HNEC
o

SERVO SURUCU

SV-E3 SERIiSi KULLANIM KILAVUZU

Onsoz

1. Kullanim kilavuzu hakkinda

2. Ambalaji agmadan dnce agagidaki 6deleri onaylayin
3. Guvenlik dnlemleri

Uriin tanitimi ve model secimi

1.1 isim plakasi ve model adinin tanitimi (Servo motor ve siiriicii igin)

1.2 Servo motor ve siriiciiniin parca adi
1.3 Servo siriici ve motorun model adi
1.4 Cevresel frenleme direncinin model se¢imi

1.5 HNC ELECTRIC urunleri igin kablo ve konektor aksesuarlari secimi ....

Uriin 6zellikleri

2.1 Servo surucu teknik 6zellikleri

2.2 Motor 6zellikleri

Servo motor ve stricunin kurulumu ve boyutu
3.1 Kurulum ortami kosullari

3.2 Toz gegirmez ve su gegirmez

3.3 Kurulum yéntemi ve alani

3.4 Servo motor boyutlari

3.5 Servo suricl boyutlar ...........cceeviiiiiiiiiiii

Servo motor ve surlcu i¢cin kablolama agiklamasi
4.1 Baglanti semasi

4.2 Sdricl konektori ve pim dizenlemesi

4.3 Motor konnektériiniin terminal diizeni ve kablo rengi
4.4 RS-485 iletisim kablolama agiklamasi

Panel ekrani ve galigstirma

5.1 Genel Bakig

5.2 Parcaadlar

5.3 Calisma modu degisikligi

5.4 Durum gérintileme modu

5.5 Alarm gorinttleme modu

5.6 Parametre ayar modu

5.7 Otomatik ayar modu

5.8 Parametre tasarruf modu

5.9 Yardimci fonksiyon

6. Parametre Agiklamasi 57

6.1 Parametre listesi 57
6.2 Nokta tablosu icin parametre listesi

7. Zamanlama gizelgesi

7.1 Gug AGIK
7.2 Servo KAPALI> ACIK

©O© 00 N ~NWwww

g1 oAb DPDDBDWWWWWWWWWDNDNDNNDNERPERLPRE
AP OPRPOOMNODOOCOO~NUOTWRPOOMMAMAPMNOERLPEL OO

83
83
83
84



HHE
o

7.3 Servo durdurma
7.4 Alarm olustugunda
7.5 Alarm sifirlama
8. Operasyon89
8.1 Ons6z89
8.2 Pozisyon kontrol modu (Darbe pozisyon komut girisi) ...,
8.3 Hiz kontrol modu (Analog hiz kKomutu girigi).........coooeeeiiiiii,
8.4 Hiz kontrol modu (Dahili hiz Komutu) ...
8.5 Tork kontrol modu (Analog tork Komut giriSi).........coooeeeeiiiiiiiii,
8.6 Konum kontrol modu (Dahili konum KOmMutu) ...,
8.7 Kullanici I/O konektdrt (CN1) terminal dizenlemelerinin agiklamasi
8.8 Ayarlama
8.9 Ev konumu dénuisu
9. Sorun giderme ve kargi 6nlemler
9.1 Alarm ekrani
9.2 Alarm isleme ve alarm sifirlama
9.3 Sorun Giderme
Ek161
Ek 1 Onerilen kablo/kablo
Ek 2 SV-E3 konumlandirici iglevi 161
Ek 3 SV-E3 6zel 1/0 ayari 167
Ek 4 Servo silrtici gug konektéra (L1/ L2/B1/B2, U/V/W) kablo baglantisi 169
Ek 5 SV-E3 serisi mutlak sistem acgiklamasi 170

HNC ELECTRIC irtnlerini satin aldiginiz icin tesekkir ederiz.

Bu Kullanim Kilavuzunda SV-E3 serisi servo motorlarin gelismis kullanimi igin talimatlar bulunmaktadir.

Kullanmadan &nce, uriini kullanma ve calistirma konusunda yeterlilik kazanmak icin bu kilavuzu ve ilgili Grtinlerin
kilavuzlarini tamamen okuyun.

Lutfen kullanmadan dnce guvenlik dnlemlerini okuyun.

Gerektiginde ¢ikarip okuyabilmeniz igin bu kilavuzu glvenli bir yerde saklayin.

-Uriin gelistirilmekte oldugundan, teknik 6zellikler 5nceden haber verilmeksizin degistirilebilir.

103
108
112
117
118
126
132
154
154
154
158

161



HNE
(E]
Onso6z

Yanhs galistirma ve kullanim, tasarlanan gesitli performansin tam olarak gosterilememesine ve tehlikeli kosullara neden olabilir

ve hizmet émrina kisaltabilir. Litfen Grind ¢alistirmadan énce kullanim kilavuzunu okuyun.
1. Kullanim kilavuzu hakkinda

@ Bu kullanim kilavuzunu mikemmellestirmek icin gaba sarf ediyoruz birtakim hatalar veya belirsiz noktalar bulursaniz, litfen istediginiz

zaman HNC ELECTRIC ile iletisime gegin.

@Litfen kullanim kilavuzundaki asagidaki maddelere dikkat edin

*  Yuksek voltajh bir cihaz oldugu igin tehlike mevcuttur.
*  Gug kapatildiktan sonra terminallerde veya unitelerde artik voltaj bulunur ve tehlikelidir.
»  Uriiniin sicak noktalari bulunur

*  Demonte etmek yasaktir.
®Urtin 6zellikleri ve islevleri, Griin performansi yiikseltildikge degisebilir ve artabilir. Bunlar dnceden haber verilmeksizin

degistirilebilir.
4 Urlintin cihazi igin glivenlik spesifikasyon sertifikasini almayi planlayin, bunun igin litfen satig temsilcimize danisin.

5 Motor ve surlcunin hizmet dmriini uzatmak igin dogru kosullar altinda kullaniimasi gerekir. Ayrintilar igin lGtfen kullanim

kilavuzunu takip edin.

6 En son bilgiler kullanim kilavuzuna kaydedilmelidir ve kilavuz buna gére giincellenecektir. En son siriime ihtiyaciniz varsa,
lutfen HNC ELECTRIC distribltéri ile iletisime gegin.

7 Sirketin onayi olmadan, kullanim kilavuzunun bir kisminin veya tamaminin yeniden basiimasi yasaktir.

2. Ambalaji agmadan 6nce asagidaki hususlari gozden gegirin.

»  Uriinlerin siparis ettiginiz Griinler olup olmadigini kontrol edin.
*  Nakliye sirasinda Uriinlerde hasar olup olmadidini kontrol edin.
*  Herhangi bir sorunuzun olmasi halinde HC ELECTRIC distribiitor ile iletisime gegin.

3. Guvenlik énlemleri

Lutfen kabul muayenesi, kurulum, kablolama, calistirma ve bakim sirasinda her yerde ve her zaman akan giivenlik
onlemlerine dikkat edin.
@ Yanlis kullanimin 6élime veya ciddi yaralanmaya neden olabilecegdini gdsterir.

[eamon Yanlis kullanimin orta veya hafif kisisel yaralanmaya veya fiziksel hasara neden olabilecegini
gosterir.

®"Yasaklan" belirtir (Neyin yapilmamasi gerektigini belirtir.)
"Zorunlu" durumlari belirtir (Ne yapilmasi gerektigini belirtir.)

-Herhangi bir sorunuz varsa, litfen HNC ELECTRIC distribitord ile iletisime gegin.

DANGER

Kurulum ve kablolama

‘Motoru ticari glice baglamayin. Yangin veya arizayl 6nlemek igin.




Servo motor ve suriiclniin etrafina yanici maddeler yerlestirmeyin.

Yangini 6nlemek igin.

Sdriculeri kasa boyunca korudugunuzdan ve kasa veya diger ekipman ile

surucl arasinda belirtilen mesafeyi biraktiginizdan emin olun.

Elektrik garpmasini, yangini veya arizayi

onlemek igin.

Asir toz ve kirden, su ve yag bugusundan uzak bir yere monte edin

Elektrik carpmasini, yangini, arizayi

veya hasari 6nlemek icin

Ekipmani metal gibi yanmaz maddelere monte edin.

Yangini 6nlemek igin.

Kablolama ve denetleme ile ilgilenen herhangi bir kisi, is icin kalifiye
olmalidir.

Elektrik carpmasini 6nlemek igin.

Motor ve siricunin FG terminali topraklanmahdir.

Elektrik carpmasini 6nlemek igin.

Kesiciyi kestikten sonra kablolamayi dogru sekilde yapin.

Elektrik carpmasini, yaralanmayi, arizayi

veya hasari 6nlemek igin

Kablolari baglarken yalitim iglemini yaptirin.

Elektrik garpmasini, yangini veya arizayi

6nlemek igin.

Operasyon ve caligtirma

Q

Calisma sirasinda sirticiiniin i¢ pargalarina asla dokunmayin.

Yaniklari veya elektrik garpmasini
Onlemek icin.

Kablolar hasar gormemeli, geriimemeli veya sikismamalidir.

Elektrik carpmasini, arizayi veya hasari

Onlemek igin.

Calisma sirasinda servo motorun dénen pargalarina asla dokunmayin.

Yaralanmayi énlemek igin.

Ekipmani su, asindirici ve yanici gaz bulunan kosullar altinda kurmayin.

Yangini énlemek igin.

Yiksek titresim bulunan ve ¢arpma ihtimali olan yerlerde kullanmayin.

Elektrik carpmasini, yaralanmayi veya

yangini énlemek igin.

Servo motorunu kablosu yada veya suya batiriimis haldeyken kullanmayin.

Elektrik carpmasini, arizayi veya hasari

onlemek igin

Anahtarlari ve kablolar kuru elle galistirin.

Elektrik carpmasini, yaralanmayi veya

yangini énlemek igin.

Saft ucu kama yuvasina sahip bir motor kullanirken kama yuvasina
dogrudan dokunmayin

Yaralanmayi 6nlemek igin.

Cok sicak olacag! igin motora ve suriicl 1sI emicisine dokunmayin.

Yaniklari veya pargalarin hasar
godrmesini 6nlemek icin.

Motoru harici strlcu ile sirmeyin.

Yangini 6nlemek igin.

Diger giivenlik talimatlari

[

Deprem meydana geldikten sonra ekipmanin giivenligini teyit edin.

Elektrik carpmasini, yaralanmayi veya

yangini énlemek igin.

Deprem oldugunda yangini ve kisisel yaralanmayi énlemek igin kurulumu ve
ayarlamayi dogru yapin.

Yaralanma, elektrik carpmasi, yangin,

ariza veya hasari 6énlemek igin.

Calismanin durdurulabilmesini ve glciin derhal kapatilabilmesini saglamak

adina harici bir acil durdurma devresi saglayin.

Yaralanma, elektrik carpmasi, yangin,

ariza veya hasari 6énlemek igin.

Kablolamadan veya incelemeden 6nce glicl kapatin ve 5 dakika veya daha

uzun siire bekleyin.

Elektrik carpmasini 6nlemek igin.

A\CAUTION

Kurulum ve kablolama

Lutfen belirtilen motor ve strticl kombinasyonunu takip edin.

Yangin veya arizayl 6nlemek igin.

Konektorun terminallerine dogrudan dokunmayin.

Elektrik carpmasini veya arizayi

onlemek igin.




Girisi engellemeyin ve yabanci maddelerin motora ve siirliciye girmesini
onleyin

Elektrik carpmasini veya yangini
Onlemek igin.

Motoru tamir edin ve ¢alistirma testini mekanik sistemden uzakta
gerceklestirin.

Calistigi onaylandiktan sonra, motoru mekanik sisteme gtivenli bir

sekilde monte edebilirsiniz.

Yaralanmayi 6nlemek igin.

Servo motor belirtilen yénde monte edilmelidir.

Yaralanma veya arizay 6nlemek igin.

Ekipmani, agirhigina ve nominal gikigina uygun olarak dogru sekilde kurun.

Yaralanma veya arizay 6nlemek igin.

Operasyon ve caligtirma

Q

Servo ekipmanina tirmanmayin veya lzerinde durmayin. Ekipman lzerine

agir nesneler koymayin.

Elektrik carpmasi, yaralanma, ariza veya

hasari 6nlemek igin.

Parametre ayarlari asir derecede degistiriimemelidir. Calismanin istikrarsiz
olmasina sebep olur.

Yaralanmay! énlemek igin.

Ani bir elektrik kesintisinden sonra gli¢ geri geldiginde, makine aniden
yeniden baglatilabileceginden makineden uzak durun (makineyi yeniden

baglatildiginda tehlikeye karsi glvenlik dnlemleri alin).

Yaralanmay! énlemek igin.

Dogrudan gines i1sigindan uzak tutun.

Arizay! 6nlemek igin.

Motor, tahrik ve motor safti izerine gigli darbe uygulamayin.

Arizay! 6nlemek igin.

Servo motor Uzerindeki elektromanyetik fren, servo motor milini tutmak igin

tasarlanmistir ve siradan frenleme igin kullanilmamaldir.

Yaralanma veya arizay 6nlemek igin.

Arizall bir servo motoru veya suricliyl kurmayin veya ¢alistirmayin.

Yaralanma, elektrik carpmasi veya
yangini énlemek igin

Gug ozelliklerini kontrol edin.

Arizayl onlemek igin.

Elektromanyetik fren servo motor milini tutmayabilir. Glvenligi saglamak igin

makine tarafina bir durdurucu takin.

Yaralanmayi 6nlemek igin.

Calistirma sinyali agikken bir alarm sifirlanirsa ani bir yeniden baslatma
yapllir.

Yaralanmayi 6nlemek igin.

Acil durdurma ve fren icin roleyi seri baglayin.

Yaralanma veya arizay onlemek icin.

Nakliye v

e depolama

O

Ekipmani yagmur, su damlasi, zehirli gazlar veya sivilarin bulundugu yerlere

maruz birakmayin.

Arizayl 6nlemek igin.

Tasima sirasinda servo motoru kablolarindan, milinden veya enkoderinden

tutarak tasimayin.

Yaralanma veya arizayi énlemek igin.

Nakliye ve kurulum sirasinda motoru diislirmeyin veya atmayin.

Yaralanma veya arizayi 6nlemek igin.

Uniteyi kullanim kilavuzuna uygun bir yerde saklayin.

Arizayl 6nlemek igin.

Diger giivenlik talimatlari

Lutfen akuyl yerel yasa ve yonetmeliklerinize gore atin.

Uriinti bertaraf ederken endustriyel atik olarak ele alin.

Bakim ve

denetim

O

Ekipman musteri tarafindan sékilmemeli veya onariimamalidir.

Arizayl 6nlemek igin.

Ana glici sik sik agmayin veya kapatmayin.

Arizayl 6nlemek igin.

Servo siirlicl I1sI emicisine, rejeneratif dirence, servo motora vb.
dokunmayin. Gli¢ agikken veya gli¢ kapatildiktan sonra bir slire daha

sicakliklari yuksek olabilir.

Yaniklari veya elektrik carpmasini
onlemek igin.

Sirtict anizalandiginda, kontrol devresini ve ana gucu kapatin.

Yangini 6nlemek igin.
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Servo motor uzun siire depolanacaksa, gicl kapatin. Yanlis galismayi ve yaralanmayi
Onlemek igin.

Garanti siresi
Uriinlin garanti siiresi retim tarihinden itibaren 18 aydir. Fren motorlari istisnai bir durum olarak hizlanma / yavaslama siireleri
belirtilen hizmet dmrini asmadiginda garanti kapsamindadir.

Garanti kapsami

Bu garanti yalnizca trtuniin kullanildigi durumlar, yéntemler, ortam, vb. triiniin kullanim ve talimat kilavuzlarinda belirtilen sartlara, kosullara ve
talimatlari uyuldugu sirece gegerlidir.

Ancak, garanti suresi i¢inde bile, agsagidaki durumlarda onarim maliyeti musteriden tahsil edilecektir.

1) Yanlis depolama veya kullanim, onarim ve modifikasyondan kaynaklanan arizalar.

2) Nakliye sirasinda digen veya hasar goren pargalardan kaynaklanan bir ariza

3)  Urlinlerin triin spesifikasyonunun disinda kullaniimasindan kaynaklanan arizalar

4) Yangin, deprem, yildirnm dismesi, firtina, sel, tuz hasari, anormal voltaj dalgalanmasi ve diger dogal afetler dahil

ancak bunlarla sinirli olmamak tzere kaginilimaz kazalar gibi dis faktérlerin neden oldugu bir ariza.

