 2
21 12 12 16
B B N B B B
18 12 12
12
. ™~~~ N \ ~ ) N
A A A A A
0 400 800 1200 1600 2000 2400 500 1000 1500 2000 2500 3000 500 1000 1500 2000 2500 3000 500 1000 1500 2000 0 3000 0 500 1000 1500 2000 0 3000
Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpm) Speed (rpm)
Motor flange 1
SV-MM18-3R0B-0-AL SV-MM18-4R4B-0-AD SV-MM18-5R5B-4-JA] SV-MM18-7R5B-4- A SV-SM18-7R5B-4 -[JA]
Torque Torque Torque Torque Torque
(Nm) (Nm) (Nm) (Nm) (Nm)
\ N\ AN .
B B B B B
2
2 2 2 2
12
A A A A A
500 1000 1500 2000 2500 500 1000 1500 2000 2500 500 1000 1500 2000 2300 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500
Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpm) Speed (rpn) Speed (rpm)
Motor flange 200/263
SV-MH20-011B-4-[IAC] SV-MH20-015B-4-[1AC] SV-SH26-022B-4-[JAL] SV-SH26-031B-4-1AL] SV-SH26-035C-4-CJAL]
Torque Torque Torque Torque Torque
() () ) ) )
175 2 35 5
! 2
B B B \ B B
5 12 2
L \
A A A A A
0 500 1000 1500 2000 2500 0 500 1000 1500 2000 2500 0 5001000 1300 2000 2500 S0 000 1500 2000 2500 500 1000 1500 2000 2300
Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpn) Speed (rpn)
SV-SH26-044E-4-[]AC] SV-SH26-055C-4-[JAL]
Torque Torque
) )
B ) B
A
500 1000 1500 00 2500 500 1000 1500 2000 2500
Speed (rpm) Speed (rpn)

invt
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/ Sistema servo CA série DA200

/ Cabos para Servo Motores

Cabos de potencia

DA ML-075-05-A B
®» @ ® @ B ®

-00

F
7

DA ML-AB
v @ ©©

@ Simbolo  Suporta a Série Simbolo  Comprimento do cabo Simbolo  Conector do Drive
DA Num Fabricante. 03 3m B Con.Euro 7PIN 20A
@ 05 5m @ W Sem plugue
@ Simbolo Cable type 10 10m S Terminal cobre
SC
ML Power cable 20 20m
Simbolo Material do Cabo
Simbolo Seccgéo do cabo Simbolo  Conector no motor
0 Cabo Normal
075 0.75 mm ? A Con 4 pino, plastico
) @ A Cabo Normal com
100 1.0mm?2 B Conector 4 pinos Malha
aviagéo YD28 Cabo Fléxivel
150 1.5 mm ? B
050 os . C Con. 4 pino metalico com malha
5 mm o
@ @ = Conector o aviagao F Cabo Fléxivel Normal
400 4.0mm?2 YD18
600 6.0 mm? N Conector Tipo Aviagdo Simbolo Lot no.
YD32
2 ~
10R 10 mm 00 Produto Padrao
Terminal cobre
2 S
16R 16 mm §C 01 Produto Especial
25R 25mm?2
Cabo Freio
BRKL-03-A
@ Simbolo Série Produto Simbolo  Comprimento Cabo Simbolo Plugue Motor
BRKL Cabo do Freio 03 3m @ A 2 Pinos Plugue Metdlico
05 5m B 3 Pinos Plugue
Aviacéo Normal
10 10m C  3Pinos Plugue Metalico
30 30m
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/ Conexao de alimentacao do servo motor

Cabo de alimentacg&o servo motor tamanho 40/60/80, 100W- 750W usando encoder 2500-PPR

Relagao da fiagdo
Sinal X1 xo  Cordo

cabo
7 0 W X1.7 X2.3 Marron
6 0 A\ § \ X1.6 X2.1 Vermelho
5 v U X1.5 X2.2 Azul
X14 . )
3 . GND Teerm'ga' x2.4 Amarelo/
: : I X14 / /
/ X1.3  Jumper conexao X1.2
/ X1.2  Jumper conexdo X1.3
/ X1.1 / /

Cabo de alimentacéo servo motor tamanho 40/60/80, 100W-750W usando encoder 17 ou 23 bit

Relacao da fiagao

- Cor do
Sinal X1 X2 et

W X1.7 X2.1 Marron

[/(/o@;z\\ \ X1.6 X2.3 Vermelho
\&o 03// x2 U X1.5  X2.4 Azul

. | X2z | Amaret
/ X1.4 /
/ X1.8  Jumper conex&o X1.2
/ X1.2  Jumper conex&o X1.3
/ X1.1 / /

Cabo de alimentac&o servo motor tamanho 110/130, 800W- 1.5kW (220V),1kW —3kW (380V)®

Relagao da fiagao
i Cor do
Sinal X1 X2 cab0
W X1.7 X2.4 Marron
X1.6 X2.3 Vermelho

\
O ] X1.5 X2.2 Azul
0 0 \ © PE GND X2.1 Amarelo/
terminal ’ verde
10 X1.4 /

/
T / X1.3  Jumper conex&o X1.2
A Visto da diregio A / X1.2  Jumper conexdo X1.3
/ X1.1 / /

