2026/09/18 12:18 1/6 Servoazionamento Xtrapulspack Encoder incrementale TTL

Servoazionamento Xtrapulspack Encoder
incrementale TTL

Per la configurazione dell'Xtrapulspack viene utilizzato il software Gem Drive Studio.

Si prega di usare il nostro Datasheet Engine per visualizzare i parametri del motore.

Passaggio 1) = Config motore = Limite di corrente

Motor data Curmrent limit
Maximum curent (8] | 4 X Rated Current
Rated cuent (4] | Rated Current
Erase data

Motor feedback
SinCos track resolwer

Refresh Cancel Close

Passaggio 2) => Config motore => Loop di corrente
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Motor data Current loop
Phase-to-phase nductance [mH} | Inductance value
Bandwadth
™ Low
li, = nuianllnnpgu
Motor sele Erase data
D loop proportional gair:
Motor feedback
SinCos rack resolver ID loop mbegral gair:

13 loop proportional gair:

1Q loop integeal gair:

Low pass fikes [Hz)

Apply Reltesh | Cancel [ Close

Passaggio 3) Sensori di posizione

Per utilizzare I'encoder incrementale a uscita digitale come feedback del motore, disabilitare
I'ingresso Resolver e selezionare TTL incrementale.
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- Position sensors

— Rezaolver input

Dizabled

Hezolver parameters

Mat reverzed

Encoder 1 parameters

=

— Encoder 2 irput

Encoder 2 parameters

—ARai0g Eensar mput

fnalog sensor parameters

— Senzorless control

Sensorless parameters

k otor Feedback:

Servo loop:

Feedback zelection

Encoder 1

Encoder 1

Uzer pozition zcaling:

BO.000 mm per motar revolution

User position zcaling |

Refresh

| Cancel

Come default usare la risoluzione di 8192 impulsi/ciclo. Se il motore ha una risoluzione diversa, usare

quella corretta qui.
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Encoder 1 parameters

Enable encoder 1 input v

— Encoder type

iTTL incremental encoder j

Resalution (inc per motor resvalution]: | a9z

[1 zignal penod = 4 inc)

Zermark pitch [inc): | 0

[1 zignal penod = 4 inc)

— Encoder 1 parameters

Zera mark, zhift [inc): Zera mark width [inc];
| ] | a2
Reverze direction I

— Ahbzaolute encoder init,

b aw. value [encoder modula); 4035

Irit, position range | Fiead encoder pozition |

Encoder pozition value: ...

Apply Hefrezh | Cancel |

Passaggio 4) Sensori di posizione = Ridimensionamento posizione utente
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User position scaling
- Position unit - Display factor

" Revolution -l
" Increment 0
(+ Milimeter (+ 0.0}
™ Meter " 0.0M
" Degiee
" Other unit:

Motor displacement: 1 revolution

Load displacement in mm:

| 60

Apply Refresh Cancel Close

Passaggio 5) Config motore = Autophasing
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Motor data Autophasing
Muatbor Lype
[Fﬂotahve L‘l
[BIUSHE‘ES j
Eraze data
H P S — .................. & 'i';i'ﬁﬁfﬁaﬁ;;ﬂﬁ plm ........... ——
Bl o rack: Teaniver R e el ..“.d“.. LSO,
Poles pass: 1
Phaseorder & 1200 T 240*
Position sensor off et
Apply Refresh | Cancel [ Close

Passaggio 6) Specificare i requisiti del profilo di movimento

Usare le modalita Profilo, per specificare con la modalita Profilo di posizione i requisiti di velocita e
accelerazione per la tua applicazione.

Passaggio 7) Eseguire un Autotune

Usare Controller = Autotuning per tarare il motore seqguendo le specifiche della modalita Profilo di
posizione.
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