5) Su, yag, metal ve diger yabanci maddelerin i¢eri girmesinden kaynaklanan bir ariza.

Garanti kapsami yalnizca (riiniin kendisi icindir. Uriinlin arizalanmasi nedeniyle maruz kaldi§iniz firsat ve/veya kar kayiplari igin

hi¢bir sorumluluk kabul etmiyoruz.
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1. Urdin tanitimi ve model segimi

1.1

Servo motor isim plakasi
Model adi
Seri No.

Motor 6zellikleri
/ Strim No.

Servo siiriici isim plakasi

isim plakasi ve model adinin tanitiimasi (Servo motor ve siiriicii igin)

AC SERVO MOTOR

- MODEL: |

+ SN

Rated Output: |

=]

IP6S Ver.:!
| Rated Torque: [ Rated Rev.:
Input:| ] Power Factor: |

-

Model adi

Glic dzellikleri

| INPUT:

MADE IN CHINA

C€

Qlectric
MODEL : |

MADE IN CHINA c €

/ Surim No. OUTPUT: Ver. : (=¥
(YT ORTARNEERERNO 5
Seri No. 0
+ S/N: DBG2400002
Model adi
1 Servo motor
SE serisi Guc kaynagi Atalet Atalet Nominal hiz Fren Kodlayici
2 ]0.16N. —
Flans boyutu: 2lAC220V 883 832,\‘2 L |Dusik 20 2000rpm |B Fren 11 [Artimh 17bt
. . - _
40mm 4 |AC380V 006 10.64N.m - Sﬁka . 3d 3000rpm [Bos [Frenyok |Al |Mutlak 17 bit
50mm 013 |L.27N.m e
80 mm 024 [2.39N.m
130 mm 048 [4.76N.m
072 |[7.15N.m
095 [9.45

Model adlandirmasinin ayrintili agiklamasi, 6rnek olarak SE60-2-013L30B-11'i alin:
"SE" motor serisi, "60" motor flang boyutu, "2" AC220V'dir,

"013 " nominal torkun 1.27NM oldugu anlamina gelir. "M" orta ataleti 6lger, "30" nominal hizin 3000

rpm oldugu anlamina gelir,

"B" frenli anlamina gelir, "I1" artimli 17 bit kodlayici anlamina gelir




1) Servo suricl

SV-E3

P
|

Seri adi

005

008

A 2 -B

1 [

Puls/Bara

Tip Puls/Bara
P Puls
B Bara

Nominal gli¢
Tip Cikis
005 50W
010 100W
020 200W
040 400W
075 750W
100 1000W
150 1500W
200 2000W

1.2 Servo motor ve siriiciniin parga adi

Sekil 1.1.4 Servo motorun parga adi

4 gl kablosu
Surlcu girisi UVW

(BRK1+BRK2)

(3 gli¢ kablosu ve 1FG)

2 elektromanyetik fren kablosu

Sekil 1.1.5 Servo siirliciiniin parga adi

Gerilim tipi Versiyon
Tip Gerilim tipi Tip Versiyon
A Alternatif akim A Standart
D Dogru akim B Klasik
Gerilim
Tip Gerilim
2 220V
3 380V
4 48v
8 80V

4 enkoder kablosu + blendajli kablo
Enkodere gui¢ kaynagi, mutlak
enkoder kullanildiginda stirticu pil
baglantisi ile veri iletisimi

Motor vidalari (Onerilen)

Motor modeli  Cap Vidalar
R16M30 24045 M4ax10
003M30 2045 M4X10

006L30 , 00BH30 4-®55 MSX12
013L30 , 013H30 4-@55 MS5X12
024L30 , 024H30 4-066 MEX14
050M20 , 050420 4.9  MaX13
075M20 , 075H20 4-®9  M3X13

100M20 4-99  Maxi1d
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Montaj deligi $ 5,5
Onerilen vidalar M5

Ayar paneli, parametre ayar
ayarli, durum gostergesi

CN3 iletisim portu,
parametreleri ayarlamak
igin 6zel yazilim

Enkoder baglantisi igin
CN2 enkoder arayuzi

ON1 kullanici
kontrol glg girisi, komut girisi,
paralel 1/0 ve ABZ cikigl

/0 araylzd,

UVW motor gug cikisi
UVW cikisi

B1/B2 Rejeneratif diren¢ arayiizi
L1/L2 glg girisi AC200V

FG terminali, M4 vida: 8mm, yayl
rondela, krizantem rondela ile

Montaj deligi® 5.5
Onerilen vidalar M5

1.3 Servo sirici ve motorun model adi

Kapasite Motor modeli Motor boyutu Sirdci modeli Siricl boyutu
SEooo-2-oooooo-Al (Flang montaj
boyutu)
50W Orta atalet R16M30 40 SV-E3P005A-A Cerceve A
100W Orta atalet 003M30 SV-E3P010A-A
200W Dustik atalet 006L30 60 SV-E3P020A-A
Yiksek atalet 006H30
400W Distik atalet 013L30 SV-E3P040A-A
Yiksek atalet 013H30
750W Disik atalet 024L30 80 SV-E3P075A-A
Yiksek atalet 024H30
1kwW Orta atalet 050M20 130 SV-E3P100A-A Cerceve B
Yiksek atalet 050H20
1.5kW Orta atalet 075M20 SV-E3P150A-A
Yiksek atalet 075H20
2kw Orta atalet 100M20 SV-E3P200A-A
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1.4 Cevresel frenleme direncinin model segimi

Nominal gikis  [50W 100W 200W 400W 750W kW L5KW  2kwW
Direng 40-50 ¢ |40-50 @ 40-50 2 |40-50 © 40-50 © 309 30 @ 209
fzin verilen gii |20W 20W 20W 20W 20W 40W 40W 60W

Ayar panelindeki Durum izleme modu, bir rejeneratif direncin gerekli olup olmadigini dogrulamak igin kullanilabilir. [ in00_-]1 6gesini

goruntilemek icin ayar panelinde [St_REG] 6gesini segin. Ekran [in00_-]'den [in00_A]'ya degistiginde, rejeneratif direng gerektigi
anlamina gelir. Ayrintilar igin, [5.4 Durum gérintileme modu [Rejeneratif direng]] bélimune bakin.

Dusik hizda ¢alismadan (maks. hizin %20'si) istenen ¢alismaya baslayin ve gésterge degerinin [in00_-]'den [inO0_A]'ya
degisip degismedigini gézlemleyin. Eger [inO0_A] goriintllenirse, bir rejeneratif direng gereklidir.
Rejeneratif direng gerekiyorsa, rejeneratif direncin kurulumuna bakin. Rejeneratif direng kullanimi mutlaka performansi

garanti edemez. Isitma sicakligi cok yiksek oldugunda, litfen direnci veya izin verilen giict artirin.

1.5 HNC ELECTRIC irtinleri icin kablo ve konektor aksesuarlari segimi

- 750W veya daha diisgiik giigler i¢in

Esyalar |Kullanim Model adi Aciklama

1 Sdriicu ve motor igin konektdr Guc konektori (CON-4P-M75A750W veya daha az igin)

2 Gug¢ kablosu SV- E3-CAB-S E60- PWR-T-R50M Uzunluk: 0,5 m
SV- E3-CAB-S E60- PWR-T-1R5M Uzunluk: 1,5 m
SV-E3-CAB-SE60-PWR-T-3M Uzunluk: 3m
SV-E3-CAB-SE60-PWR-T-4M Uzunluk: 4m
SV-E3-CAB-SE60-PWR-T-5M Uzunluk:5m
SV-E3-CAB-SE60-PWR-T-6M Uzunluk:6m
SV-E3-CAB-SE60-PWR-T-7M Uzunluk:7m
SV- E3-CAB-S E60- PWR-T-10M Uzunluk: 10m

3 Fren konnektori CON-2P-BK (750W veya daha az igin)

4 Enkoder kablo terminali SM-6P+172160-1 (750W veya daha az igin)

5 Enkoder kablosu SV-E3-CAB-SE60-ENC-T-R50M Uzunluk: 0,5 m
SV-E3-CAB-SE60-ENC-T-1R5M Uzunluk: 1,5 m
SV- E3-CAB-S E60-ENC-T-3M Uzunluk: 3m
SV- E3-CAB-S E60-ENC-T-5M Uzunluk:5m
SV-E3-CAB-SE60-ENC-T-10M Uzunluk: 10m

6 Mutlak icin enkoder kablosu SV- E3-CAB-S E60- BOX-T-R30M Uzunluk: 0,3 m

(Entegre akii kutusu)
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- 1KW veya daha fazla

Esyalar |Kullanim Model adi Aciklama
1 Sdriicu ve motor igin konektor Gug konektori (1KW veya daha fazlasi igin CON-4P-
2 Gug¢ kablosu '\SA\%E)SQ)CAB—SE130—PWR—T—RSOM Uzunluk: 0,5 m
SV-E3-CAB-SE130-PWR-T-1R5M Uzunluk: 1,5 m
SV-E3-CAB-SE130-PWR-T-3M Uzunluk: 3m
SV-E3-CAB-SE130-PWR-T-5M Uzunluk:5m
SV-E3-CAB-SE130-PWR-T-10M Uzunluk: 10m
3 Fren konnektori SM10-AP2S-S-C (1KW veya daha fazlasi igin)
4 Enkoder kablo terminali SM-6P+SM10-SP10S-M-C (1KW veya daha fazlasi igin)
5 Enkoder kablosu SV-E3-CAB-SE130-ENC-T-R50M Uzunluk: 0,5 m
SV-E3-CAB-SE130-ENC-T-1R5M Uzunluk: 1,5 m
SV-E3-CAB-SE130-ENC-T-3M Uzunluk: 3m
SV-E3-CAB-SE130-ENC-T-5M Uzunluk:5m
SV-E3-CAB-SE130-ENC-T-10M Uzunluk: 10m
6 Mutlak i¢in enkoder kablosu SV-E3-CAB-SE130-BOX-T-R30M Uzunluk: 0,3 m
(Entegre aki kutusu)
7 50P puls konektorii Darbe konektorii CON-50P
2. Uruin ozellikleri
2.1 Servo siricu ozellikleri
2.1.1 Ortak ozellikler
Tablo 2.1.1 Ortak dzellikler
Esyalar Sarthame
Model Adi 005 010 020 040 075 100 150 200
SV-E3POOO-A
Uygulanabilir motor 50W 100w 200W 400W 750W 1kwW 1.5kw 2kw
Boyut W (mm) 40 48 61
Y(mm) 160 160 160
D (mm) 135 135 175
Agirlik (Kg) 0.7 0.8 15
Giris Ana devre Tek fazli 200-240V +10% 50/60Hz Ug fazli 200~240V+%10
glicti glict [Not] Kontrol giict igin Not 1'e bakin. 50/60Hz
Kontrol D3P: DC24V+10% 260mA (Tip.)/ Ani akim harictir.
B I/0 gli¢ kaynagi: 24VDC+10%
s o 100mA. Gug dahili olarak saglanir.
>
k
= Kontrol tipi Sinus dalgasi tahrikli t¢ fazli PWM inverterler
g)& Cikis ] 0.6 0.9 1.7 2.7 4.3 5.6 9.9 12.2
% |ozeliced
o (Silahlar)
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Frekans (Hz) [0 ~ 400

0~333 0~300 0~250

Kodlayici geri bildirimi

17 bit seri artimli/mutlak enkoder

Kontrol Girig 8 nokta (24VDC, fotokupldr yalitimr) Kontrol modu altinda anahtarli
sinyal Cikti 8 nokta (24VDC, fotokupldr yahtimi, agik kollektdr devre ¢ikisi) Kontrol modu altinda anahtarli
Analog Girig 1 nokta (+10V) Kontrol modu altinda anahtarli
sinyal
Nabiz Girig RS-422 diferansiyel, agik kollektor devresi
sinyal Cikti A/B/Z-fazll RS-422 diferansiyel
Acik kollektor ¢ikisi sadece Z fazi icin etkinlestirilmistir.
iletigim USB: PC ile baglanti
fonksiyon RS-485: uzaktan Ust kontrol iletisimi (¢oklu istasyon destegi)
Rejenerasyon Harici rejeneratif direng mumkundar (Not 2)
fonksiyonu
Dinamik fren Yok (Not 3)

Kontrol modu

Pozisyon kontroll, dahili pozisyon kontroll, hiz kontrolii, dahili hiz kontrold, tork kontroli

Fonksiyon

Kontrol girisi Servo ACIK, alarm sifilama, komut girisi yasaklama, sapma sayaci temizleme,
tork limiti segimi, CCW/CW sirucli yasaklama
Kontrol ¢ikisi Alarm durumu, servo hazir, konumlandirma tamamlandi, fren serbest birakma,
servo durumu, tork limiti ¢ikisi
Nabiz Maksimum komut RS-422 diferansiyel: 4Mpps
giris pulsu frekansi Acik kollektdr: 200kpps
Giris pulsu sinyali Darbe+ yonu, A-/B-faz ortogonal faz farki darbesi, CW+CCW darbesi (not 4)
formu
Komut pulsu ¢arpimi |A/BA: 1-65535 B : 1-65535 1/1000 < A/B < 1000
= Plrizsuzlestirme FIR filtresi
é Puls Cikis puls sinyali Enkoder konum darbesi agadidaki sekilde ¢ikar:
S cikis formati A-/B-faz ortogonal faz farki darbesi ve Z-faz darbesi
'g RS-422 diferansiyel format, Z-faz darbesi agik kollektor izerinden gikar
- Kontrol girisi Servo ACIK, alarm sifilama, sapma sayaci temizleme, CW baglatma, nokta segimi
1, nokta segimi 2, nokta segimi 3, nokta segimi 4, ana konum sensoru girisi
Kontrol ¢ikisi Alarm durumu, servo hazir, fren serbest birakma, servo durumu, tork limiti gikisl,
% islem tamamlama, ana konum sifirama tamamlama
E Calisma modu Nokta tablosu, iletisim islemi, manuel giris darbesi
§, Puls Cikis puls sinyali Enkoder konum pulsu asagidaki sekilde ¢ikar:
§_ cikisi formati A-/B-faz ortogonal faz farki darbesi ve Z-faz darbesi
% RS-422 diferansiyel format, Z-faz darbesi agik kollektor (izerinden gikar
2 Kontrol girisi Servo ACIK, alarm sifilama, komut engellendi (Sifir hiz kelepgesi), tork limiti
g se¢imi 2, CCW/CW doniis yasagi
g Kontrol ¢ikigi Alarm durumu, servo hazir, fren birakma, servo AGIK, tork limit ¢ikigi
I
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(E]
Analog girig Hiz komut girigi Girig gerilimi -10V ila +10V (Maksimum hiz £10V'de gercgeklesir)
PuarGzsizlestirme |IIR filtresi, FIR filtresi
Puls ¢ikigl Cikis pulsu Enkoder konum pulsu asagidaki sekilde cikar:
sinyali formati A-/B-faz ortogonal faz farki pulsu ve Z-faz pulsu
EIA-422 diferansiyel formati, Z-faz darbesi acik kollektér lizerinden gikar
Kontrol girigi Servo ACIK, alarm sifirlama, dahili hiz komutu -baslangi¢ 1 ve 2, dahili hiz
komutu
=
g 8 fazli, tork limiti segimi 2
é Kontrol ¢ikisi Alarm durumu, servo hazir, fren birakma, servo ACIK, tork limit gikigi
E Puls ¢ikigl Cikis puls Enkoder konum darbesi agagidaki sekilde ¢ikar:
% sinyali formati A-/B-faz ortogonal faz farki pulsu ve Z-faz pulsu
° EIA-422 diferansiyel formati, Z-faz darbesi acik kollektér lizerinden gikar
Kontrol girigi Servo ACIK, alarm sifirlama, komut girisi yasagi (sifir tork komutu), tork limiti 2,
CCW/CW sirlcu yasagi
§ Kontrol ¢ikisi Alarm durumu, servo hazir, fren serbest birakma, servo durumu, tork limiti gikisi
fc: Puls gikisi Cikis pulsu Enkoder konum pulsu asagidaki sekilde ¢ikar:
E sinyali formati A-/B-faz ortogonal faz farki pulsu ve Z-faz pulsu
EIA-422 diferansiyel formati, Z-faz darbesi acik kollektor Gzerinden ¢ikar
Saglam gozlemci Saglandi
Titresim kontrolu Saglandi
Otomatik ayarlama Saglandi
Kodlayici ¢ikisi bolme ve carpma  [Sagdlandi
chE
Ayarlama/fonksiyon ayari Yazilim araciligiyla ayarlandi
Koruyucu Donanim asin gerilim, giic kaynag@i hatasi, asir akim, asiri sicaklik, asiri yik
fonksiyon alarm (bkz. alt bélim 2,1,1 asir yik algilama agiklamasi), kodlayici hatasi
Yazilim alarmi asin hiz, gok fazla pozisyon sapmasi, parametre hatasi
Sicaklik Kullanim igin ortam sicaklidi 0-55° C (Not 5, Not 6)
Depolama icin ortam sicakhgi -20-65° C
Nem Kullanim igin ortam nemi 20-85 bagil nem veya daha az (yogusma olmadan)
Depolama igin ortam nemi 20-85 bagil nem veya daha az (yogusma olmadan)
Kullanim ve depolama igin atmosfer ic mekanlarda (Dogrudan giines i1si§ina maruz kalmayan);
5 asindiricl gaz, yanici gaz, yag buhari veya tozdan arindiriimis
%f‘, Y Ukseklik Deniz seviyesinden 1000 m veya daha az yuikseklikte
0
g Titresim 5.8m/s? (0.6G) veya daha az, 10-60Hz (Rezonans frekansinda
g slirekli galismaya izin verilmez)

Dielektrik dayanimi

Primer ve FG boyunca 1500 VAC'de 1 dakika

Dikkat edilmesi gereken noktalar

Topraklama zorunludur. Sinif I ile ilgili Grlnler

"Asiri gerilim kategorisi 11" ile ilgili Griinler

"Kirlilik derecesi2" ile ilgili Griinler

Not 1) Kontrol giict olarak 24VDC harici gli¢ kaynagi asagidaki ozellikleri karsilamalidir.
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1. SELV glg kullanin.