\

Cabo de alimentacdo servo motor tamanho 130/180, 2 kW— 4.4kW( 220V)/4.4kW—7.5kW (380V) @

Relagao da fiagao

i Cor d
Sinal X2 2

O\ w X2.4 Marron
O ) V  X23 Vermelho
© U X2.2 Azul
A Visto da diregéo A PE X2.1 Avrg?(;(ealO/
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/ Sistema servo CA série DA200

/[ Modelos de cabos para encoder

Cabo Encoder

@ Simbolo Simbolo Simbolo Comprimento Simbolo Tipo de cabo
DB N. Fabricante. 03 3m 0 Cabo Normal
D Cabo Normal com
@ 05 5m @ suporte para bateria
Simbolo  Tipo de Cabo 10 10m F Cabo flexivel
H Cabo flexivel com
EL Cabo Encoder 20 20m suporte para bateria
Simbolo Numer(())ogeescabos Simbolo  Conector do Motor Simbolo Tipo de Encoder
@ 06 6 A Conector 15PIN DB 01 Incremental
09 9 B 15PIN aviagao normal 04 Absoluto
15 15 @ conector YD28 07 Resolver
C 9PIN conector Metalico
D 6PIN conector plastico Simbolo Lot no.
00 Padréo
@ Simbolo Conector do Drive
A 15PIN DB plug
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/ Cabeamento Encoder Servo

Cabo encoder 2500-PPR usado nos motores de flange 40/60/80

ﬁ 15
A
X1 ——
1 q 11

View from A direction

uuuy
LA

c B
C|—-—
c

@ 15
\QJ 11

Vista da direcéo B

1

Cabo encoder 2500-PPR usado nos motores de flange 110/130/180/200

1 _) 11

View from A direction

Vista da direcéo B

Cabo encoder 17- or 23-bit usado nos motores de flange 40/60/80

=)~ 15
A—>§D (€

&3 NI

View from A direction

X1

Bl

1

Cabo encoder 17- or 23-bit usado nos motores de flange
k @ 15 -

X1 '%] A——E (

1 QJ 11 -

View from A direction

Cabo para ser usado em resolver

Nyt
XA_— ’
1 \_J 11

View from A direction

©

C

35 o) | x2

B
B

&

&)

Visto da direcéo B

110/130/180/200

Visto da diregéo B

Visto da direcédo B

(. T

invt

Relacao da fiagao

Sinal X1 xo  Estutura
V+ o X110 X2 Par
V- X1.7 X2.7 Trancado
W+ X1.2 X2.2 Par
W- X1.8 X2.8 Trancado
A+  X1.3 X233 Par
A- X1.4 X2.4 Trangado

U+ X1.6 X2.6 Par
U- X1.11 X2.11 Trancado
B- X1.9 X2.9 Par
B+ X1.10 X2.10 Trancado
Z- X1.13 X2.13 Par
Z+ X1.14 X2.14 Trancado
5V X1.5  X25 Par
GND Xx1.12 X2.12 Trangado

PE CarcacaCarcaga Malha

Relagao da fiagao

G
V+ X1.1 X2.11 Par

V- X1.7 X2.14 Trancado
W+ X1.2 X212 Par

W- X1.8 X2.15 Trangado
A+ X1.3  X2.7 Par
Trangado

. ar
U- X1.11 X2.13 Trancado
B- X1.9 X2.8 Par

B+ Xx1.10 X25 Trancado
Z- X113 X2.9 Par
Z+ X114 X2.6 Trancado

5V X15  X2.2 Par
Trangado

PE CarcacaCarcaga Malha

Relacao da fiagao

- Estrutura
Signal X1 X2 33 cabo

SD+ X141 X2.1 Par
SD- X1.7 X2.2 Trancado
5V X15 X2.3 Par
GND  X1.12 x2.4 Irancado
VB-3.6V [/ X2.5 _ Par
VB-GND X2.6 Irangado

/
pE  Melal Melal  Maha

Wiring relation
Estrutura

Signal X1 X2 2 cEbe

SD+ X1.1 X2.2 Par
SD- X1.7 X233 Trangado

5V X1.5 X2.4 Par
GND x1.12 Xo.5 Irancado

VB-3.6V  / X2.6 Par

VB.GND /  x2.7 Irancado
PE  Melal X214  Malha
Wiring relation
Signal X1 xe EStutua
SIN+ X1.1  X26 Par
SIN- X1.7 x2.7 Trancado
COS+ X12 X25 Par
COS- X1.8 X2.4 [Irancado
R+ X15  X2.2 Par
R- X112 x2.3 [rancado

PE Mg X21  Maha
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[/ sistema servo CA série DA200

[ Portas de

Conexao

Range de Poténcia: 100W-5.5kW

Diagrama da conexao do terminal do circuito principal

(. T

Note: Standard-type examples

MC
ON OFF ALM O
et ]
i
E i L1
Disjuntor | M | e
I |
tro
— " L3
5 L1C
L2C
i
|
- B2
—
B3
[ Motor
U
\Y
W
Botgo de Verde/Amarelo
emergéncia @
Filtro de surto RY
_ 1+ pcosv
fusivel - (#10%)
CN1
[ O 1 ALM
DC 12-24V__ |+ ALM
(+10%) T
COM-

« Ao usuario € solicitado fazer este circuito
de protecéo de parada de emergéncia.

