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Pacdrive3 - Servoazionamento Lxm62

1. Configurazione PLC

L'asse deve essere impostato come azionamento lineare Lexium62 nel Machine Expert e
I'identificazione del motore deve essere impostata come motore senza targhetta.

3 e e e

=4 Contraller
e @ ConkrollerType STRINGZ0)
- @@ FW_Yersion STRIMG{20) I
@ Hw _Yersion STRING(2) %
- FPGA_Yersion STRING(ZO! :

@ DeviceTypePlatey | STRING(20) "
@ Bootloaderyersion STRING(ZD) "
@ ParthumberContr ... STRING(Z0)

@ SerialMumber STRINGIED
@ OperationalHours LIDIMT 0
- @ Motorldentification  Enumerati ... miokor without tpye plate [ 2

2. Impostazione della targhetta
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|st_MotorDataRW_01.i
| st_MotorDataRW 01.

|3t MotorDataRW 01.1i .

|=t_MotorDataRW 01.3
|st_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
ist_UserMotorData_Ol
53th3erMctorDatafOl
ést_UserMotorData_Ol
|st_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
| st_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
Est_UseIMotorData_Ol
|st_UserMotorData 01
?3t_UserMctorBata_01
jst_UserMotorData 01
| =t_UserMotorData 01
|2t_UserMotorData O1
|st_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01

[ R R Rk R R

%3t7UserMotorData701

[EEE St R s S et

|st_UserMotorData 01
fst_UserMotorData_Ql
ést_UserMotorData_Ol
st UserMotorData 01
gst_UserMotorData_Ol
| st_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
| =t_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
gst_UserMotorData_Ol
éSE_USEIMDtDIDEEE_Ol
st_UserMotorData 01
jst_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01

xEnable :=

.etMotorType :
-sMotorname :=

.sMotorSeriaiNumber :=
-2MotorArticleNumber :=
.stMotorDataPMSH.
-3tMotorDataPM5M.
.2tMotorDataPM5M.
.stHMotorDataPMSH.
-stMotorDataPM5M.
.stMotorlataPMSM.
.3tMotorDataFM5M.
-stMotorDataPMSHM.
.stMotorDataPMsH.
-stMotorDataPM5M.
.stMotorDataPMSM.
-3tMotorDataPFM5M.
.stMotorDataPMSM.

TRUE:
i etStorageLocation :=
il 'ideQ:MDF/UserMotorData.mdf";
ide0:MDE/': s £i

) 1e
mtp.ET_Storagelocation.Driwve;

(i

TEMK Constant := 18:

R R R R KRR R R R R R R KRR R R R R R

-stMotorDataPMSH

.uiPplePair := 1;

L T T T e P T T e T T T TR

.stMotorDataPMSH

-stMotorDataPMSM.
.stMotorDataPMSM.
-2tMotorDataFM5M.
-stMotorDataPMSM.
.stMotorDataPMSH.
-2tMotorDataPM5M.
.stMotorDataPMSM.

-3tMotorDataPM5M.
-stMotorDataPMSM.
.stMotorDataPFMsH.
-stMotorDataPMSM.
.stMotorDataPMSH.
-stMotorDataPM5M.

-uiMaxMotorTemperature := P
mpSensorType = 1;

mpSensorResistancefvertemnp

50:;

auiTempSensorCharacteristic|0] :=

rInsulationSystemVoltage := 0: J/f
coderMaxSpeed := 0; // Umin,
coderMaxTemp := 0; // °C,

coderTenpSensor
coderNumber0fTurns

ModelCl
uiModelRlZ := 0;

ModelDeltal
#/ OPTIONAL

|=t_UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. A ommS =

|/ f=t_UserMotorData 01.stMotorDataPMSM 1= 6300; f/ g
?3t_UserMotorData_Gl.3tMotorDataPMSH.u 1500;
%3t_U5eIMotorData_Ol.3tMotorDataPH5H. = 0;

i3t UserMotorData Ol.stMotorDataPMSM. rakeDisconnectionTime := 0;

zt_UserMotorData 01
|st_UserMotorData 01
| =t_UserMotorData 01
|st_UserMotorData O1
|st_UserMotorData 01

-stMotorDataPMSH.
.3tMotorDataPM5M.
-stMotorDataPM5M.
~stMotorDataPM5H.
-stMotorDataPMSM.

}//f For Linear Motors

ESE_USEIHDEDIDCEE_Ol.SEHDEDIDCEEPMSM.
;3t_UserMotorData_Ol.3tMotorDataPHSM.

the write function
// Storage Locatio

file name of the typlete

le mame of the typlet

Humber of pole pairs

V, OPTIONAL
OPTIONAL
OCPTICHAL
= 0; // OPTIONAL,

std: 0
gatorisch far Geber
ff Obligatorisch fiir

rakeCou f/ ms, OPTIONAL, std: 100
rBrakeMinVoltage
rBrakeMaxVoltage

rakeNonCurrent

ermalConstant := 1000; // ms, OPTICNAL, std: 1000
rPeriodLength := 30000.0; Egual to polepairpit
rPolePairPitch := 30000.0; length of H-5 poles