* SELV giicu: Guvenlik Ekstra Dislk Voltaj
Giuvenlik igin ekstra algak gerilim, tehlikeli olmayan gerilim ve tehlikeli gerilim igin gliglendirilmis yalitim gereklidir

Sdrucl arizasi igin asirt akim korumasi olarak, Iitfen 100W veya daha az gli¢ kaynagi segin.
Akim tliketimi, servo ON baglantisi olmadan 1/O sinyalinin degeridir.
Gergek kullanimda 1/O sinyali dolu noktalari igin akim tuketimini artirin.

Not 2) Rejeneratif direncin kurulumu ayar paneli tarafindan onaylanabilir.

1. Durum Gdstergesi modundaIr SE-REG ] 6gesini segin.

fnB0_-1
2. Rejeneratif durumu gésterin HetE

3. Cihaz dusuik hizdan gergek ¢alisma hizina ulastiginda (en yiiksek hizin yaklasgik %20'si), ayar paneli ekraninin

[v a8 A ] olarak degistirildigini onaylayin.

4. Panell 1 00_R ﬂ olarak degistiginde, rejeneratif direnci [tablo 1.4.1 Cevresel frenleme direnci model se¢imi]'ne gére
takin.

5. Tablo 2-2-2'deki rejeneratif direng degeri performansi garanti edemez. Isitma sicakligi ¢ok yiiksekse, litfen biyik ve yiksek
glclu direng segin.

Not 3) Fren, yazilim tarafindan kontrol edilen dinamik fren fonksiyonudur.

Sdricu arizasi meydana geldiginde veya giic kaynagi baglantisi kesildiginde fren islevi gegersiz hale gelir.

Not 4) Puls komut girisi asagida gosterilmigtir. Tablo 2.1.2
Parametre Girig sinyali Sinyal adi Gerekli minimum zaman arahdi (t1, t2, t3, t4, t5, t6)
No.32.0 darbe Pozitif yon Negatif yon
komutu giris modu
0 Puls - yén Puls [ 2 KN 2
(ik deger) Komut darbesi CMD_PLS —
Yon 13 KEVIER &l
CMD_DIR
1 AB-fazli ortogonal |A fazi
9 I | A-phase
faz darbesi CMD_PLS t4.t4it4it4 t4it4itdit4
B-fazi _] l B-pnase_J_ —I_J—‘_
CMD-DIR
2 Pozitif yon darbesi |CCW CMD-PLS t5
mm

Negatif yon darbesi |[CWCMD-DIR

wfwtel L 1L

Komut giris darbe sinyalinin maks. puls frekansi ve minimum darbe genisligi.

Giris ouls sinyali I/F Maks. puls frekansi Gerekli minimum sire [ps]

t1 t2 t3 t4 t5 te
Diferansiyel arayliz AMpps 0.125 0.125 2.5 0.25 0.125 0.125
Acik kollektdr devre arayiizi 200kpps 2.5 2.5 2.5 5.0 2.5 2.5

*Komut puls giris sinyalinin yiikselme ve diisme stiresi 0,1 ps veya daha az olmahdir.
*Darbe Dustiikten Yiksege dogru sayilir.

* Puls komutu giris filtresi segimi (No.33.0) giris frekansina gore ayarlanmalidir.
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Not 5) B6lum 3 [Kurulum yoni ve alani] uyarinca siiriicliyi montaj deliklerinden sabitlemek icin vidalari kullanarak
yuksek sicakligi énlemek igin yeterli alan.

Not 6) 2kW siiriicli igin ortam sicakligi (Model adi: SV-E3)

55°C (En yuksek

sicaklik)
100 i

80

60

S a0
X
3

> 20

0

0 10 20 30 40 50 60
Ortam sicakligi (°C)

2.1.2 Asin yik algilama 6zellikleri
SV-E3 serisi servo suruciller igin, motor torku asiri yik algilama karakteristiklerindeki tork degerlerini astiginda, asiri yik
alarmi veren asin yUk korumasi baslayacak ve motor acil olarak duracaktir.

Sekil 2.1.1 Asin yiik algilama 6zellikleri

50W 100w

350 350

300 300

250 250
$ W0 = 200
< N S I N
c 150 = %0
c ~
: i at
o 100 S 100
3 é
> 50 s 50

[ 0

1 10 100 1000 1 10 100 1000
Algilama suresi (sn) Algilama siresi (sn)
200W 400W
300 \ 300
250 __ 50
(=

~ 200 S w0 !
> N c M
~ 150 © 150
c
5 100 = 100
x >
S 50

0 0

1 10 100 1000 1 10 100 1000
Algilama stresi (sn) Algilama slresi (sn)
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750W 1kW
3 ‘ 35
\
ad | g »
< - \
S} 2 £ . \
c 1™
5 o
5 150, 2 § 15
= 100 > =N =
>
50 50
0 0
1 10 100 1000 1 10 100 1000
Algilama siiresi (sn) Algilama siiresi (sn)
1.5kW 2kW
350, 350
’o\;\ 300 300 )
E 250l 3\, 250 ‘\
.6 200 \ E 200
S 150 { G 50
> "“\‘ = R
100 =S g 100 1
50 S0
0 0
1 10 100 1000 1 10 100 1000
Algilama siiresi (sn) Algilama sdresi (sn)
2.2 Motor 6zellikleri
2.2.1 Ortak ozellikler
Tablo 2.2.1 Ortak 6zellikler
200V~230V AC
Esyalar Birim Teknik Ozellikler
Gerilim \Y 280VDC
Model adi - 002M30 003M30 006L.30 006H30 013L30 013H30
(SEoo-2-o0ooooo-oo) Orta Orta Orta atalet |YUksek Dustk Yiksek
atalet atalet atalet atalet atalet
Flans montaj boyutu mm 0 40 040 0 60
Kitle Frensiz kg 0.4 0.5 0.9 1.0 1.3 15
Frenile 0.6 0.8 1.4 15 1.8 2.0
Nominal ¢ikis W 50 100 200 400
Nominal tork N-m 0.16 0.32 0.64 1.27
Maks. anlik tork N-m 0.56 1.12 191 3.82
_1:& Nominal akim Silahlar 0.6 0.9 17 2.7
T [Maks. anliik akim Silahlar 2.1 3.2 5.1 8.1
o)
-5: Nominal hiz d/dk 3000 3000
(@]
Maks. hiz d/dk 6000 5000
Tork sabiti N. m/Arms |0.25 0.36 0.417 0.498
Her fazin indiiklenmis gerilim MV (d/dk) 8.8 12.5 14.5 17.4
sabiti
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Nominal gii¢ Frensiz kW/s 5.6 13.6 23.9 9.3 58.7 235
degisim orani

Frenile 4.7 12.3 19.5 8.6 51.9 22.4
Mekanik zaman |Fren olmadan |ms 2.60 1.69 1.12 2.87 2.60 1.66
sabiti

Frenile 3.06 1.87 1.37 3.12 0.75 1.75
Elektriksel zaman sabiti ms 0.64 0.76 1.99 2.47
Motor rotoru Fren olmadan [X10kg-m? 0.045 0.074 0.17 0.43 0.28 0.70
Atalet

Frenile 0.053 0.082 0.21 0.47 0.31 0.74
izin verilebilir  |Radyal yiik N Bakiniz [2.2.2 Cikis mili izin verilen yiiK]
YUk Eksenel yik [N
Kodlayici 17 bit seri iletisim (EIA422)
Kullanim Tutma (Not: frenleme igin degil)
Gug¢ kaynagi - SELV gug, tehlikeli gerilimden gu¢lendirilmis yalitim yapiimahdir.

H Nominal gerilim \2 DC24V+%10
% Nominal akim A 0.25 0.3
:é Statik srtiinme torku N-m 0,16 veya| 0,32 veya| 1,27 veya daha fazla
§ daha daha
Emilim siresi ms 35 veya daha az 50 veya daha az
Serbest birakma siresi ms 20 veya daha az 15 veya daha az
Serbest birakma gerilimi \ 1VDC veya daha fazla
Anma suresi Surekli
Kullanim igin ortam sicaklidi 0-40 "C (Yogusma olmadan)
Kullanim igin ortam nemi %20-85 bagil nem (yogusma olmadan)
Depolama icin ortam sicakhgi -20-65C (Garanti edilen en yliksek sicaklik: 80 derece, 72 saat)
Depolama igin ortam nemi %20-85 bagil nem (yogusma olmadan)
Kullanim/depolama igin atmosfer| I¢ mekanlarda (Yagmur suyuna veya dogrudan giines 1sigina maruz kalmayan);
asindirici gaz, yanicl gaz, yanicl maddeler, 6glitme sivisi, yag buhari veya tozdan
Yaltim sinifi B Sinifi
izolasyon direnci 1000 VDC megger 5MD veya daha fazlasi
Dielektrik dayanimi 1 dakika igin 1500 VAC
Y Ukseklik Deniz seviyesinden 1000 m veya daha az yukseklikte
Titresim sinifi V 15 (JEC2121)
é Titresim direnci 49 m/s? (5G)
§ Darbe dayanimi 98 m/s? (10G)
§ Koruyucu sinif IP65

Dikkat edilmesi gereken noktalar

Topraklama zorunludur. Sinif I ile ilgili Grlnler

"Asir gerilim kategorisi II" ile ilgili Grtnler

"Kirlilik derecesi2" ile ilgili Grtinler

Fren hatlarinin kutuplari vardir. Kirmizi: +24V ile bagh. Siyah: GND ile bagl,
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200V~230V AC
Esgyalar Birim Spec.
Gerilim \ 280vDC
Model adi - 024L30 024H30 048M20 048H20 072M20 075H20 095M20
(SEoo-2-oooooo-oo) Diisiik Yiiksek Orta Yiiksek Orta Yiiksek Orta
atalet atalet atalet atalet atalet atalet atalet
Flans montaj boyutu mm o 80 o 130
Kutle Frensiz kg 2.5 2.7 5.6 7.6 7.0 9.0 8.4
Fren ile 3.3 3.5 7.0 9.0 8.4 10.4 9.8
Nominal ¢ikis W 750 1000 1500 2000
Nominal tork N-m 2.39 4.77 7.16 9.45
Maks. anlk tork N-m 7.1 14.3 21.5 28.6
Nominal akim Silahlar 4.3 5.6 9.9 12.2
Maks. anlk akim Silahlar 12.9 16.8 30 36.6
Nominal hiz d/dk 3000 2000
Maks. hiz d/dk 4500 3000
Tork sabiti N. m/Arms 0.61 0.88 0.81 0.85
Her fazin indiklenmis MV (d/dk) 21.33 30.9 28.4 29.6
g gerilim sabiti
E Derecelendiril [Frensiz kW/s 64.1 35.9 50.0 9.2 76.9 13.8 104.9
é mis
(e}
glc degisim  [Fren ile 52.8 32.1 36.5 8.6 61.4 13.3 87.9
orani
Mekanik Fren ms 0.53 0.94 0.76 4.17 0.60 3.32 0.58
zaman sabiti |olmadan
Fren ile 0.64 1.06 1.05 4.43 0.75 3.46 0.69
Elektriksel zaman sabiti ms 4.3 10.1 12.2 8.2
Motor rotoru  |Frensiz X10kg-m?2 0.89 1.62 4.56 24.9 6.67 37.12 8.70
Atalet
Fren ile 1.08 181 6.24 26.4 8.35 38.65 10.38
izin verilebilir [Radyal N Bakiniz [2.2.2 Cikis mili izin verilen yik]
Y ik Y ik
Eksenel yik |N
Kodlayici 17 bit seri iletisim (EIA422)
W Kullanim Tutma (Not: frenleme igin degil)
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Giig kaynagi

- SELYV giig, tehlikeli gerilimden gl¢lendirilmis yalitim yapilmahdir.

Ortam kosullari

Nominal gerilim \% DC24V+%10

Nominal akim A 0.4 1.0

Statik sirtinme torku N-m 2,39 veya daha fazla (9,55 veya daha fazla
Emilim siresi ms 70 120

Serbest birakma suresi ms 20 30

Serbest birakma gerilimi [V 1VDC veya daha fazla

Anma slresi Stirekli

Kullanim igin ortam

sicakligi

0~ 40 C (Yogusma olmadan)

Kullanim i¢in ortam nemi

20~85%RH (Yogunlasma olmadan)

Depolama igin ortam

sicakligi

-20~65 "C (Garanti edilen en yiksek sicaklik: 80 derece, 72 saat)

Depolama icin ortam nemi

20~85%RH (Yogunlagsma olmadan)

Kullanim/depolama igin

atmosfer

ic mekanlarda (Yagmur suyuna veya dogrudan giines isi§ina maruz kalmayan); asindirici gaz,

yanici gaz, yanicl maddeler, 6gUtme sivisi, yad buhari veya tozdan arindiriimis

Yalitim sinifi

B Sinifi

izolasyon direnci

1000 VDC megger 5MD veya daha fazlasi

Dielektrik dayanimi

1 dakika i¢in 1500 VAC

Y ukseklik

Deniz seviyesinden 1000 m veya daha az yukseklikte

Titresim sinifi

V 15 (JEC2121)

Titresim direnci

49 m/s? (5G)

Darbe dayanimi

98 m/s? (10G)

Koruyucu sinif

IP65

Dikkat edilmesi gereken noktalar

Topraklama zorunludur. Sinif | ile ilgili Grtnler

"Asiri gerilim kategorisi 11" ile ilgili Grinler

"Kirlilik derecesi2" ile ilgili Griinler

Fren hatlarinin kutuplari vardir. Kirmizi: +24V ile bagh. Siyah: GND ile bagl,

2.2.2  Cikig mili izin verilen yuk

Sekil 2.2.1 Cikis mili izin verilen yik

Radyal
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GU-:I.‘:'H‘:C
izin verilen yiik Birim  [50W 100W 200W 400W 750W 1kW 1.5kW 2kwW
izin verilen radyal yik [N 68 68 245 245 392 490 490 490
izin verilen eksenel yiik [N 58 58 98 98 147 196 196 196

2.2.3 N-T ozellikleri

Sekil 2.2.2 N-T karakteristikleri

" 50W
05
= 04
z
_g 3 Anlik gal
nlk calisma
= arahg!
0.2
0.1
Siirekli galigma araligi
0.0 ! | I
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Hiz [ d/dak ]
1 100W
1.0
\
IS
Z 06
:
(o]
= 04
Sirekli galigma arahgi
0.0 1 1
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Speed [ r/min ]
m 200W
25
20
E
z 15 Anlik galigma
— araligi
=
e 1.0
05
Siirekli galisma araligi
00[ 1 1 1
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Hiz [ d/dak ]
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Sirekli tork - Ortam sicakligi - Yag
kegesi olmadan

Nominal tork orani (%)
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Siirekli tork Ortam sicakhgi
25 * Yag kegesi olmadan
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i\ 100
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Hiz [ d/dak ] 0 20 40 Ortam sicakhgifC)
2.2.4 Kodlayici ozellikleri
Tablo 2.2.3 Kodlayici ozellikleri
Esyalar Aciklama /Acgiklamalar

Motor Model Adi

SEoo -2-0ooooo-11(17
bit)

SEoo-2-oooooo -Al (17 bit)

Glg kaynagi gerilimi VCC DC 4.5V-5.5vV Dalgalanma gerilimi %5 veya
daha az

Harici glic kaynagi BAT - DC 2.4V-5.5V -

Harici kondansatér CAP - DC 2.4V-5.5V -

Akim tiketimi 160mA (Tip.) /Ani akim harigtir.