« Adicione dispositivos como filtros de surto
em ambas as extremidades do contator.

+Faixa de tenséo de entrada do sistema de
400V: AC 380V (-15%)~440V (+10%)

« E necessario conectar resistor de frenagem
regenerativo externo entre terminal (+) e PB

« Conecte a saida U, V e W a unidade de
acordo com a sequéncia de fase do cabo do
motor servo, se a sequéncia de fase estiver
errada causara falha na unidade

« Certifique-se de fazer o aterraramento do
servo drive para evitar acidentes de choque
elétrico.

« O freio eletromagnético utiliza fonte de
alimentacéo 24V que deve ser fornecida pelo
usuario. Além disso, deve ser isolado a partir da
fonte de alimentacdo DC12-24V que é usada
pelo sinal de controle.

« Preste atencéo a conexdo do diodo..
A polaridade invertida pode danificar a unidade.
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Aplicavel ao tipo padrao (pulso)

|15 14‘13|12|11|10|9

5‘4

2] 1]

[0 [aa [ oo [ [ [ = [z s [0 oo [3e [ 17 ]

|44‘43|42|41|AD|39|38|37|36|35‘34|33|32|31|/

Layout da pinagem do conector CN1

[0z oox JoosJeon] oou] on Joes

avo[soa[ano]ao] o [ on Jeon]

01

Fl

[oce]oor

oz [ocz [ oz Jrws ]

1 [z [ano[ o [ s [ ou |

ol o

2av

oo e o

[ o fravon]oc

Layout dos sinais do conector CN1

Aplicavel a bus de comunicacao EtherCAT e PROFINET

\15\14|u|12|n\m|9|5|7|6\5|4|3|2|,\/

[30]20[28]2r 2] 2s]2a[2a] 22 ] 21 20 [0 [18 [ a7 ] 6]

[os [ o2 [ [0 [ oo [oo [ o7 [ [o= [ oo [ [ o2 [o1]

Cayout da pinagem do conector CNT

[502[poz-| o0z Jcom poas]bos Joos-| ano| Avs | ono oo |oor|
il i it il il il A Ml Dl Bl i

Joce] - Joz+

Teom] - l
| 1
oz-Jocz] oz e[ ass [ o1 [on [ ao2 Jeno] o [ o [ on |

Jore

oa-[ oe- Joer

zav[ou ] - o Jocafano[os |

|—;-\/

Layout dos sinais do conector CN1
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Pi

Pi

Pin Name Function Remark
1 GND_CAN CAN chip power GND Observe a tabela a
2 GND_485 485 chip power GND esqueda para definicio
3 / / para uso 485/CAN;
4 RS485+ RS485 data+ 485 & CAN usam a
5 RS485~ RS485 data- mesma interface e cada
6 / / sinal tem dois pinos
7 CAN_L CAN data- para varias redes
8 CAN_H CAN data+

neg —m

LA

nil—m=

CN3 terminal function

CN2 Funcéo dos terminais

Pin Nome Fungéo Observacéo
1 v+/sD+ Enc. incremental V+/Encoder serial data+
2 W+ Sinal encoder incremental W+
3 At Sinal encoder incremental A+
4 A- Sinal encoder incremental A -
5 5V Alimentag&o Encoder
6 U+ Sinal encoder incremental U+ Diferentes
7 V-/Sb-  Encoder Serial V-/Encoder serial data- encoders usam
8 W- Sinal encoder incremental W - diferentes
9 B- Sinal encoder incremental B- cabos
0 B+ Sinal encoder incremental B+
1 U- Sinal encoder incremental U -
12 GND Power ground
13 z- Sinal encoder incremental Z -
14 Z+ Sinal encoder incremental Z+
15 / /

CN5 Fungao dos terminais
Funcéo Observagéo
Entrada de segurancal+
Entrada de seguranga2+
Régua linear(or 2° encoder) A+
Régua linear (or 2° encoder) A-
Alimentagéo+5V

Saida de monitoramento de seguranga+
Conector da Régua

Entrada seguranca 1-
linear ou 2° encoder

Entrada seguranca 2-
Régua linear (or 2° encoder) B-
Régua linear (or 2° encoder) B+
Safety monitoring output-
Power GND, connect to internal GND
Grating ruler (or 2° encoder) Z-

Pino Nome

1 HWBB1+
2 HWBB2+
3 EXA+
4 EXA-
5 EX5V
6 EDM+
7 HWBB1-
8 HWBB2-
9 EXB-
10 EXB+
11 EDM-
12 EXOV
13 EXZ-
14 EXZ+
15 /

Grating ruler (or 2° encoder) Z+

/

Indicador carregador bateria

Entrada principal de poténcia E

Alimentagéo circuito controle_‘:
Resistor de frenagem C

externo (opcional)
Motor —E

Aterramento

S1 chave: selecdo STO
CN5: Encoder secundario e STO

— CN3: RS485/CAN

—— CN1: Controle I/O

—— CN2: Encoder

Involiicros tamanho A, B, e C tem as mesmas portas.