n (encoder or driwve)
for drive

e for encoder

MIP.ET MotorIype 1ear PMSH; // type of the motor
'Nytek'; J/Armonic Drive £/ string of the motor name
133333 ; /{ . string of serial number
444444 ; i string of article number
uiEncoderType := mtp _EncoderType.Sincos £ encoder type
uiNominalSpeed := 3998; // mm/s
rHominalVoltage := 220.0:
rNominalCurrent := 2.1; // &
rPeakCurrent := 8, ff B , OPTIONAL, std: Nom*1.5
rContStallCurrent := 2.1; // A
rConstStal ue := 110; // N, OPTIONAL
rPeakTorgue := 880: // Nm, OPTICNAL
rPhaseResistance := 12; // Ohm , OPTIONAL
rQuadraturePhaseInductance := 18000; // uH , OPTIONAL
rDirectPhaseInductance := 16200; // uH
otatingFieldDirection := 0; // OPTIONAL, std: O

ohne Hiperface

Geber ohne Hiperface

ch

, OPTIONAL, =std: 130
= 4000; // Chm, OPTICNAL (verw bei SensorType
0; // Ohm, OPTIONAL (verw bei SensorType = 2)

3. Scrivere il file della targhetta nella scheda flash

Per creare il file della targhetta nella flash, devi usare questa funzione:

®Fet := MTP.FC_MotorDataFileCreate(i sFilename := st MotorDataRW 0l.i sFilename, i_stlUserMotorData := st_UserMotorData 01,

q sMag => sMsg_t,
g etDiag =+ etDiag_t}:

Crea un file nella flash con i dati della struttura.

4. Eliminare i dati attuali nell'azionamento

Prima di tutto devi impostare la fase Sercos a 2.
Poi devi eliminare tutti i dati nell'azionamento con questo blocco funzione.

T
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FE_MotorDatabelete_inst

EQ MTP.FB_MotorDataDelete
dikction — — —{i_xEnable i ¥Actiwve st MortorDataRW 0l.q xActiwve
60— q_¥Ready f-st HotorDataRW 01.q xReady
q_xBusy - sc_NotorDacaRW_01.q_xBusy
=t _MotorDataRW 0l.i xExecute —ji_xExecute i_xDone st _MotorDacaRW_Ol. g xDone
DRY_LexiumfZ A—i_ifDrive o ethiag [—st_MotorDacal¥V 0l.q Ethiag
st MotorDataRW 0l.i_ etStoragelocation —i_etStoragelocation g ethiagExt |-=2t MotorDataR¥W Ol.q etDiagExt
g _sMsg [~ st_NotorDataRW_0l.g sMsag

Se non ci sono dati, il risultato mostra questa situazione. Se tutto il processo procede correttamente,

il messaggio & “Done”.

5. Scrivere la targhetta nell'azionamento

Sercos ancora in fase 2.

Per scrivere i dati devi usare il blocco funzione.

FE_MotorDacaWrite insc

EQ KTP.FB_MotorDataWrite
dikction — —i_xEnable q_xActive st_MotorDataRW OLl.q xActive
40 = ¢ ¥Ready |- st MotorDaceRW 01.q xReady
q_xBusy |-st_MotorDataRW 0Ol.g xBusy
st_MotorDataRW 01,1 xExecute —i_xExecute g _xDone st HotorDataRW_01.q xDone
DRV_Lexiumf2 A=—i_ifDrive q_ethiag p= st MotorDataRW 0l.q EtDhiag
st MotorDataRW 0l.i sFilename —i_ sFilenaue q_etDiagExt [—st MotorDateRW Ol.g etDiagExt
st_MotorDatsRW_0l.1i_ecStoragelocation —i_et3toragelocation q_sM=2g =t _MorvorDatsRW _01.4 sM=g

6. Spegnere l'azionamento

Imposta la fase Sercos a fase 0 e poi a fase 4. Oppure spegni - accendi I'azionamento.
Se tutto € a posto, ottieni la luce verde sull'azionamento.

7. Commutazione motore

Accendi 'alimentazione.

Imposta PowerSupplyCheckSet del PSD a TRUE. Imposta a 2 / testa il MotorCommutationControl.

Il motore dovrebbe muoversi e la procedura di commutazione inizia.
Alla fine il MotorCommutationState ti fornisce il feedback corretto.

Porta a 0 il MotorCommutationControl e spegni il PowerSupplyCheckSet.

From:

https://www.nilab.at/dokuwiki/ - NILAB GmbH

Knowledgebase

Permanent link:

https://www.nilab.at/dokuwiki/doku.php?id=it:green_drive_motors:pacdrive3

Last update: 2026/09/11 12:18

NiLAB GmbH

Knowledgebase - https://www.nilab.at/dokuwiki/


https://www.nilab.at/dokuwiki/
https://www.nilab.at/dokuwiki/doku.php?id=it:green_drive_motors:pacdrive3

Last update: 2026/09/11

12:18 it:green_drive_motors:pacdrive3 https://www.nilab.at/dokuwiki/doku.php?id=it:green_drive_motors:pacdrive3

https://www.nilab.at/dokuwiki/ Printed on 2026/09/17 23:25



	Pacdrive3 - Servoazionamento Lxm62
	1. Configurazione PLC
	2. Impostazione della targhetta
	3. Scrivere il file della targhetta nella scheda flash
	4. Eliminare i dati attuali nell'azionamento
	5. Scrivere la targhetta nell'azionamento
	6. Spegnere l'azionamento
	7. Commutazione motore