Dustk gl tiiketimi durumu - Tipl0pA

Oda sicakliginda motor
durdugunda akd voltaji

3,6V'tur
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Tek devir ¢dzunirlik Mutlak 131,072 (17bit) -
Coklu devrim sayisi -65 ,536 Count -
Maksimum hiz 6.000 dev/dak -
Girig/Cikis formu Diferansiyel sanziman -
Geri sayim yoni CCw -

Tablo2.2.4

Oge Aciklama

Motor Model Adi SEoo-2-oooooo -11 (17 bit) SEoo-2-oooooo -Al (17bit)
iletim ydntemi Yarim ¢ift yonlU asenkron seri iletisim

iletisim hizi 2.5Mbps

Tablo2.2.5
Oge Aciklama
Calisma sicaklig 0~85C
Harici manyetik alana karg! direng +2mT (20G) veya daha

az

Not 1) Yukari sayim yénu

*On flanstan bakin, saat yéniinin tersine, yani CCW olarak déndariin.

[Not]

*Motor 180 derecenin altinda déndiglinde, tek devir dogrulugu azalir.

*Motoru frenle kullanirken, litfen kilavuzda belirtilen fren voltajini takip edin.

*Fren voltaji 12V'un altinda oldugunda veya ters polarite altinda kullanildiginda, tek devir dogrulugu azalir.

2.2.5 Yag kegesi hakkinda

Motoru disli kutusu ile kullanirken ¢ikis mili Gzerinden servo motora yag girisini dnlemek igin litfen yag kegesi kullanin. B iitlin

SV-ES3 serisi motorlar yag kegesi ile birlikte monte edilir.
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3. Servo motor ve siiriiciiniin montaji ve boyutu

3.1 Kurulum ortami kosullari

Cevre kosullari hakkinda, sirketin talimatlarina uydugunuzdan emin olun. Uriinii gevre kosullarinin kapsami disinda

kullanmaniz gerekiyorsa, litfen énceden HNC ELECTRIC Corporation'a danisin.

1 Dogrudan gilines 1s1gindan uzak tutun.

2 Sirici kabine monte edilmelidir.

3 Sudan, yagdan (kesme yagi, yag buhari) ve nemden uzak tutun.

4 Ekipmani su, asindirici ve yanici gaz bulunan kosullar altinda kurmayin.

5 Toz, demir tozu, kesme tozu ve benzerlerinden arindiriimistir.

6 Yuksek sicaklik, asirn titresim ve sokun oldugu alanlardan uzak tutun.
3.2 Toz gegirmez ve su gegirmez

Servo siriict su gegirmez yapidadir. Motorun koruma seviyesi (konektoér harig) IEC 34-5'e (Uluslararasi Elektroteknik

Komisyonu) gore IP65'tir.
3.3  Kurulum ydntemi ve alani

Etki ve yik

1 Motorun dayanabilecegi darbe 200m/s2 (20G) dederinden az olmalidir. Tasima, takma ve s6kme sirasinda motora asiri
darbe yiikii uygulamayin. Motoru tasimak igin enkoder, kablo ve konektoru tutmayin.
2 Kayis kasnagini ve kupléri motordan ¢ikarirken gekme tirnagi cihazi kullaniimahdir

Mekanik sistem ile kombinasyon

1 Kullanim kilavuzundaki motor spesifikasyonunda motor miline izin verilen yiik belirtilmistir. izin verilen yiikiin agiimasi saft
omrinu kisaltacak ve safta zarar verecektir. Lutfen eksantrik ylikii tamamen emebilen kaplin kullanin.

2 Montaj sirasinda enkoder kablosu Uzerindeki gerilim 6kgfden az olmalidir.

3 Gug kablosu ve kodlayici kablosunun bikilme yarigapi R20mm ve daha fazla olmalidir.

Tahriklerin montaj yonl ve boslugu.

Sdricuyl kurarken kabin iginde 1s1 dagilimini ve konveksiyonu saglamak icin strliciniin etrafinda yeterli bosluk birakin.
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*  Sdurucduleri dikey yonde takin. Liitfen 800W'tan az olan sirlcly(, ana surlciyl ve bagiml siiriiciiyl sirasiyla sabitlemek

icin iki M5 vida kullanin. Lutfen 1kW'tan fazla olan surticllyl ve ana sirlictyu sirasiyla sabitlemek icin ¢ M5 vida kullanin.

*  Danili kartlar arasindaki gevre sicakliginin 55°C'den fazla olmamasini saglamak igin, suriicller kapali kabine monte

edildiginde sicakhigi diigtirmek igin sogutma fani veya sogutucu takilmasi gerekir.
*  Sogutma plakasinin yizeyindeki sicaklik, gevredeki sicakliktan 30°C daha ylksek olacaktir.

* Kablolama igin 1siya dayanikli malzeme kullanin ve kablolamayi makineden ve sicakliktan kolayca etkilenen diger
kablolardan izole edin.

*  Servo slrlcunin hizmet dmri elektrolitik kapasitoriin etrafindaki sicakliga baghdir. Elektrolitik kapasitor servis 6mriine
yaklastiginda, statik kapasite azalacak ve i¢ direng artacaktir. Sonug olarak, asiri gerilim alarmina, gurultiniin neden oldugu
arizaya ve bilesenlerin hasar gérmesine yol agacaktir. Elektrolitik kapasitériin hizmet dmri, [ortalama yillik sicaklik 30C, y ik

orani %80 ve giinde ortalama 20 saatten az galisma] kosullarinda yaklasik 5 ila 6 yildir.

Ek talimatlar

1 Motor mili fabrikadan ¢ikmadan énce pas 6nleyici yag ile kaplanmistir. YUk takarken paslanmasini énlemek igin lutfen safta
tekrar pas Onleyici islem uygulayin.

2 Kodlayiclyr veya motoru asla pargalarina ayirmayin.

3 24VDC girisin GND'si ve cihazin topraklama kablosu birbirine baglanabilir.

* Lutfen kontrol voltaji (24V ve GND) ve st kontrol cihazi igin ayni gui¢c kaynagini kullanin.

4 Ana gii¢ kaynag KAPALI konuma getiriimeden kodlayici akuyl ¢ikarmayin veya bakimini yapmayin.
5 Ana gli¢ kaynagini kapattiktan sonra, gl¢ bilesenlerinde yaklasik 30 saniyelik bir artik gerilim oldugunu lGtfen unutmayin.

6 Sigortay! degistirmeyin.
7 750W Uzerindeki servo suriicller sag tarafa bir sogutma fani ile monte edilir. Servo siriiciiniin havalandirma deliklerine

dokunmayin veya engellemeyin

3.4 Servo motor boyutlari
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3.5 Servo siiriicii boyutlari (SV-E3 i¢in ayni boyutlar)

| 200W veya daha az I
strlicu

130

=== ] — m
=t=f=—1=1 e »
== == o8 il
r =SS .
==l
==
| o |
— o
= g
I ’
117 I
1 Y 1 o | pme
l- 13256 J
|siiriicii 400W / 750W |
o {
MF==as @
e I s I s s
S=== i
[ == @@
[ s 3 cn |
S5 (S9N
= || WY
I
I
il 1 /]
L i
1325
|1000W veya daha |
fazla surucu
610 [ 1750
Ly 12
i\ 4
j ! [
i ‘:1 =
—— ! !




HMNE
GI: tric

4. Servo motor ve siiriicii igin kablolama agiklamasi

4.1 Baglanti semasi

4.1.1 Baglanti semasi

Montaj deligi 0 5,5

Onerilen vidalar M5

PC iletisim
kablosu

Tek fazl
200VAC Ana
glc kaynagi
| .
Devre kesici
Rejeneratif
direng
= 3
. - !
& / ‘ M Il
Grdltd g
_ﬁtresi

Enkoder Kablosu

Kullanici I/0 Ana
""" Kablosu pjlgisayar
kontrol
cihazi

UVW motor giig ¢Ikis!

Dalgalan
ma emici

UVW cikisi

Manyetik
kontaktor

01/B2 Rejeneratif direng arayuzi

L1/L2 gii¢ girisi AC200V
l 20DVAC
= | giris

[Dogru kablolama igin dikkat edilmesi gerekenler]

A 24VDC ve 200VAC giris (ana devre) gli¢ kaynagi ayni 200VAC ana gii¢ kaynagindan baglanmalidir.

A 24VDC gl kaynag ile siriict arasindaki anahtara erismeyin. Anahtara ihtiyaciniz varsa, 24VDC giris gli¢c kaynaginin

200VAC kablosuna yerlegtirin.

A G/G kablo uzunlugu 50 cm'den fazla oldugunda bukimlu gift korumali kablo kullaniimalidir.

A Enkoder kablosu 20 m'den az olmalidir.

A Caution

11

=

Yazilim




1 Litfen kablolama ve kullanim sirasinda baglanti semasinin diiz hattinda yiksek voltaj oldugunu unutmayin.
2 Kablo baglanti semasindaki kesik cgizgiler tehlikeli oimayan voltaj devresini gosterir.

4.1.2 Servo siriictu ve motor baglantisi

Egyalar

Aciklama

Cevresel aygit

Avrupa EC Direktifine uygundur. llgili standartlari karsilayan cihazi segin ve Kullanim

Kilavuzuna uygun olarak kurun.

Kurulum ortami

Servo suriicuyu Kirlilik derecesi 2 veya 1'e uygun ortama kurun.

IEC60664-1.

Gug kaynagi 1: 200-
230VAC (ana devre)

Bu urtin IEC60664-1 ve agsiri gerilim kategorisi 1I'ye uygun kosullar altinda kullanilabilir.

Gug kaynagi 2: 24VDC ¢
sirdcunun kontrol gii¢ kaynagi
4 1/O gu¢ kaynagi

¢ Fren serbest birakma igin giig

kaynagi

24VDC harici gu¢ kaynaginin 6zellikleri asagidaki kosullari karsilamalidir.
SELV gug kaynagi (*) ve 150W'tan daha az gu¢ kullaniimasi. Bu CE'ye karsilik gelen

kosullardir.

*SELV: guvenlik ekstra duslk voltaj
(Ekstra algak gerilim, tehlikeli oimayan gerilim ve tehlikeli gerilim giivenligi i¢in glglendirilmis

yalitim gereklidir).

Kablolama

Sarlcdler 750W'tan az veya T kW'tan fazla oldugunda IGtfen sirasiyla motor gli¢ kablosu,
kodlayici kablosu, AC220 giris kablosu, FG kablosu ve gok eksenli slriicl yapisi altindaki ana
devre gli¢c dagitim kablosu icin AWG18/600V veya AW G14/600V'a esdeger dayanim gerilimi

kablolari kullanin.

Devre kesici

Asiri akim olustugunda gii¢ kablosunu korumak igin giic kaynagini kapatin.
Gug kaynag ve parazit filtresi arasinda, Kullanim kilavuzuna uygun olarak IEC
spesifikasyonuna ve UL onayina uygun kesici kullandiginizdan emin olun.

EMC standartlarini kargilamak icin Iitfen HCFA tarafindan 6nerilen kagak fonksiyonlu devre
kesiciyi kullanin.

Gardltu filtresi

Gug¢ kablolarindan kaynaklanan dis parazitleri nlemek igin.

EMC standartlarini kargilamak icin litfen HCFA tarafindan énerilen parazit filtresini kullanin.

Manyetik kontaktor

Ana gl¢ kaynagdini (ACIK/KAPALLI) degistirin. Ve bir asiri gerilim emici taktiktan sonra kullanin.

Dalgalanma emici

EMC standartlarini kargilamak icin litfen HCFA tarafindan énerilen asiri gerilim emiciyi
kullanin.

Sinyal kablosu i¢in parazit filtresi

/ ferrit filtre

EMC standartlarini karsilamak igin litfen HCFA tarafindan onerilen parazit filtresini kullanin.

Rejeneratif direng

Bu Uriin rejeneratif direng ile donatiimamistir.

Harici rejeneratif direng, dahili kapasitor daha fazla rejeneratif glic absorbe edemediginde
gereklidir. Paneldeki rejeneratif durumu onaylayin. Rejeneratif voltaj alarmi ACIK oldugunda,
bir rejeneratif direng gereklidir.

Rejeneratif direncin referans 6zellikleri igin litfen kullanim kilavuzuna bakin.

Dahili bir termostat kullanin ve asiri iIsinma koruma devresini ayarlayin.

Topraklama

Bu Urlin Sinif 1'e aittir ve topraklama korumasina ihtiyag duyar.

Koruma topraklama terminalinin kullaniimasi. Topraklama, EMC'ye uygun kasa ve kabin
tarafindan yapilmalidir.

Asagidaki sembol koruma topraklama terminalini gosterir.

M
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4.2 Surlcu konnektoru ve pin diizenlemesi

4.2.1 Siriacu konnektor

terminali

Sekil 4.2.1 750W veya daha az Siriicli konnektoér terminali

CN3 PC iletisim portu yazilimi
parametre ayari ve ayarlama

CN2 enkoder arayuizli

CN1 kullanici I/O arayuzu
kontrol glg girisi, talimat girisi,
paralel /O, ABZ cikisi

UVW motor gug¢ cikis!

UVW cikis!