Involiicro B como mostrado no exemplo

Indicador carregador bateria

Entrada principal de poténcia

Alimentacéo circuito comrole_:

Resistor de frenagem [
externo (opcional)

Motor —E

Aterramento

S1 chave: selecdo STO

CNB: encoder secundéario e STO

— CN3: RS485/CAN

—— CN1: Controle /O

CN2: Encoder

Frame size D
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/ sistema servo CA série DA200

[ Portas de Conexao

Note: Standard-type examples

Range de média poténcia: 7.5kW-55kW

Diagrama da conexao do terminal do circuito principal

MC e O usuério é obrigado a possuir este
o SET AL O— circuito de protecao de emergéncia.
o e Adicione filtros de surtos em ambas
i as extremidades da bobina do contactor.
|
—%>—— E | : R ¢ Range da entrada de tens&o 400V:
Disjuntot M v sistema CA 380V(-15%)~440V(+10%)
|
— _' — i S
fil [
tro !
x - T
4 o E necessario conectar resistor de
) frenagem externo entre os termnais
(+)e PB
‘ PB
1
|: Motor 0
| u e Conecte a saida U, V e W a unidade de
acordo com a sequéncia de fase do cabo
vV do motor servo, se a sequéncia de fase
estiver errada causara falha na unidade
W
: Verde/Amarelo
E%tg%ré%g% @ @ * Certifique-se de fazer o aterrarento o
o——o o ©° servo drive para evitar acidentes de
Filtro de RY choque elétrico.
surto _ 1+ DC24v e O freio eletromagnético utiliza fonte de
Fusivel T- (¥10%) alimentacéo 24V que deve ser fornecida
CN1 pelo usuario. Além disso, deve ser
—~ ALM isolado a partir da fonte de alimentacdo
A\LJM DC12-24V que é usada pelo sinal de
DC 12~-24— 1+ controle.
(#10%) - o N ~ .
Preste atencéo a conexao do diodo.
COM- A polaridade invertida pode danificar
a unidade.

33



CN5 Fungao dos terminais

invt

CN3: RS485/CAN

CNL1: 10 control

CN2: Encoder

I CN7: Motor temperature line|
CNBS: 2°encoder e STO

Chave S1: selecdo STO

External regenerative Main circuit Motor
brake resistor power

Tamanho Involtcro F

Pino Nome Funcéo Observacao
1 EXA+ Entrada seguranga 1+
2 EXA- Entrada seguranca 2+
3 EXB+  Régualinear (ou 2 ° encoder) A+
4 EXB-  Régualinear(ou 2 °encoder) A-
5 EXZ+ Alimentag&o+5V
6 EXZ- Régua linear (ou2° encoder) Z-
7,9 EX5V Alimentagéo+5V Conecte a régua
8, 10 EXOV  Alim. GND, conectar ao GNDdo drive linear ou 2°
1M1 HWBB1+ Entrada segurancal+ encoder
12 HWBB1- Entrada seguranca 1-
13 EDM+ Saida monitoramento seguranca+
14 EDM- Saida monitoramento seguranga-
15 HWBB2+ Entrada seguranga 2+
16 HWBB2- Entrada seguranca 2-
17 OC_EXZ Entrada coletor aberto Z
18 OC_EXB Entrada coletor aberto B
19 OC_EXA Entrada coletor aberto A
20 - Sem Uso
CN3: RS485/CAN
CN1: Controle IO
CN2: Encoder
\:&:‘—cm: Temperatura do motor
N5: 2° encoder e STO
ChaveS1: selecdo STO
Circuito principal ~ Resistor de Motor

de poténcia frenagem externo

Tamanho involtcro F2

CN3: RS485/CAN

CN1: Controle IO

CN2: Encoder

I—CN7: Temperatura do moto
N5: 2° encoder e STO
haveS1: selecdo STO

11T

Circuito principal  Resistor de Motor
de poténcia frenagem externc

Tamanho involicro G

Observagéo:a defini¢do dos terminaisCN1, CN2 e CN3

sdo as mesmas para drives de poténcia menor
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/ Sistema servo CA série DA200

/ Diagrama de ligac&o

Disjuntor
Usado para cortar o circuito quando

a energia flui através do cabo sofre
uma sobre correne

Filtro de ruido

Previne o ruido externo
no cabo de alimentagéo

Alimentacao
L2t

O tamanho do involdcro “B” foi tomado como exemplo

O sinal do terminal de entrada de
seguranga € invalido e a conexdo ndo
é necessaria quando a fungdo de protegéo

de seguranca STO ¢é usada, ou seja, quando
o switch STO é definido como ON
» = SO

Contator eletro-magnético s |
Ligar e desligara alimentacao e . L 1 (S:'rI%VT
do servo drive. == I Regua linear ou
Por favor, instale o supressor 7 21 ===z ——Fncoder secundario
de surto na instalacao Aa

OHARGE.