B1/B2 Rejeneratif direng araylzi
L1/L2 gl girisi AC200V

Tablo 4.2.1 Suruc konektdruniin terminal diizenlemesi/ SV-E3P 750W veya daha az

isim Sembol Pin No. Sinyal adi icindekiler
Rejeneratif direng B1/B2/L1 |1 B1 Rejeneratif direncin P arayizi
baglantisi /L2 2 B2 Rejeneratif direncin N arayiizi
Tek fazli 200VAC giris 3 L Birincil Gug 1

4 N Birincil Gug 2
Motor gii¢ cikisi UIVIW 1 U Motor glict U faz ¢ikisi

2 \% Motor glci V faz gikisi

3 w Motor glici W faz gikisi
Kodlayici CN2 1 VCC Enkoder gli¢ kaynagi 5V ¢ikis

2 GND Sinyal topraklamasi

3 NC -

4 NC -

5 +D Kodlayici sinyali: veri girisi/cikisi

6 -D Kodlayici sinyali: veri girisi/gikisi

- FG SHIELD'I konektér muhafazasina baglayin
PC iletigimi CN3 1 VBUS USB gli¢ kaynagi

2 D- USB veri-

13
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3 D+ USB veri+
4 NC -
5 GND USB sinyal topraklamasi
Harici fan CN14 1 24V Harici fan igin 24V
2 G24 Harici fan igcin GND
3 NC -
Kullanici 110 CN1 Bakiniz "Bélim 8 Calistirma"
Sekil 4.2.2 1KW veya daha fazla Sirtict konnektdr terminali
| IS
«Q AQ vQ HNE CN3 PC iletisim portu yazilim
am YOO v parametre ayari ve ayarlama
/
-
L1/L2/L3/B1/B2
Rejeneratif direng
araylzu AC glg girisi
CN1 kullanici I/O arayizi
kontrol gug¢ girisi, talimat girisi,
paralel /O, ABZ ¢ikisi
L]
CN2 enkoder arayuzi
N
\
!}
UVW motor gig ¢ikisi vir T
UVW cikisi
W R
S
Tablo 4.2.2 Surici konnektoriinin terminal dizenlemesi/ SV-E3P1 KW veya daha fazlasi
isim Sembol Pin No. Sinyal adi icindekiler
Rejeneratif direng B1/B2 1 B1 Rejeneratif direncin P arayiizi
baglantisi 2 B2 Rejeneratif direncin N arayuzi
Ug fazli 200VAC giris L1/L2/L3 1 L1 Birincil gii¢ 1
2 L2 Birincil gl 2
3 L3 Birincil gii¢ 3
Motor glic cikisi UIVIW 1 Motor glict U faz ¢ikisi
2 \ Motor glict V faz gikisl
3 W Motor glici W faz gikisi
Kodlayici CN2 1 \VCC Enkoder gli¢ kaynagi 5V ¢ikis
2 GND Sinyal topraklamasi
3 NC -
4 NC -
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5 +D Kodlayici sinyali: veri girisi/gikisi

6 -D Kodlayici sinyali: veri girisi/gikisi

- FG SHIELD'I konektér muhafazasina baglayin
PC iletigimi CN3 1 VBUS USB gli¢ kaynag

2 D- USB veri-

3 D+ USB veri+

4 NC -

5 GND USB sinyal topraklamasi
Kullanici 110 CN1 Bakiniz "Bélim 8 Calistirma"

4.3 Motor konnektdérinin terminal diizeni ve kablo rengi

4.3.1 Motor konnektdru ve pin diizenlemesi (750W veya daha az)

Sekil: 4.3.1 Motor konekt

M=

I

Bl
&

Fren konnektori
Yén 2'den goriniim

Ori ve pim dizenlemesi

Motor gli¢ giris konnektor

\YOn 1'den goriinim

Enkoder konektori
Yon 3'ten gérunum

1]

(=)
[
E=

Tablo 4.3.1 Kablo listesi (750W veya daha dislk motor icin)

of

g

“

® »

isim Kablo
Motor gli¢ girisi AWG18
Eren rot1 AWG22

Kodlayici (Artimli)

Gulg kaynagi: AWG22
Sinyal: AWG24

Enkoder (Mutlak)

Gulg kaynagi: AWG22
Sinyal: AWG24

Not 1 Frenli motor igin

Tablo 4.3.2 750W veya daha diiglik motor igin

isim ]
Pin No.

Sinyal adi

igindekiler

Kablo rengi

Motor giicl 1

Motor glcu U fazi

Kirmizi

15




HNC

elektrik

giris 2 \ Motor glict V fazi Beyaz
3 4 Motor glici W fazi Siyah
4 FG Motor gévdesi topraklamasi Yesil

Fren 1 BRK+ Fren gli¢ kaynag1 24VDC Sari

(*1) 2 BRK- Fren giic kaynagi GND Mavi

Enkoder 1 - NC -

(artimlr) 2 +D Seri iletisim verileri + veri Beyaz (kirmizi nokta)
3 -D Seri iletisim verileri- veri Beyaz (siyah nokta)
4 VCC Enkoder gl kaynag: 5V Turuncu (kirmizi nokta)
5 GND Sinyal topraklamasi Turuncu (siyah nokta)
6 SHIELD Korumali kablolar Siyah

Enkoder 1 BAT Harici batarya (* 2) Sari (siyah nokta)

(Mutlak) 2 +D Seri iletisim verileri + veri Beyaz (kirmizi nokta)
3 -D Seri iletisim verileri- veri Beyaz (siyah nokta)
4 VCC Enkoder gl¢ kaynag 5V Turuncu (kirmizi nokta)
5 GND Sinyal topraklamasi Turuncu (siyah nokta)
6 SHIELD Korumali kablolar Siyah

* 1 Frenli motor igin.
* 2 Harici kondansator ve batarya referans potansiyel olarak GND'yi alir.
4.3.2 Motor konnektdri ve pin dizenlemesi (1kW veya daha fazla)

Sekil 4.3.2 Motor konektdri ve pin dizenlemesi (1kW veya dahafazla)

D O O A Motor gii¢ giris konnektori

cO Os

Fren konnektdru

Enkoder konektori

Tablo 4.3.3 Kablo listesi (1 KW veya daha blyiik motorlar igin)

isim Kablo
Motor gli¢ girisi AWG14
Eren rot1 AWG18

Kodlayici (Artimli) Gulg kaynagi: AWG22

Sinyal: AWG24

Not 1 Frenli motor igin

Tablo 4.3.4 1 KW veya daha fazla motor igin

16
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isim Bin No. Sinyal adi |igindekiler Aciklama
Motor gii¢ girisi |A U Motor glicli U fazi

B \4 Motor glict V fazi

C W Motor glicu W fazi

D FG Motor gévdesi topraklamasi
Fren 1 BRK1 Fren gli¢ kaynag1 24VDC

*1) 2 BRK2 Fren gii¢ kaynagi GND

Enkoder 1 VCC Enkoder gl kaynagi 5V ¢ikis
(artiml) 2 GND Sinyal topraklamasi

3 - NC

4 - NC

5 +D Seri iletisim verileri + veri

6 -D Seri iletisim verileri- veri

7 - NC

8 - NC

9 - NC

10 SHIELD Korumali kablolar
Enkoder 1 VCC Enkoder gu¢ kaynagi 5V ¢ikis
(Mutlak) 2 GND Sinyal topraklamasi

3 CAP Harici kondansator (*2)

4 BAT Harici batarya (*2)

5 +D Seri iletisim verileri + veri

6 -D Seri iletisim verileri- veri

7 IC Dahili baglanti (*3)

8 IC Dahili baglanti (*3)

9 GND Sinyal topraklamasi

10 - NC

*1 Frenli motor igin.
*2 Harici kondansator ve batarya referans potansiyel olarak GND'yi alir.

*3 Dabhili baglanti (IC) dahili olarak baglanmistir. Bagka bir kabloyla baglamayin.

4.4 RS-485 iletisim kablolama agiklamasi

Sdriculer arasindaki kablolama ve iletisim adresinin ayar yontemi asagida gosterilmistir. Cok istasyonlu iletisim kullanildiginda (st
kontrolor bir servo siriicii ile kablolanir), birden fazla servo suriictiniin parametreleri degistirilebilir ve konum sapmasi ve donis hizi
dalga formu Ust kontrolor tarafindan izlenebilir.

iletisim durumu asagida gdsterilmistir.

Tablo4.4.1
iletisim
Elektriksel 6zellikler EIA485
iletisim yéntemi Asenkron seri

iletisim (yar gift yonli)

17
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iletisim hizi 57,6 kbps
Veri biti 8 bit
Es bit Hicbiri
Durdurma biti 1 bit
Alarm algilama CRC16-CCITT
iletim verileri 8 bit ikili
Veri uzunlugu 35 bayt veya daha az
L1= 5m(maks)

Ust kontrolér ve siiriicii CN1 arasindaki kablo uzunlugu 5 m veya daha az olmalidir.

L2=250mm (maks)
Her bir CN1 siriictisii arasindaki kablo uzunlugu 250 mm veya daha az olmaldir.

Terminal direnci

CN1'in 43pin ve 44pin'i arasindaki terminal direncini son surilciye ve Ust kontrolore baglayin.

Ust kontrolor

| Terminal direnci

3 L2 485b
us

| A

1. surtict 2. slirtict 32 adede kadar suriicl
baglanabilir

Sekil 4.4.1 Cok istasyonlu baglanti 6rnegi

Sirlcller arasindaki kablolama yukaridaki gibi gosterilmistir. Stirictii konnektérii CN1 ile Ust kontrol6ér arasinda papatya zinciri

baglantisi yapilimalidir.

[lletisim adresi ayari]

Cok istasyonlu iletisim kullanirken, her siiriicii igin farkli iletisim adresini asagidaki adimlara gére ayarlayn. Iki ayar yéntemi
vardir: ayar paneli ve 6zel yazihm ile.

Kablolamadan sonra 24V kontrol gli¢ kaynagini girin, ardindan asagidaki adimlarla ¢alistirin. Kablolama igin bolim

4.1'e [Baglanti semasi] bakin.

18
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[Ayar paneli ile ayar yontemi]

1 ik ekran durumundan itibaren MODE diigmesine ii¢ kez basin. Parametre ayar moduna gelmek icin LCD'deki en soldaki ekran (6 hane)
[P]'dir. P]'nin sag tarafinda 3 hane, nokta(.) ve 1 hane vardir. Ve en sagdaki ekran bos veya [r]'dir.. Parametre numarasi 3 hane, nokta(.)
ve 1 hane ile temsil edilir.

2 YUKARI/ASAGI ve SHIFT diigmesine basin, [P004.0r] gériintiilendiginde, mevcut ayar degerini gériintiilemek icin SET diigmesine
basin. Baslangi¢ degeri [1]'dir.

3 YUKARI/ASAGI ve SHIFT diigmesine basin ve beklenen iletisim adresini girin. Ayar araligi 1 ila 32 arasindadir.

4 RAM igin SET digmesine basin, gdsterge titresimden yanar duruma geger.

5 [SAVE_P] 6gesini gérintilemek igcin MODE diigmesine ug¢ kez basin.

6 SET digmesine basin, [SAVE_P] igindeki [P] yanip séner. Parametre EEPROM'da normal sekilde saklandiginda, [nr_End]
gorintdlenir.

7 Notlar: Servo surtclye giden gli¢ beslemesini kesin (Not1). Gli¢ kaynagini yeniden baslatmadan 6nce, servo siriicl eski iletisim
adresi olarak ¢aligir.

8 Haberlesme adresini diger suriiclye 1'den 7'ye kadar agiklanan sekilde ayarlayin. Tek eksenli slriict paralel olarak kullanildiginda,

lutfen iletisim adresini servo strlcinln ayar panelinden ayarlayin.

5. Panel ekrani ve galistirma
5.1 Genel Bakig

Operasyon panelinin fonksiyonlari asagidaki gibidir:

a) Durum gostergesi (Durum gdstergesi modu)

b) Alarm goéstergesi (Alarm géruntileme modu)

c) Parametre ayari (Parametre ayar modu)

d) Otomatik ayarlama (Otomatik ayarlama modu)

e) Parametre kaydetme (parametre kaydetme modu)

f)  Yardimci fonksiyonlar (JOG fonksiyon modu, parametre silme modu, enkoder silme modu)

5.2 Parcga adlan

Q' @v@
sus@® v @ woe@  ons

STATUS

Tablo 5.2.1 Surici icin ayar paneli

Egyalar Aciklama

MOD Calisma modunu ve parametreleri degistirin.
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SET Oge veya deger segme/onaylama
YUKARI Segcilen deger (titresim) artigi

YUKARI (uzun basma) Segilen deger (titresim) hizla artar
ASAGI Segcilen deger (titresim) azalmasi

ASAGI (uzun basma) Segilen deger (titresim) hizla azalir
\VARDIYA Segilen imleg sola hareket eder.
SHIFT+ASAGI Ekran kilidi/kilit agma

SHIFT+YUKARI Servo suruclyd sifirlayin

SHIFT+S, igin uzun basin Servo siricu etkinlestirme ACIK/KAPALI
2s veya daha fazla

5.1 Galisma modu degisikligi

Ayar paneli ile gcalisma modunu degistirme islem prosedirleri asadida gdsterilmistir.

Sdricuye giden kontrol gliciini agin, ayar paneli gosterecektir. MODE diigmesine bir kez basin, asagdidakileri
gOsterecektir

Hiz geri bildirimi (motor hizi d/dk). MODE diigmesine bir kez daha basin, Durum goriintileme moduna gelir ve [dP_St] gdsterir.
MODE digmesine tekrar basildidinda, sirayla Alarm goérlntileme moduna, Parametre ayar moduna, Otomatik ayar moduna,
Parametre kaydetme moduna gelecektir. MODE diigmesine tekrar basildiginda, Durum goriintileme moduna geri déner. Calisma

modu segimine gelmek icin SET digmesine basin.
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Sekil 5.3.1

Baslangi¢

Lutfen asagidaki

IEkran

islemleri takip edin

i 1]

-

ays a
1z geri bildirimi

MODE digmesine

- Operasyon prosediirleri

[ 1w [

Durum
gostergesi

~)

<
[~

I Ekran

[dP_StJ | : Durum gérintileme

modu

MODE diigmesine basin

SET digmesine

( Alarm gorintilleme

MODE dugmesine

modL )

\ l

I Ekran

[dP_ErrJ | : Alarm gorantileme

modu

MODE digmesine

SET digmesine

oF) a
( Alarm goruntileme

MODE digmesine

| modu )

| I

[ Ekran

[P[AAA].[B])] |: Parametre ayar modu

MODE digmesine
basin

MODE digmesine

| I

| Ekran

[A_TUNE] I .Otomatik ayar modu

MODE digmesine
basin

MODE digmesine
basin

| I

. Parametre tasarruf modu

Ekran

[SAVEP] |-

digmesine basin

HParametreleri kaydetmek igin SET

SET digmesine basin

Dugme, modlarin
farkli dahili

durumlarina gére

MODE diigmesine
basin

|

(Parametre tasarruf

|

degisir.

| modu)

T~
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5.4 Durum gérintileme modu

Durum gériintileme modunun ¢aligma prosedurleri asagida gosterilmistir.

Durum goruntileme moduna gegmek icin baslangigtan itibaren "MODE" diigmesine iki kez basin ve [dP_St] géruntilenir. Model
kodu ve seri numarasi bu modda kontrol edilebilir.

Durum isareti numarasi "SET" diigmesine basildiginda [St_]'nin sag tarafinda goruntilenecektir. Durum isaretinin anlami igin
[Durum gérintileme listesi] veya [Durum agiklamasi] béliimiine bakin. "YUKARI" veya "ASAGI" diigmesine basildiginda durum
isareti numarasi alternatif olarak goruntilenecektir. Durum goruntiilendiginde, degerini gorintilemek igin "SET" digmesine
basin.

Model kodu ve seri numarasi "YUKARI" veya "ASAGI" diigmesine basildiginda durumdan sonra gériintiilenecektir. Durum
isareti numarasi alternatif olarak gorunttlenecektir. Model kodu [Pt_[AAA]]'da ve seri numarasi [Ps_[AAA]]'da goriintilenecektir.

AAA] ekraninda, [Jot] motoru, [drv] slirGiciyt ve [Enc] kodlayiciyr gdsterir.

Sekil 5.4.1
[dp sty fdPstl . . Litfen asagidaki .
X . .|I.k glc aglldllftan sonra islemleri takip edin I: -
MODE digmesine iki kez basildiginda
gorintilenecektic Durum

Ekran  [dP_St] |

e —
(| erasyon prosedrleri
MODE diigmesine
basin

Baska bir moda
——>{ Ekran  [St_Pio] |e e

T | SET diigmesine
YUKARI veya ligmesine basin basin

s/Degerini goruntileyin® [St Pio |
ASAGI L———[st _Pio_] —

diigmesine
basin
Ekran  [St_ [ AAA

1]

|

— ; SET digmesine
SET diigmesine basin

basin Degerini goruntileyin [St_[AAA]]

YUKARI veya
ASAGI

St_[AAA]J

digmesine
basin

| Ekran [Pt [AAA[ ] |

[Ekran l]'l;s_ [AAN]] |

YUKARI veya

MODE diigmesine
basin

Tablo 5.4.1 Durum goruntileme listesi

Durum

Paralel 1/0O durumu

/Atanmis paralel IO'nun bit numarasini gérintiler.

Ayrintilar igin, [Paralel G/C durumu hakkinda] bélimiine bakin.

Kontrol kismindaki sicaklik[C].

Servo sirlicinin kontrol kismindaki sicaklik.




Komut puls girisi (konum)[puls]

J— o — —
H t ’.J { ’-‘ Ust kontrolérden gelen darbe sayisini onaylamak igin.

Komut puls girisi (h1z)

Komut darbesi giriginin diferansiyeli (konum)

750W'tan az: [puls/160ps], 1kW'tan fazla: [puls/200ps]

Analog komut girisi (komut degeri)[d/dK]

Girig filtresi ve kazang eklenerek, ust kontrol cihazindan gelen analog hiz

Jkomutu, hiz komutunun giris degeri olarak kabul edilebilir.

Konumlandirma tamamlama

0: konumlandirma sirasinda; 1: konumlandirma tamamlandi.

ABS konum komutu [puls]

Komut darbesine gére konum komutu degerini goriintileme

[ ABS konum geri bildirimi[puls]

'_' t D ’_ H Komut darbesine gére enkoder tarafindan motor konumu geri bildirimini
- = l goruntileme

Komut konum sapmasi[puls]
1 'j

Komut darbesine gére konum komutu ve konum geri beslemesi

arasindaki fark degerini gérintuler.

Pozisyon komutu[puls]
Darbe komut girisi (konum). Dahili konum komutunda bélme ve carpma

yumusatma isleminden sonra komut degeri girisi. Enkoder darbesi.

Pozisyon geri bildirimi [puls]

Enkoder tarafindan algilanan gergek konum degerleri.

Pozisyon farki [puls]
Konum komutu degeri ile konum geri besleme degeri arasindaki farki

gorantdler.

Hiz komutu [d/dk]

Sdriculerin konum ve hiz kontrolline girilen deger.

Hiz geri bildirimi [d/dK]

Enkoder tarafindan algilanan motor hizi.

Hiz sapmasi[d/dk]

Hiz komutu ve hiz geri besleme degeri arasindaki fark.




Tork komutu[%0,1]
1000'in karsilik gelen nominal torku %100 ve 3000'in karsilik gelen

nominal torku %300'dlr.

YUk orani[rakam]
izin verilen deger yaklasik 1000'dir (yiik orani 100[%)]), yiik siirekli

olarak 1440'lar astiginda asini yik hatasi olusur.

Enkoder/Rotor mekanik agisi (1 dénis) [puls]

1 Enkoder tarafindan rotor gikiginin rotasyon mutlak agi verileri

Enkoder/Rotor mekanik agisi (entegre) [puls]
Mutlak enkoder kullanilirken enkoder tarafindan rotor gikisinin goklu

donls entegre ag! verileri.

Rejeneratif durum
Rejenerasyon durumunu géruntileyin.

Ayrintilar igin, [4-4-4 Rejeneratif durum] bélimune bakin.

Ana devre gerilimi[0,1V]
Ana devre gerilimini gosterir (referans deger)

"Sadece 'DA2IIl 12* modelinde gdsterilir

Servo surtciiniin model kodu.

Servo surticlinin model kodunu gérintaleyin.

Servo motorun model kodu.

Servo motorun model kodunu goérintuleyin.

Kodlayicinin model kodu.

Kodlayicinin model kodunu goriintileyin.

Servo sirlicinin seri numarasi.

Servo sirliclinin seri numarasini goriintuleyin.

Servo motorun seri numarasi.

Servo motorun seri numarasini gortintileyin.

Kodlayicinin seri numarasi.

Kodlayicinin seri numarasini goriintileyin.

Tablo 5.4.2 Harfler igin karsilik gelen ekran
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[LCD ekran hakkinda]

LCD, 6 basamaktan fazla parametreyi goriintilleyebilir ve asagidaki ekranlar gdsterir. Ornek olarak T123456789J pozitif

degerini ve T-123456789J negatif dederini alin.
1) Ekran 1 Alt 5 haneyi goster (alt)

Pozitif

2) Ekran 2 Ust 5 haneyi goster (orta)

Pozitif Negatif

3) Ekran 3 Sembol ekrani (Ust)

Pozitif (Ekran T +J) Negatif (Ekran T-J)

Sag (alt bitler) haneden baslayarak, "SHIFT" diigmesine basildiginda segim imleci sola hareket eder. Besinci hane yanip
sondiigunde, "SHIFT" diigmesine basin ve bir sonraki ekrana gelin. Ekran 3'te (Sembol ekrani) "SHIFT" diigmesine basin ve

Ekran 1'e (Alt 5 hane icin ekran) geri doner. Yani ekran, Ekran 1 (Alt 5 hane icin ekran) - Ekran 2 (Ust 5 hane icin ekran) -

Ekran 3 (Sembol ekrani) - Ekran 1 (Alt 5 hane igin ekran) sirasini degistirir. Sol taraftaki [-] rakam konumunu gosterir. [ _ ] alt

basamaklari; [ - ] orta basamaklar; [ | st basamaklar gésterir. Negatif degerler gériintiilenirken, diigmedeki sol nokta her
zaman alt basamaktan lst basamaga dogru yanacaktir. Ancak, gorintulenen dijital sayi negatif olsa bile 6'dan kuclik oldugunda

bu sol nokta yanmayacaktir,
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[Paralel 10 durumu]
1/0 konektériiniin (CN1) kontrol sinyali giris (8 nokta) ve ¢ikis (8 nokta) durumunu
gorintaleyin.

Sinyal

A 1 durumu

A :ACI

—:kap
ALl

Sinyal tipi

in: Sinyal girisi
ot :Sinyal cikisi

Asagidaki tabloda G/C konektorinin (CN1) sinyal adi ve paralel G/C durum ekrani listelenmektedir. Kullanici 1/0 konektérinin

(CN1) ayrintilari igin, bkz. [8.7.1 Sinyal agiklamasi]

Tablo 5.4.3
Ekran Sinyal adi icindekiler
OTO00 01 (MBRK) O1 (Fren serbest birakma ¢ikigi) Cikis durumu
ot01 02 (SERVO) 02 (Servo ¢ikisi) Gikis durumu
ot02 03 (POSIN/-) 03 (Konumlandirma tamamlandi / korundu) Gikis durumu
ot03 o4 () O4(Ayriimis) Cikis durumu
ot04 o5 () O5(Ayriimis) Cikis durumu
ot05 06 (0C2) 06 (Enkoder Z fazi Agik kollektor gikist) Cikis durumu
ot06 O7 (SRDY) O7(Servo hazir) Cikis durumu
ot07 08 (ALM) O8(Alarm ¢ikisi) Cikis durumu
in00 11 (SVON) 11(Servo ACIK Girig) Giris durumu
in01 12 (RESET) 12 (Alarm sifirlama girisi) Girig durumu
in02 13 (HOLD/VCRUN1) 13 (Komut girisi engelleme/ Dahili hiz komutu-Baslatma 1) Giris durumu
icinde03 14 (PCLRIVCRUN2) 14 (Sapma sayaci temizleme girisi / Dahili hiz komutu-Baslatma 2 ) Giris durumu
in04 15 (-VCSELL) 15 (Ayriimig/ Dahili hiz komutu-Hiz komutu segimi 1) Giris durumu
in05 16 (CCWL/VCSEL2) 16 (CCW surtict kisitlamasi/Hiz komutu segimi 2 Girisi) Giris durumu
|in06 17 (CWL/VCSELS3) 17 (CW siriict kisitlamasi / Hiz komutu segimi 3 Girisi) Giris durumu
‘inO? 18 (TLSEL1) 18 (Tork sinir girisi) Giris durumu

Paralel 10 durumunun galisma prosedirleri asagida gosterilmistir.

"YUKARI" veya "ASAGI" diigmesine basin, sayi alternatif olarak gériintiilenecektir. Giris sinyali gériintilendiginde, "SHIFT"
digmesine basin ve [0t00] cikis sinyaline gegecektir. Cikis sinyali gorintllendiginde, "SHIFT" digmesine basin ve [in00]

giris sinyaline gececektir.
Sekil 5.4.3
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SHIFT digmesi

Litfen asagidaki

ve
islemleri takip edin : -

: Durum gostergesi
- Operasyon prosedurleri

YUKARI
digmesi

IIE'.\ran fot00_A)

ASAGI digmesi

UKARI
igmesi

Ekran [ot07 -] l il SHIFT
dugmesi

Ekran [in00_] |

ASAGI digmesi

Ekran

finow

ASAGI diigmesi
ASAGI diigmesi

[Rejeneratif durum]

Sdricunin ana devre DC gi¢ kaynagini ve rejeneratif glic devresinin galisma durumunu gdsterir.

Ayar panelinde f S5t _REG ] gorintilendiginde, asagidakileri gostermek icin SET digmesine

basin
Sekil 5.4.4

Sinyal durumu

A : ACI
— . kP

ALl
Proje No.

Sinyal tipi

in : Sinyal girisi
ot : Sinyal ¢ikisi

Tablo 5.4.4 Rejeneratif durum goérintuleme listesi

Ekran isim Aciklama
ot00 Rejeneratif kontrol ¢ikisi Rejeneratif glic devresinin sirlict galisma durumunu gosterir. Sinyal oldugunda
ACIK, rejeneratif gli¢ rejeneratif direng tarafindan isletiimektedir.
ot01 Ayriimig [-] duzeltildi
ot07 Ayrilmis [-] dizeltildi
in00 Ana devrenin DC gerilimi rejeneratif gerilim alarmina ulastiginda sinyal ACIK olur, by
Rejeneratif voltaj alarmi da surlcl rejenerasyon devresinin c¢alisma durumunda olabilecegini gésterir.
Rejeneratif bir direng baglanmasi onerilir.
Gerilim rejeneratif esik geriliminden disiik oldugunda sinyal ACIK olur.
in01 Ana devrenin DC gerilimi rejeneratif esik gerilimine ulastiginda sinyal ACIK olur, bu dg
Rejeneratif esik sUriicli rejenerasyon devresinin ¢alisma durumunda oldugunu gdsterir. Rejeneratif birl
gerilimi direng baglanmalidir. Aksi takdirde, gli¢ kesintisi meydana gelebilir.
in02 Ayriimis [-] duzeltildi
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‘inO? ‘Ayrllm|§ [-] duzeltildi

Rejeneratif durumun galisma prosedurleri agagidaki gibidir.

"YUKARI" veya "ASAGI" diigmesine basin, say! alternatif olarak goériintiilenecektir. Giris sinyali gériintilendiginde, "SHIFT"
diigmesine basin ve gikis sinyaline [0t00] gegecektir. Cikis sinyali goruntiilendiginde, "SHIFT" diigmesine basin ve giris
sinyaline gecgecektir

Sekil 5.4.5

Lutfen agagidaki
islemleri takip edin |:] ve N
_ Operasyon prosediirleri

' { |

»(Ekran  [ot00_A] |
- k2
[Ermer Te -1} —

lEkran [in00 -] ::

=3 YUKARI diigmesi

LAY

L4 2
[Ekran  [in07_-] |

v

Rejeneratif direncin gerekli olup olmadigini dogrulamak igin yukaridaki calistirma prosedurlerini izleyin. Ekran [in00_-]'den
[in00_A]'ya degistiginde, rejeneratif desarj acilir ve rejeneratif direng gereklidir. Ayrintilar icin [Rejeneratif direng] bélimiine bakin.
Dustlk hizdan baslayarak (en yuksek hizin %20'si), motoru beklenen harekete yavasca galistirin ve ekran degerinin [in00_-]'den
[in00_A]'ya degisip degismedigini gdzlemleyin. Eder [in00_A] gorintilenirse, bir rejeneratif direng gereklidir. Calisma paneli

asagidaki gibi goruntulenir:

Rejeneratif dirence ihtiyag vardir Herhangi bir rejeneratif dirence ihtiyac yoktur

5.5 Alarm goriuntileme modu

Asagida alarm ekraninin galisma prosedurleri gosterilmektedir.

"MODE" diigmesine baslangigtan itibaren g kez basin, [dP_Err] alarm goériintileme modunu gosterir. Stirlici alarm durumunu
gorintilemek igin "SET" digmesine basin ve [Err.--] alarm olmadidini gosterir. Bir alarm olusmussa, ilgili alarm numarasi [Err. ] 'nin
sag tarafinda gorintilenir. Alarm numarasinin ayrintilari igin, asagidaki [Alarm 6geleri] bolimiine bakin. Birden fazla alarm
olusmussa, alarm numarasini gériintilemek igin "YUKARI" veya "ASAGI" diigmesine basin.

Bir alarm olustugunda, bu dért mod disinda ¢alisma panelinde [Err.**] goérintilenecektir. (** alarm numarasini gosterir) 1 Parametre

ayar modu, 2 Otomatik ayar modu , 3 Parametre kaydetme modunda, 4 Yardimci fonksiyonlar.
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"MODE" diigmesine basildiginda ve ekran bu moddan digerine gegebildiginde, [Err.**] gériintilenecektir.

Alarmin ¢ézimleri ve sifilama yontemi igin [9.2 Alarmin atilmasi ve sifilanmasi] bélimine bakin.

Sekil 5.5.1

—>| Ekran

TdP Err] |

Lutfen asagidaki
islemleri takip edin

- Operasyon prosediirleri

] -

Durum
gostergesi

SET diigmesine basin

MODE diigmesine
basin

Baska bir moda gegme

Y Biralarm
" "~meydana gelir
Alarm *
olusmaz .
Ekran [Err. **] Birden fazla alarm olusursa, alarm
I Ekran  [Err. --] I ** - Alarm No. numarasini sirayla goriintilemek igin
(Tablo 1) YUKARI veya ASAGI diigmesine basin
MODE diigmesine MODE dugmesine
basin basin
Tablo 5.5.1 Alarm No.
Alarm No. Alarm agiklamasi Alarm No. Alarm agiklamasi
00 Sistem hatasi 16 Kodlayici hatasi (veri aima)
01 EEPROM veri hatasi 17 Kodlayici hatasi (yanit yok)
Kodlayici hatasi (devre)

02 Model kodu hatasi 18
04 Asir hiz 19 Enkoder hatasi (iletisim)
05 Hiz sapma hatasi 20 Kodlayici hatasi (¢oklu rotasyon verileri)
06 Pozisyon sapma hatasi 21 Enkoder hatasi (voltaj disuUsleri)
07 Asin yik hatasi 22 Glg hatasi (kontrol giicti)
08 Komut asiri hiz hatasi 23 Anahtar devresi hatasi
09 Enkoder darbe ¢ikis frekansi hatasi 24 Asiri akim hatasi
10 Dahili konum komutu tasma hatasi/ 25 invertér hatasi 1

Ev konumu geri dénus hatasi
11 Kodlayici hatasi (¢oklu dénis sayaci 26 invertér hatasi 2

tasmasi)
12 Asiri Isinma 27 Akim sensori hatasi
14 Asiri gerilim 29 Glg¢ hatasi (surtict dahili)
15 Gug kaynagi hatasi (ana devre)

10
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5.6 Parametre ayar modu

Parametre ayarinin ¢alisma prosedurleri asagida gosterilmistir.

Baslangi¢ ekranindan "MODE" diigmesine Ug¢ kez basildiginda, LCD'nin en solunda [P] gériintilenecek ve parametre ayar
moduna gelecektir. 3 hane, bir ondalik nokta, 1 hane ve bir bosluk [P]'nin sag tarafinda sirayla gériintiilenecektir. 3 hane,
ondalik nokta ve 1 hane kombinasyonu parametre numarasini olugturur. Ayarlanacak parametre numarasina kadar YUKARI

veya ASAGI diigmesine basin ve parametre degerini servo siiriiciide goriintilemek igin SET diigmesine basin.

Parametre numarasinin ayrintilar igin [Bélim 6 Parametre Acgiklamasi]'na bakin. En sag tarafta [r] goérintilendiginde,
parametre kaydedildikten sonra suriici giic kaynaginin yeniden baslatiimasi gerektigi anlamina gelir. Parametre kaydetme
yontemleri igin, [B6lim 5.8 Parametre kaydetme modu] 'na bakin.

Sirlictye giden gilic kaynagini yeniden baglatin Suriciye giden gl kaynagdini yeniden baglatmaya gerek yok
Parametre degisiminin galisma prosedurleri asagida gosterilmistir. Parametreler géruntulenirse, en sagdaki LCD yanip séner ve

]
. L

parametrelerin girilebilecegi duruma gelir.