Y L Cabo de conexéo para PC

L Comunicacdo CAN ou 485
: ]

Cabo de sinal (I//0) l Dispositivo de

i)
=

ﬂﬂf controle

M o= = A
e

Resistor de Eg j

frenagem

N———
\—
—
\
i
0
@
=}
D
Q
)
1)
=)
9]
o)
aQ
@
=4
@
@
Q
o
QO
Q
z

Alimentagéo do freio

(24Vcc, disponibilizado pelo cliente)

Bateria
(Quando o encoder
absoluto é usado)

1l

Cabo de conexéo
Cabo de poténcia, ¢~ do encoder

alimentag@o do motor
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/ Digrama Elétrico Padrao

Diagrama de conexao do modo de posicao (adequado para controle de entrada de pulso)

Modo de Controle Posicéo

Nota: Fornecida do usuario
Ve

(Alimentagao 24Vcc, resistor de limite de corrente

| Fonte de alimentagao interna o+
embutido | Nota: Fonte de alimentagao |24V 24vee E_|
A oo = I externa do usudrio 12-24Vee Nota: Capacidade 100mA
,‘I [] Py ! T COM+ ALM fAlarme de faiha —¢ Max de carga
T PULS- 2411 I B | nos terminais de saida e de
! | 30V, 50mA
Tt [] OCS 31 parada £ N Servo pronto
| arada Emergéncid,
L SIGN- 33| MG oY
\,’\ 1| o Senvonabitado o~y Sada
FG |
velocidade zero
i |} o e RS 280
|
Voo24V | Avango Desabiltadds Posigéo
terminada
I desabilitad PLR
) D ——— [0
(@Alimentagéo 12 a 24 Vee, conectar o resistor de limite | 1
de corrente externamente | §—o oHmparalame ___jr o
} eletronica | |Limite de igrque
\ selegao 1
— - ,‘l PULS+ 23] | %gvenageme\euonmasm
| selegao 2
1 PULS- 24 ! e Retengio do pulso [OC2 BRK |Ereio iberago
| zerar
q ! ;() IGN+ 321 o ‘Comando pulso RPC
LN | desabilitado AM26L532
L IGN- | 33| po oA Py ou chip equivalent
I
S—Fe ! OoM- OA+ :D:x m il
—_ |
i OA- L
Voc12~24V | Comando entrada de pulso P
| diferencial (max 4M OB+ — ntrolador/CNC.
Voo [Referéncia resistor | ocP 0B- [ E J externo
t
Voot | ﬁ CO:PULS !
12v |1k 14w ~10mA +
/ R+68 A _{{ n 0Z+ : 4
24V [2k@,1/8wW ! PULS- ! ﬂ J
| I oz T
i Il OCs GND e GND
Note: Nota: A entrada méxima do coletor aberto ¢ de | 1 SIGN+ e o
e T | "E{IX:O:' T o l— o2 eleccade
SIGN- T
\ Vel REQ <30vec;
FG ocz s | saidaoCABIZ
g L corrente=50mA
ocB
Limite de torque Negativo N [AD2 OCA
direcao
(-10V~0V) GND GND
[ Saida
Limite de torque positivo [AD3 AO1 Jmonitoramento de velogidade
direcao W
(OV~+10V) GND GND Range da saida de tenso:
-
k Saida DC-10V~+10V;
FG AO2 |monitoramento de toraye  Max saida corrente:
Note: 1. ( cabo blindado par trancado; 3mA,
I
2.(— '— ) alimentag&o suplida pelo usuario; GND
3.( )i GND, sao os pinos 5/6/8/19/35 Fa

|15|14|13|12|11|10|9|8|7|6|5|4|3|2|1|

|30|29|28|27|26|25|24|23|22|21|20|19|18|17|16|

|44|43|42|41|40|39|38|37|36|35|34|33|32|31|

Layout pinos do conector CN1

| DO2 | DO1 | DO6 [COM-| DO3 | DI3 | DO5 | GND| AD3 | GND [ GND | DI8 | DI7 |COM+{ AD1 |
OCB | DO4 | OZ+ | OZ- | OCZ | AO2 |PULS-|PULS+| DI10 | AO1 | AD2 | GND | DI9 | DI6 | DI1
OA+ | OA- | OB- | OB+ | 24V | DI4 |OCP | DI2 | OCA|GND | DI5 |SIGN-[SIGN+ OCS|

Layout dos sinais do conectorCN1




/ Sistema servo CA série DA200

grama de conexao do le com entrada analégico)