Parametrenin -99999 ila 99999 araliginin disinda olmasi durumunda (yalnizca No.087.0 konum sapmasi hata algilama degeri
i¢in), [Durum gériintileme modu] ve [LCD'de 6 basamakli veya daha fazla parametre isaretlendi]'de belirtildigi gibi, her seferinde
5 basamak gérintulenebilir. Yanip sénen hane degistirilebilir ve degistirilecek haneyi segmek i¢in "SHIFT" tusuna basin (flag).
Parametre degeri "YUKARI" veya "ASAGI" digmesine basilarak degistirilebilir. Stiriiclideki parametreyi ayarlamak igin "SET"
digmesine basin ve hane artik titremeyecektir. Parametre degerini degistirmek istemiyorsaniz ve sadece onaylamak
istiyorsaniz, geri donmek igin "MODE" digmesine basin. Surlcu kapatilirsa, parametre degeri degisiklikten dnceki durumuna
geri donecektir.

Sdricunin EEPROM'unda degisiklik yapildiktan sonra parametreyi kaydetmek igin, ayrintilar igin [Bolim 5.8 Parametre
kaydetme modu] kismina bakin.

Sekil 5.6.1

11
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Litfen asagidaki
islemleri takip edin :] Ve -
S Durum gdstergesi

Operasyon prosedurleri

Ekran [p [AAA].[r]]
Segilecek parametre No.
gosterilir

W MODE diigmesine basin 1

[ Parametre no'yu degi§ti’in \
’ Bagka bir moda
< gecme
[Secilen parametreyi gériintileme |
[

MODE dugmesine basinuu:

[_Parametreyi girin |

SET diigmesine basin M(EE diigmesine basw

\ 4
| Degisiklikten sonra parametreyi goruntiileme (isik kapali >agik) I

g SET diigmesine basin
- —

5.7 Otomatik ayar modu

Otomatik ayar modu [Basit ayar] ve [ince ayar] igerir.

[Basit ayar]

5, 10, 15, 20, 30 arasindan kazang seviyesini segin ve ardindan otomatik ayarlamayi baslatin ve istenen islemi elde etmek i¢in
beklenen atalet oranini otomatik olarak ayarlayin. Bu arada, atalet orani manuel olarak ayarlanabilir. Atalet oranina karsilik gelen

en uygun kazang ayarlanabilir.

[ince ayar]
Basit ayarlamadan sonra optimum calisma etkisini elde etmek i¢in bazi kazang parametrelerinin ayarlanmasi gerekir. Genellikle
kazang seviyesi- Atalet orani - FF1 kazanci sirasina gore optimize edilir. Ayrica integral kazang-FF2 kazang-séniimleme orani

sirasina gore daha kolay optimize edilebilir.

[A_TunE] (Otomatik ayar modu), ilk ekran durumundan itibaren "MODE" diigmesine bes kez basildiktan sonra
gorintllenecektir. Otomatik ayar modunda, Parametre ayar modunda ayarlanan parametreler [Basit ayar] ve

[ince ayar]'dan sonra gériintiilenebilir. Bu mod pozisyon kontrol veya hiz kontrol modu altinda gésterilecektir.

Konum kontrol veya hiz kontrol modunda ayarlanabilen parametre grubu asagidaki gibidir. Otomatik ayar modunda "SHIFT"
digmesine basilirsa, galisma panelindeki [Parametre adi], [Parametre numarasi] olarak degisecektir.

Tablo 5.7.1

Pozisyon kontrolu

Gorlntileme isim Parametre adi/ numara

sirasi o
panelde gorintulenir

12



1 Atalet durumu P_GGLP/113.1
2 Kontrol kazanci ayari P_GSET /113.0
3 Atalet orani P_inEr/102.0
4 Atalet oraninin déniisiim orani P_inTr /104.0
5 Gergek zamanl otomatik ayarlama segimi P_TUEN/110.1
6 Kontrol seviyesi P_CLEV/114.0
7 integral kazang P_inTE/119.0
8 ilk kazang FF dengeleme P_GFF1/117.0
9 ikinci kazang FF dengeleme P_GFF2/118.0
10 Soéndmleme orani P_dAmP/103.0
Tablo5.7.2
Hiz kontrolu

Goruntileme
sirasl

isim

Parametre adi/ numarasi

operasyon panelinde géruntulenir

1 Kontrol kazang seviyesi P_GSET /129.0
2 Atalet orani P_inEr/102.0

3 Otomatik ayarlama ayari P_ES7d/110.0
4 Gergek zamanli otomatik ayarlama segimi P_TUEnN/110.1
5 Kontrol seviyesi P_CLEv/130.0
6 integral kazang P_inTE /133.0
7 ilk kazang FF dengeleme P_GFFS /132.0
8 Soénlmleme orani P_dAmP/103.0

Sekil 5.7.1
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Lutfen asagidaki
e pr— islemleri takip edin :I ve [N
digmesine beg kez basin ve bu goriintiilenir: = :
Durum

- Operasyon prosediirleri

@EEE  dugme

Ekran I AERUAE )

(2 dugme G35 digme
Baska bir moda

Parametreleri goriintileme ve segme gecme

Atalet kosulu segimir rasee /311 (Pozisyon kontrol modu) olarak gosterilir

Kontrol kazanci segimir P_GSEF /P1130 veyaPlzg'OJI olarak gosterilir.

I PoinEr /P1020) Ya

i I PLESTd /110.0) 5 ili i
Otomatik ayar modu olarak gosterilir Gergek zamanl otomatik [z] RIS
I P_.TUEA /1101)

ayar secimi

[ PLCLEL /P1140 . ,P130.0)

olarak gosterilir Kontrol seviyesi ayari

olarak gésterilir integral kazanci

— §
I PoialE /"119-0‘veyap]":’s'o'I olarak gésterilir.FF1 kazanci

I PLGEEI /P117.00 g)arak gosterilir (Konum kontrol modu) FF2kazanci

P118.0
I — /P1180] olarak gosterilir (Konum kontrol modu) FFS kazanci

I PLGFES /P1320) o|arak gosterilir (Hiz kontrol modu) Séniimleme orani ayari

[ PLGRTR /PL030L o)oK gosterilir.

{idigme

Parametrenin ayar degerini goruntileme

digme

B

V

Parametreleri girin @

veya

digme

:‘Iﬂ ‘diigme dugme mduQme
y

Parametre degerini gérintileme (titresim-"isik ACIJ)

| (E5 digme

5.8 Parametre tasarruf modu

'MODE' digmesine bastan itibaren alti kez basildiginda panelde [SAVE_P] (Parametre kaydetme modu) gorintulenecektir.

Parametre ayarlama ve otomatik ayarlama modunda ayarlanan yeni parametreler, parametre kaydetme modunda EEPROM'a

14
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yazilabilir. Parametre ayari ve otomatik ayar modunda ayarlanan ancak EEPROM'a kaydedilmeyen yeni ayarlanmis

parametrelerin kaybolacagini ve gii¢ kapatildiktan sonra 6nceki degere dénecegini liitfen unutmayin.

Parametrelerin kaydedilmesine iliskin galisma prosedurleri agagida gosterilmigtir.

Sekil 5.8.1 Parametre kaydetme modu

%I Ekran  [SAVE P| ]
L

Lutfen asagidaki
islemleri takip edin : Ve -

Ostergesi

- (gperasvon prosedirleri

SET diigmesine
basin

v

| [SAVE_P] igindeki [P] yanip  |—————

MODE digmesine
basin

Bagka bir moda
gecme

Alarm olusur

Parametreler normal olarak

Wkaydedildi
| Ekran [nr End] I

Ekran [Err***]| veya [Eb_End] ***:
Alarm No.

MODE diigmesine
basin

MODE digmesine
basin

Parametre ayar modunda, 24VDC kontrol gi¢ kaynaginin yeniden baslatiimasini gerektiren parametreleri degistirirken, Iitfen
yukaridaki prosedirler tamamlandiktan sonra kontrol glic kaynagini yeniden baslatin. Degistirilen parametreler kontrol giic

kaynagini yeniden baslattiktan sonra etkin hale gelir. (1 kW veya daha fazla modeller igin, ana devre gii¢ kaynagini kapatin ve

ekran goriintiisii kapandiktan sonra yeniden baglatin)

5.9 Yardimci fonksiyon

. baslangi¢ durumundan itibaren MODE dugmesine yedi kez basildiktan sonra

[ SubFae |

goruntilenecektir. Lutfen Sekil 5.9.1'de gdsterilen prosedirleri uygulayin.

Sekil 5.9.1 Yardimci fonksiyon

15
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Lutfen agagidaki ve
islemleri takip edin |:| -
M di}gmésirv:y;di.‘kezh35|nvebugorumu\emr: SUbFnC SUbFnC | : Durim QOSt.erg.eSI
1 Operasyon prosedurleri
[ 5ubFnc Cekran } : 4 2

J/ D - diigme

g3l diigme .
D Baska bir moda gegcme
V 51 digme
| [FJDG Jekran | | [4B6 1 " ekran]
(0 dugme
digme digme
\ X E55 dugme .
| TFZPCLA Jekran | | TPCLA - 1  ekran
(I digme
digme dugme
\ &5 dugme

TECLA -1 ekran

| [F_ELCLA Jekran [

2 dagme

5.9.1 Sirucu konnektord terminal agiklamasi

JOG islevi, Ust kontrolor tarafindan komut ¢ikisi olmadan test cgalistirmasi igin islevdir. Lutfen test calistirma fonksiyonunu
ayarlama amaciyla kullanin. Ayrintilar igin.

JOG islevi igin galisma kosullar

- JOG fonksiyonu, pozisyon kontroli ve hiz kontrol modunun darbe komut modlarinda mevcuttur. Makineleri ilgili kontrol modlari
kazancina goére kontrol edin. JOG fonksiyonunu dahili pozisyon komut modunda (nokta tablosu, test galistirmasi) ve pozisyon
kontrolintin tork kontrol modunda kullanmayin.

» Hiz kontrol modunda/ dahili hiz komut modunda JOG fonksiyonu kullanilirken, paralel 1/O girisinin VCRUN1, VCRUN2,
VCSEL1, VCSEL2 ve VCSEL3 degerleri gegersiz olur.

= 24VDC kontrol gliciinu ve servo ACIK sinyalini 1/0 konektoriinden girin.

isletim prosediirleri

1. TF2JOG ] Sekil 5.9.1 Yardimci fonksiyonlarda gorildiugu Gzere isletim prosedirlerine gére goriintilenir.
2. Ayar paneli ile asagidaki li¢ parametreyi ayarlayin.

Parametrelerin ayrintilari igin lGtfen [Bolim 6 Parametre Agiklamasi]'na bakin.

Tablo 5.9.1 JOG islevinin ilgili parametresi

Hayir. Parametreler

385.0 JOG islemi: Hizlanma siiresi

386.0 JOG iglemi: Yavaglama stresi (*Not 1)
387.0 JOG islemi: Hedef hiz

3. SET digmesine basin ve [ J0G I goriinecektir.
4. Servoyu I/O ile KAPALI yapin

5. LEFT(E ) digmesine uzun basin ve I SALOFF 1 gsriinecektir. Alarm [Error ] servo-ACIK modunda

caligiyorsa olusacaktir. Bu siradaffrac  alarmi olugsursa, MODE bz diigmesine basin ve ekran ve |17

prosedir 3'ten yeniden galistirin.

6. YUKARI @ digmesine basildiginda motor CCW yoniinde; ASAGI E] dugmesine basildiginda ise CW ydniinde doner.
16
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Digmeye basildiginda motor déner ve digme birakildiginda durur.

7. Servoyu |/O ile OFF yapin ve JOG islemini sonlandirmak igin [ SALOFF | gosterilir. Ardindan MODE- " digmesine
basin ve
[EJ06 Igy, galisma durumunun JOG'dan genele degistigi anlamina gelir. Servo ACIK ise, islem yapilamaz
JOG ¢alismasindan genel galisma durumuna gegecek ve [ Ecror [ alami olusacaktir.
Not 1) JOG islemi yavaglama siiresi daha uzun ayarlanirsa, YUKARI @ veya ASAGI L] diigmesine basilmasindan motorun
durdurulmasina kadar gegen siirenin de buna bagl olarak uzayacagini litfen unutmayin.
Not 2) YUKARI @ veya ASAGI ® digmesine ayni anda basarsaniz, motor duracaktir. Beklenmeyen ¢alisma durumu

meydana gelirse, ¢alismayi durdurmak igin ana devre gliciini kapatin veya servoyu KAPALI konuma getirin.
Sekil 5.9.2

Lutfen asagidaki ‘
e diig I ) . ve
MODE piomS islemleri takip :l
g'dstergesi
W 05

prosediirleri

[ FLU0G Jlg'g'lste <
1
ek (a) digme

({5jdigme (¥ digme
Baska bir moda gecme

AODE] digme
WWUE

| 1 u0G

oriinlir |

rir .
Servoyu KAPALI konuma getirin
@uzun basma (yaklasik 3 saniye)

Servo Servo ACIK
KAPALI

I{ EERBR j goriiniir I

i NODE] digme

I3 dugme

—>| [ SALOFF Jgorunor |

SErv
KAPALI konuma getirin (Not 1)

gorunur
I f Sﬂhﬂﬂ J | Motordéndﬂgﬂnde.@ diigmesine (CCW donuisti) veya®\

1\ [diigmesine (CW donust) basin
i digme
Servoyu KAlPALI konuma l[]'f,.,.o,. Il Efror ] gosterir (3 I
1rn
Eﬁtoi fs\‘ge?vo ACIK veya \L saniye boyunca yanip
KAPALI paralel I/O tarafindan Soner)

calistirilir

5.9.2 Parametre temizleme islevi
Bu fonksiyon parametreleri fabrika ayarlarina dondirmek igindir. Parametreleri temizledikten sonra gli¢ kaynagini yeniden

baglatin ve parametreler fabrika ayarlarina dénecektir.

Parametre silme iglemi servo KAPALI konumdayken yapilmalidir. Servo AGIK ise, bir alarm olusacaktlrn _—

Operasyon prosediirleri

1. Bolim 4.9 Yardimci fonksiyon'daki prosediirler gibi galistirin ve TF-PCLR ] adresini gorantileyin.

2. SETH digmesine basin ve FPCLA -1

- o f -
3. SOL [1] digmesine uzun basin, ardindan F PEL H ! r ! ve titresimi goruntileyin,
ardmdanIr BEADEE: | olarak degistirin.

4. Glg kaynagini yeniden baglatin ve parametre silme islemi tamamlanir.
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Sekil 5.9.3

PCLR -—— >

Digmeye uzun basin
ve " artar.

PLLA--

[Digmeye basin

@“ B Servo ON'da parametre
i e temizleme basarisiz

— - - - - — kadar

Normal tamamlama

BOEOE —~ T

digme

U5 dugme

Fini 5h

Gli¢ kaynagini yeniden baslatma

5.9.3 Kodlayici temizleme iglevi
Ayrintilar igin litfen [Referans SV-E3 serisi mutlak sistem] bolimine bakin.

6. Parametre Aciklama

6.1 Parametre listesi

Bu bélimde panelde goriintilenen parametrelerin ayrintili bir agiklamasi verilmektedir.

No. J siitunu parametre numarasidir. "/" ile ayrilmis iki say| parametrelerin pay ve payda sayilaridir. Ornek olarak 034.0/036.0"
ele alalim, 034.0 pay numarasi ve 036.0 payda numarasidir. Parametre listesindeki [Temel ayar] cihaz tarafindan belirlenen ilk
ayar degerleridir. [Ayar] beklenen calismay elde etmek icin ayarlanmasi gereken kazang ve diger parametreleri gésterir. [Ozel
ayar] gercek ihtiyaglara gore ayarlanan parametreleri gésterir. Parametre numarasinin sag tarafinda [rJ goriintiilenen
parametreler, kaydedildikten sonra siriicl kontrol glic kaynaginin yeniden baslatiimasi gereken parametrelerdir. [Evet [24VDC
gl¢ kaynaginin yeniden baslatilip baslatiimayacagi] parametrelerinde goruntiilenecektir. [Parametre kaydetme modunda]
parametreleri kaydettikten sonra, 24VDC gli¢c kaynagi yeniden baslatildiktan sonra gegerli olan parametreler i¢in [24VDC gli¢
kaynaginin yeniden baslatilip baslatiimayacagi] géruntilenecektir. 750W veya daha disik modeller igin kontrol glict harici
24VDC'den saglanir. 1kW veya daha fazla modeller igin, kontrol glicti dahili glicten saglanir ve yeniden baslatma gerekiyorsa
lutfen ana devrenin 220V glcuni kesin.