do de velocidade (adequado para co

Modo controle de velocidade

Note: Fonte de alimentacéo exterma
0V

( \ do usuario = DC3(
T T D [ | _con— f——
externa do usuario 12~24Vcc
] r_@} {5 [ Ao Jemeceggns N capacidase e caroa
| nos terminais de saida & de
30Vee, 50mA
Pgrada de emrgéncidg ) ~ 39 { RDY |Serveprono
" Servo habilitado SON 16 Saida
- Fixar Zero ZRs 37 o9 750 velocidade zero
Avango Desabilitadolo Y 3
| [everso desabiltadoff o 7 { COIN [elocidadg ating
—,_Limpar alarme [
\/elocwda(‘je [nte‘ma CLA 10 E ™ Limite de tgrque
selegio
Velocidade interna SPD1 34
" selecao 2
Comando velocidadg SPD2 7 9 BRK Freio liberado
o—Smdo_Ig/5iGN [ 18 I: !
—~_ganho comutagao PLC 20 %C\ZQ%i?éﬁiZ
a3 oA " |
|
Quando 0 modelo no padrao é selecionado, 0 canal AD1 & invélido 41 OB+ T Controle externo
Favor utilizar canalAD3 e confirme P3.70 é cofhando de velocidade N | | D J ou CNC
- [C 42 0B- —
1 | ]
\ ) 28 0ozZ+ T X ﬂ J
Entrada de AD1 1 R PV oz- L
comando de velocidade | \ |
(-10V~+10V) 1 GND 5 {35 GND \ GND
o FG L SRR
Lirite do torque anslégico AD2 20 J‘—"—
de diregao negativa | | vde =30Vee
(10v-0v) GND 19 26 ocz OCAVB/Zcorrente
[ | — |de saida = 50mA
‘l | L 30 ocB
Limite de torque analégico  —— AD3 7 - p 36 OCA L
de direcao positiva \ I < {
(OV~+10V) T GND 8 5 GND

Saida l
= 21 AOQ1|develocidade
Range da saida de tensao

5 GND (srmmmomoramenis GO0V
e ax. corrente de saida
o o5 AO2 [getorave e
e
——

6 GND

FG
Nota: 1 (:D:X:D: ) cabo blindado par trangado;

2 (—y ) alimentagéo fornecida pelo usuario 12 a 24 Vee

3. (L )i GND, sao os pinos 5/6/8/19/35.

|15|14|13|12|1l|10|9|8|7|6|5|4|3|2|1|

|30|29|28|27|26|25|24|23|22|21|20|19|18|l7|16

|44|43|42|41|40|39|38|37|36|35|34|33|32|31|

Layout pinos do conector CN1

|D02 DO1 | DO6 |COM- DO3 | DI3 | DO5 | GND | AD3 | GND | GND | DI8 | DI7 |COM+| AD1
IOCB DO4 | OZ+ | OZ- | OCZ | AO2 |PULS-|PULS+| DI10 [ AO1 | AD2 | GND | DI9 | DI6 DI1|
| OA+ | OA- | OB- | OB+ | 24V | DI4 | OCP | DI2 | OCA | GND | DI5 [SIGN-[SIGN+ OCS |

Layout dos sinais do conector CN1
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Diagrama de conexao do modo t

invt

Modo controle torque

Note: Fonte de alimentagéo externa
do usuario <DC30Vee

- [+
Nota: Fonte de alimentacao  [24V/ COM»}—'
externa do usuério12~24Vce
—‘| COM+ ALM|Alarme de faina O Max de carga
nos terminais de saida é de

[ 30vce, 50mA
parada de emergénd@y; ~ RDY | 8ere pvom[o Q
}—e— oSenonaniitadaISON Saida [
[ s 750 velocidade zero
Avango Desabiltado |5
Reverso desabiltadof | YT TRCH [Lrave atigido
Limpar alarme [
S eleEo Velocidads memd O | Limite de tgrque
1
Seisto Veloadade e D1 3
2
Comandetoraue |7 D2 BRK | Freic liberagio
— simbolo /516N
B s
43 OA- )
|
41 OB+ Controlador externo
c
42 o8- | ~
= P m
27 oz- |
|
Envada comando —73 [AD2 20|29 i GND g GND
Figh speed opiical
de torque | U FG Coupler
(-10V~+10V) ] GND 19— — o=
| : vde | *§k ! <30Vce;
1 ——126 ocz = o OCA/B/Z correne
entrada limite de velocidade ‘ AD3 7 ﬁ = 30 ocB 1 | *§k | e sald=s0mA
(-10V~+10V) | X I GND s -] N
36 OCA = —
s |}§ﬁ |
5 GND— I I i
G = Saida
l — [ AO e velocidade
Range da saida de tenszo
5 GND [z momioramans > CC-10V~+10V ;
Note: 1. ( :D:X:D: ) cabo blindado par trangado; {25 AO2 |detoraue > ?ﬁ; corrente de selda
Ret
2.( — }— ) alimentagéo fornecida pelo usurio 12 a 24 Vcc] 6 GND f—m——
3 (L ) GND sa0 0s pinos 5/6/8/19/35.

\ CN1

CN1

|15|14|13|12|11|10|9|8|7|6|5|4|3|2|1|

|30|29|28|27|26|25|24|23|22|21|20|19|18|l7|16|

|44|43|42|41|40|39|38|37|36|35|34|33|32|31|

Layout pinos do conector CN1

DO2 | DO1 | DO6 [COM-| DO3 | DI3 | DO5 | GND | AD3 | GND [ GND | DI8 | DI7 |COM+f AD1
|OCB DO4 | Oz+ | OZ- | OCZ | AO2 |PULS-|PULS+| DI10 | AO1 | AD2 |GND | DI9 | DI6 | DI1
| OA+ | OA- | OB- | OB+ | 24V | Dl4 OCP| DI2 | OCA | GND | DI5S |SIGN-[SIGN+ OCS |

Layout dos sinais do conector CN1




/ Sistema servo CA série DA200

ma da conexao do segundo encoder e

Range para poténcia: 100W-5.5kW

Segundo encoder e STO
4 N

(D Oterminal do sinal de seguranca ¢ ativad (D Osinal de saida de seguranca é ativo com nivel “1"
comjvel 1"
4 -
- HWBB1+ | 1 B EDM+ H _—
HWBB1- 7
1" EDM- '— -
HWBB2+ 2 { f N 1
HWBB2- 8 i K :
Quands o $1 & definido como LIGADO o sinal
e \ do terminal de entrada de seguranca & invalido,
%) O terminl do sinal de sequrana é afivio} 0 servo pode funcionar normalmente; quando st
comnivel ‘0" i definido DESLIGADO o servo pode normalmente
i apenas quando o sinal de terminal de entrada de
HWBB1+ 1 3 seguranca é valido
HWBB1- 7|
!
HWBB2+ 21
HWBB2- 18 3
Entrada diferencial de puiso de comando
(Mex 4Mpps)

- EXA- 4 E:al>_'
N s | eevjrel—e
| ]

| ! EXB+ 10

e T+ 0> ] s

:r_—><:O:EXZ+ 14

]

‘\EXZ— 13 EJ>_'

FG

Mo

Note: 1. Malha com par trangado;

)
2(— l_ ) alimentagao fornecida pelo usuério 12 a 24 Voo

Medium power range: 7.5kW-55kW

Segundo encoder e STO

2Alimentag&o 24Vcc, resistor de limite de corrente (DO teminal do sinal de sequre N ) N
incorporado a & athco commivel “]_seg anca (DO sinal de saida de seguranga é ativo cominivel “1
[ ] CCExA 19 HWBB 1+ EDM+}—" P
XA
' I e 2 HwBB1-
e e B v
L 6.
_‘\/‘_‘ Il X8 4 HWBB2- : §|§
| oc Exz 17 * R
(] = Quando 0 1 é definido como LIGADO o sinal |
t EXZ- 6 do terminal de enfrada de seguranga é invalido,
-L/‘_‘ segurancaé 0 servo pode funcionar normalmente; quando s1
ativado com nivel 0" definido DESLIGADO o servo pode normalmente el o

apenas quando o sinal de terminal de entrada de]
seguranga é valido

HWBB1+ 11

Hwest- | 12||

1
i
|
1
i
1
i
|
i
|
i
i
1
i
1
|
|
i
|
1
i
1
i
|
i
|
i
]
1
|
i

— L EXA+ 11 HwBB2- 16
I i
1
i
1
|
1
i
|
i
|
1
|
1
i
|
i
|
1
|
1
i
1
i
|
i
i
1
i
1
i

HwBB2+ | 15|
A |
R
— EXA- 2
[
E
Rl X8+ s Entrada diferencial de pulso de comando
- L exe- 4 (Max 4Mpps)
| oCExa | 10]0s,
rAExzs 5 =
R
L k %A 5 EXA+
EXA-
FG EX5V
o X8 7/9 | EXsV
J Vpc12~24V EXB.
I * EXOV
8/10 | EXov
¢ R resistor para. EXB-
Vo156
12V [ka 14w Regs — =~ 10mA OC_Exz
24V |2k 1/3W EXZ+
7777777777777777777777777777777 Exz-
Nota: Méxima enracia de sinel € de 200kops e

Note: 1. ( :D:X:O:) Malha com par trangado;

2.(—f }_ ) alimentagéo fornecida pelo usudrio 12 a 24 Voc
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/ Guia de pedidos para sistema de servo

Ten- Servo motor
sao
N Cor-
téncia Modelo rente:t
(kW) no(;\)nlnal
01 S\égﬂo%(me' 0.6
02 Sﬁ%%& 1.2
04 S\Q\g&we' 2.8
0.75 S‘Q)&(Oiggée- it
B Své%_wE‘ 438
19 Sé%_wa 7.6
2 S\gw.%%g% 9.5
3 S\/z_w.%%%?E_ 13.6
4 S\/z_-l\%&@a 16
;  SVMMISROE- o
AN
15 SVMMISTRSE. ) o
° Sﬁw_;%%?ﬁ 55
° S\iw_?@i?ﬁ 7.8
4.4 S\Zw_wa o
55 S\m\gl@)gﬁa- o
40 75 SUMIETRE
1 S 227
15 N 425
? SX)%&%B' 61
37 ST 746
45 SV'%%E# 00
55 O 114

Servo drive

Modelo

SVDA200-0R1-
2-XXXXKX

SV-DA200-0R2-
2XXXHXXX
SV-DA200-0R4-
DXXXXXX
SV-DA200-0R7-
2XXXXXX
SV-DA200-1R0-
2XXXXXX
SV-DA200-1R5-
2XXXXXX
SV-DA200-2R0-
2XXXXKX
SV-DA200-3R0-
2XXXXKX
SV-DA200-4R4-
2XXXXKX
SV-DA200-1R0-
AXXXXXX
SV-DA200-1R5-
AXXXHXKX
SV-DA200-2R0-
AXXXHXKXX
SV-DA200-3R0-
AXXXHXHXX
SV-DA200-4R4-
AXKXHHXHXX
SV-DA200-5R5-
AXKHHXHXX
SV-DA200-7R5-
AXKXHHXHXX
SV-DA200-011-
AXKXXHXHXX
SV-DA200-015-
AXKXXHXHXX
SV-DA200-022-
AXKXXHHXX
SV-DA200-037-
4-S7-XXXX

SV-DA200-045-
4-57-XXKX

SV-DA200-055-
4-S7-XXKX

Poten-
cia

(kW)

0.1

0.2

0.4

0.75

1.5

4.4

1.5

4.4

55

7.5

A

15

22

37

45

Opcionais
Cor- Cabo do encoder Cabo de Poténcia
rente
; . 17-bit/
nominal - »500pPR T Resolver  2500PPR 23-bit/
23-bit Resolver
1.3
1.8
DBEL-15- DBEL-06- DBEL-06- DAML-075- DAML-075-
XX-A0-0100 XX-C0-0400 XX-C0-0700 XX-AB0-00 XX-CB0-00
3.3
4.5
5
DAML-150-XX-BB0-00
7.6
10
13 DBML-250-XX-BW0-00
16.5
35
4.5
DAML-150-XX-BB0-00
6.5
8.5
DBEL-15- DBEL-06- DBEL-06-
XX-B0-0100 XX-B0-0400 XX-B0-0700
12
DBML-250-XX-NW0-00
16
25 DBML-600-XX-NWA-00
33 DAML-10R-XX-SSA-00
50 DAML-16R-XX-SSA-00
66 DAML-25R-XX-SSA-00
90 DHML-25R-XX-SSA-00
112 DHML-25R-XX-SSA-00
134 DHML-35R-XX-SSA-00
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/ Sistema servo CA série DA200

[ Outros produtos de controle industrial INVT

= PLC

e Linha completa para varias aplicacoes.

¢ Varios médulos de extensdo para aumento facil de funcoes
¢ Atende varios protocolos de comunicagao, rede flexivel

e Tamanho compacto e facil manutencéo

® Motores lineares

¢ Motores lineares magnéticos e drives
« Suporta varios tipos de réguas lineares

¢ Saida de torque mais alto e resposta dindmica mais rapida,
sem a necessidade de um drive secundario

« Controle malha fechada para controle de posicdes lineares
com posicionamento de alta precisdo em curto espaco de tempo
e alta rigidez dinamica

¢ Parametros consistentes no comissionamento, interface

o Curto tempo de acel/desacel e alta eficiéncia, sem limite de percurso,
leitura direta
" Controlador de movimento
¢ Varios tipos de cartdes de expanséo
* Completa linha de controladores de movimento
* Sistema para controle de robds

* Sistema de controle digital configuravel

= Inversores

« As linhas de inversor mais completa da indastria,
cobrindo os inversores de baixa, média a alta tensao

« Produtos personalizados com base nas necessidades do cliente
estdo disponiveis.

» WS900 sistema de controle para tear de jato
de ar

¢ Solucdo econdmica integrada com o controlador de tear, acumulador
de trama, ELO e ETU e drive de spindle

e Uma IHM com fungdes disponiveis no tradicional
trés telas de operagédo para controle de energia de tear,acumulador de trama,
ELO e ETU, facilitando a instalagdo, comissionamento e monitoramento

¢ A densidade da trama pode ser alterada quando a velocidade

da méaquina muda, melhorando a eficiéncia e a qualidade da tecelagem.

O sistema pode amplamente ser usado para atender aos requisitos de
tecelagem em vérios fios e desenhos.

41

ml ——



sasted g9 UId SOSTAIIG 3 SEPUIA IP SOIIDIL]
sasted 1 wd T AN ep 031AI9G X3 OLIQILIOST
LANI®P3pas ¥

invt
42

oSejues
%
3ingsauue or
o|ned oes r >
N 5e
o
R4
wi e b%
usjieg EHEr U= eg
N

ﬁ A0 awco._wm\
S WMOON  jeuuay
. yox3ueg
m:imw__ g /‘.

oseIaNDd uayz udys. ~r

eduejgese)
o AA9S

Kasiar M

S ) ; > «mum:_w._
uoysog — - jo3eq- <01I0d
233N « . Y —uey

m SumnaIeul Ip SOIIAIIS IP IPAY
|

F

]



BETTER SERVO | BETTER SOLUTION

Combinacgéo perfeita de servo e solugao de sistema

Scan above QR code to visit INVT official website

[
I "Vt Service line: 400-700-9997

Website: www.invt-tech.com

INVT INDUSTRIAL TECHNOLOGY (SHANGHAI) CO.,LTD. No. 1 Building, No. 188 New Junhuan Road, Pujiang, Minhang District, Shanghai
Industrial Automation: [l Inverter M servo System I Votor & Electric Spindle M Electronic control system

| Gl HrC Il Traction System Il Intelligent Elevator Control System
Electric Power H svG M solar Inverter  IUPS Ml Online Energy Management System l New engery vehicle electro-control system

As informag&es podem ser alteradas sem prévio aviso. All right reserved. 66003-00234 20201029(V1.0)