<Bildirim>

Her parametrenin kendi ayar araligi vardir, ancak ayni zamanda diger parametrenin ayar degerine de baglidir. Ayar araliginda
olmalarina ragmen ayarlanamayan bazi parametreler vardir. Asagida birbirine bagli parametre numarasi verilmistir.

No.102.0 Atalet orani

No0.103.0 Séniimleme orani

No0.104.0 Atalet oraninin dénisim orani

No.115.0 Kontrol kazanci 1 (Konum kontrol modu)

18
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No.116.0
No.117.0
No.118.0
No0.119.0

No0.131.0

No0.132.0
N0.133.0

6.1.1 Parametreler

Kontrol kazanci 2 (Konum kontrol modu)

Kazan¢ FF kompanzasyonu 1 (Konum kontrol modu)

Kazan¢ FF kompanzasyonu 2 (Konum kontrol modu)

integral kazang (Konum kontrol modu)
Kontrol kazanci 1 (Hiz kontrol modu)

Kazang FF kompanzasyonu 1 (Hiz kontrol modu)

integral kazang (Hiz kontrol modu)

Tablo 6.1.1 Parametreler

Turleri isimler Hayir.
Ortak parametreler [Kontrol modu 2.0
Komut modu 3.0
Calisma modu 9.0
Tork komut aralig Anahtar 144.0
Deger 1 147.0
Deger 2 148.0
Tork limit ¢ikig 144.1
Servo kapama igin gecikme siresi 237.0
Mekanik fren birakma igin gecikme siresi 238.0
Bir kodlayici sisteminin segimi 257.0
Enkoder darbe c¢ikisi Donls yoni 272. 1
Bdlme ve ¢carpma Numerator 276. 0
Payda 278.0
RS-485 iletisim Anahtar 8.0
Adres 4.0
iletisim hizi 6.0
Durdurma biti 6.1
Parite 6.2
Minimum yanit siresi 11.0
Hata algilama Pozisyon hatasi Anahtar 65.0
Deger 87.0
Gecikme suresi 89.0
Hiz hatasi Anahtar 65.1
Deger 90.0
Gecikme suresi 91.0
Enkoder darbe ¢ikisi Frekans igin Ust sinir 285.0
Gecikme suresi 286.0
Anlik gerilim disim Gecikme suresi 305.0
Sdricu Ayarlar 67.0
kisitlama Yavaslama yontemi 67.1
secenekleri Durdurma durumu 67.2
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Pozisyon sapmasini saymaya devam edin

67.3

Yavasglama duragi [Yontem 224.0
Serbest birakma kosulu 224.1
Calisma suresi 226.0
Yavaslama durdurmayi iptal et 227.0
Gug kaynagi hatasi Anahtar 224.2

Calisma suresi 228.0
Tork komut araligi 151.0

Ayarlama Atalet orani 102.0
Soénumleme orani 103.0
Otomatik ayarlama Mod anahtari 110.0

Proje 110.1
Pozisyon kontrol modu Kontrol kazanci ayari 113.0
Atalet durumu 113.1
Kontrol seviyesi 114.0
Kontrol kazanci 1 115.0
Kontrol kazanci 2 116.0
Kazang FF dengeleme 1 117.0
Kazang FF dengeleme 2 118.0
integral kazang 119.0
Hiz kontrol modu Kontrol kazanci ayari 129.0
Kontrol seviyesi 130.0
Kontrol kazanci 1 131.0
Kazang FF dengeleme 1 132.0
integral kazang 133.0
Akim kontrol kazanci 193.0
Konum komutu Filtre 1 Secim(*1) 66. 0
filtresi Dizgunlestirme filtresi 1 ortalama hareketli 80. 0
zaman
Centik frekansi 74.0
Centik genisligi 75.0
YUksek frekans kazanci 76.0
Centik derinligi 79.0
Filtre 2 Secim 82.0
Centik frekansi 83.0
Centik genisligi 84.0
Yiksek frekans kazanci 85. 0
Centik derinligi 86. 0
Filtre 3 Segim 82.1
Centik frekansi 357.0
Centik genisligi 358. 0
Yiksek frekans kazanci 359. 0
Centik derinligi 360. 0
Filtre 4 Segim (*2) 66.1
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Dizginlestirme filtresi 1 ortalama hareketli 81.0
zaman

*1) isaretleme yéntemi siiriicii versiyonuna gére degisir. 3. 5. 1.0 veya éncesi stiriimler [Konum komutu yumusatma filtresi
secimi 1] ile isaretlenir.
*2) isaretleme yéntemi siiriicii versiyonuna gére degisir. 3. 5. 1.0 veya 6ncesi siiriimler [Konum komutu yumusgatma filtresi

secimi 2] ile isaretlenir.

Tarleri isimler Hayir.
Tork komut filtresi  |Algak gegiren filtre Anahtar 160. 0
Otomatik ayar 160. 2
Zaman sabiti 162.0
Centik filtresi Anahtar 160. 1
Frekans 168. 0
Genislik 169. 0
Derinlik 170.0
Darbe komutu Giris darbe tipleri 32.0
Doénis yonu 32.1
Giris mantigi 32.3
Bdlme ve ¢carpma interpolasyon 32.2
Numerator 34.0
Payda 36.0
Girig filtresi 33.0
ileri Beslemeli Gecikme telafisi 66. 3
Konumlandirma Belirleme ydntemi 64. 0
tamamlanmasi Algilama Menzil 68. 0
Hiz 69. 0
Komut girisi 70.0
Algilama gecikme siresi 71.0
Dahili pozisyon Calisma modu 642. 0
Tasma algilama 643. 0
Nokta tablosu Nokta No. ¢ikis yontemi 644. 0
No. 0 noktasinin galismasi 646. 3
Komut ydntemi 720. 0~
Calisma kosullari 720. 1~
Gegerli veya Gegersiz 720. 3~
Pozisyon 722. 0~
Donis hizi 724. 0~
Hizlanma hizi 726. 0~
'Yavaslama hizi 727. 0~
Bekleme stresi 728. 0~
Konumlandirma tamamlama 729. 0~
Ev konumu Ev konumu KOPEK yeniden algilama islemi 645. 3
donis Hareketli yon 646. 0
Sensor DOG polaritesi 646. 1
Zaman asimi siniri Anahtar 646. 2
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Zaman 659. 0
Tork sinir Anahtar 647.0
Deger 656. 0
Ev konumu dénlist Basin algilama siiresi 655. 0
Sirinme anahtar 647. 1
Calisma hizi 648. 0
Surinme hizi 649.0
Hizlanma/yavaglama siresi 650. 0
Ev konumu seyahat mesafesi 651. 0
Ev konumu verileri 653.0
/Ana konum dénusi Faz Z gegersiz kilma mesafesi 657.0
Ana konum baz sinyalinin segimi 645.0
Kodlayici fazinin segimi Z 645.1
Analog hiz Ofset Ayarlama 62. 2
Deger 60.0
Doénis yonu 62.0
Girig filtresi Anahtar 62.1
Numerator 48. 0
Payda 49. 0
Giris kazanci Numeratér 50.0
Payda 51.0
Hiz sinir CCW Numerator 52.0
Payda 53.0
Cw Numerator 54.0
Payda 55.0
Yumusatma filtresi Anahtar 77.0
Ortalama seyahat siresi 78.0
Dahili hiz Komut ydntemi 388.0
Hizlanma siresi 390.0
Yavaslama siiresi 391.0
Hiz1ila8 392. 0~
Analog tork Ofset Ayarlama 302. 2
Deger 300.0
Dénls yonu 302.0
Girig filtresi Anahtar 302.1
Numerator 288.0
Payda 289.0
Girig filtresi Numeratér 290.0
Payda 291.0
Tork sinir CCW Numerator 292.0
Payda 293.0
CwW Numerator 294.0
Payda 295.0
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Hiz sinin

152.0

Tablo 6.1.2 Parametre listesi

Hayir Parametre igindekiler Kontrol glig
kaynaginin
yeniden baslatilip
baslatimadigi

002.0r [Temel ayar] Kontrol modu secimi. Evet

Kontrol modu Not) Servo ACIK durumdayken degistirmeyin.
0= Pozisyon kontrol modu
1= Hiz kontrol modu
2= Tork kontrol modu
[ilk deger] O (Pozisyon kontrol modu)
[Ayar araligi] O ila 2
003.0r [Temel ayar] Komut modu segimi Evet
Komut modu segimi {0= Sifir komutu (konum kontrolii/hiz kontroli modunda segin)
1= Darbe komutu (Pozisyon kontroltinde kullanilir)
2= Analog komut (Hiz kontroliinde kullanilir)
3= Dahili iretim komutu (Hiz kontrollinde kullanilr)
[Baslangi¢ degeri] 1 (Puls treni komutu)
[Ayar arah@] 0 ila 3
004.0r [Temel ayar] Servo surlclnin iletisim adresini ayarlayin. Evet
iletigim RS-485 coklu istasyon iletisimi kullaniimadiginda "1" olarak ayarlayin. Cok istasyonlu
adres iletisim kullaniliyorsa, bkz. [ RS-485 iletisim kablolari ] . Her eksen igin farkl degerlerin
ayarlanmasi.
[ilk deger] 1
[Ayar aralidi] 1 ila 32
008.0 [Temel ayar] Ana Ana bilgisayar iletisim modunu segin. Hayir
bilgisayar iletisim 0= Devre DiglI Birak
modu segimi 1= RS-485 asenkron seri iletisim
RS-485 sinyal kablosunu baglarken ve RS-485 asenkron seri iletisim kullanirken, "1"
olarak segin. Degilse, "0" olarak segin.
USB bu ayarla alakasizsa, her zaman iletisim kurabilir.
[ilk deger] O (Devre Disi)
[Ayar araligi] 0 veya 1
009.0 [Temel ayar] Calisma modunu segin. Hayir
Calisma modu segimi|0=I/O
1=lletigim
[Baslangi¢ degeri] 0 (G/C)
[Ayar araligi] 0 veya 1
011.0 [Temel ayar] RS485 iletigimi icin minimum yanit siresini ayarlayin Evet

RS485 iletisim

minimum

Sdrictnin yanit stiresi minimum yanit slresine gore ayarlanabilir.
Ayrintilar igin [iletisim arayiizii] altindaki [iletisim siiresi] bélimiine bakin.

[ilk deger] 3




yanit slresi [Ayar araligi] O ila 255
032.0r [Temel ayar] Evet
Darbe komut giriginin darbe sinyal tipini segin.
Darbeli tren komut
0= Darbe ve yon: darbe ve ydn girisini kullanarak
giris modu
1= Ortogonal faz farki: ortogonal faz darbesi (A-fazi/B-fazi) girisi kullanarak
2= CCW/CW: pozitif puls ve negatif puls kullanarak
[ilk deger] O (Darbe/yén)
[Ayar arahgi] O ila 2
032.1r [Temel ayar] Darbe komut giriginin dénus yonini segin Evet
Darbe treni komutu |0: CCW ekleme sayimi
Dénis yoni 1: CCW g¢ikarma sayimi
[Baslangig degeri] 1 (CCW ekleme sayimi)
[Ayar arahgi] O veya 1
032.2r Komut bélme/garpma ayari yapilirken, komut otomatik olarak yumusatma Evet
[Temel ayar] enterpolasyonu ile islenecektir.
Bolme/carpma icin  |0= Devre Disi Birak
otomatik komut 1= Etkinlestir
enterpolasyonu [ilk ayar] 1 (Etkinlestir)
kullanimi ile (disinda)|[Ayar araligi] 0 veya 1
032.3 [Temel ayar] Darbe treni girisi igin mantigi secin. Evet
Puls treni giris 0= Pozitif mantik : Diisiikten yiiksege dogru yukari sayma
mantigl segimi 1= Negatif mantik: Yuksekten disltige dogru sayma
[ilk ayar] O (Pozitif mantik)
[Ayar aralidi] 0 veya 1
033.0r [Temel ayar] Girig filtresinin islevi gurultiden kaynaklanan hatayi azaltmaktir. Gegen darbe komut Evet

Darbe komutu
giris filtresi

secim

girisinin darbe genisligini segin.

0= Filtre yok

1= Darbe genisligi 25ns Darbe komutu agik kollektor devresi
2= Darb isligi 50
are gen'sigl Shns oldugunda, en iyi filtrenin ayarlanmasi onerilir.
3= Darbe genisligi 100ns . . »
Asagidaki tablo, giris darbe frekansi ve darbe
4= Darbe genisligi 150ns
gorev orani arasindaki ilgili filtre optimum
5= Darbe genisligi 200ns
degerini gosterir. Giris darbe frekansi ve darbe
6= Darbe genisligi 300ns
o gorev oranina gore en iyi degeri segin.
7= Darbe genisligi 400ns

8= Darbe genisligi 600ns
9= Darbe genisligi 800ns
10= Darbe genisligi

1000ns Duyo(%)| 50 [ 40 | 30 | 20 | 10
Frequency

11= Darbe genisligi 100kpps 12 1 10 8 6

1200ns 200kpps 9 [ 7 6 4

12= Darbe genisligi
1600ns

13= Darbe genisligi
2000ns

14= Darbe genisligi
2300ns
15= Darbe genigligi 3100ns
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: : t1 Giris frekansi ylksek oldugunda, litfen kuglk gegis darbe
m genisligini ayarlayin. Parazit bagisikligini iyilestirmek igin
o Itg

lutfen bylk gegis darbe genisligini ayarlayin.
[ilk ayar] 4 (Gegen darbe genisligi 150ns veya daha az)
[Ayar araligi] O ila 15

034.0r [Temel ayar] Konum komutu darbe bélme/garpma parametrelerini ayarlayin. Devir bagina st komut
darbesi ve motor darbesi sayisi farkli oldugunda, [(Sayi) / (Payda )=(Servo motor devri  |[Evet
/ 036.0r Béime/carpma basina darbe sayisi) / (Devrim basina ana bilgisayar komut darbesi sayisi) cinsinden
(PaylPayda) Fgrs:glla;;!rlam al
Motor devri basina darbe sayisi 131072[darbe/devir]'dir. Numerator 131072'nin dértte
biri kadar 32768 olarak ayarlanabilir. Payda, devir bagina ust komut sayisinin dértte biri
kadar ayarlanabilir. Devir bagina st komut darbesi sayisinin ilgili parametre ayari
asagidaki gibidir.
Devir basina ana Komut bélme/carpma  [Bélme/garpma komutu
bilgisayar komutu sayisi [(Numerator) (Payda)
131072 1000(ilk deger) 1000(ilk deger)
16384 32768 4096
10000 32768 2500
4096 32768 1024
4000 32768 1000
[ilk deger] (Pay / Payda) =1000/1000
[Ayar aralidi] (Numerator) 1 ila 65535, (Denominator) 1 ila 65535.
Bdlme/carpma orani ayar aralidi 0,001 ila 1000 arasindadir. Bélme/garpma orani ayar
araliginin disindayken normal galisma garanti edilmez.
048.0 / [Ayarlama] Analog hiz komutu girisini yumusatmak i¢in diisik gegisli filtre parametresi. Hayir
049.0 Analog komut girisi  |Giris filtresi segimi (N0.062.1) "1" olarak ayarlandiginda gegerlidir.
Filtre parametresi Parametre azalmasi-Puriizsizlestirme etkisi gliglenir, komut izlenebilirligi azalir.
(Numerator / Parametre artisi-komut izlenebilirligi artar, parazite duyarli (Numerator / Denominator)
Denominator ) deger 1'den kiigiik olmalidir.
(Pay / Payda) =1, filtre gegersiz
[ilk ayar] (Pay / Payda )= 16000/65535
[Ayar araligi] 0-65535/1-65535
050.0/ [Ayarlama] Analog hiz komutu giriginin kazanci. Hayir
051.0 Analog komut (Numerator) / (Denominator )=1 ve + 10V analog komut gerilimi girildiginde, motorun en

giris
Kazang
(Numerator /

Payda)

ylksek donis hizina ulasilabilir.

*Motorun en yiiksek donis hizi igin, bkz. [ Temel 6zellikler ]
Analog komut gerilimi igin farkli sembol ve polarite segimine gére, motorun dénts yonl

farklidir.

Bu degerin disirilmesi, Ust kontrolérdeki pozisyon déngisinin oransal kazancini
azaltma etkisine sahiptir.

7
6




HNE
o

[ilk ayar] (Pay / Payda )=1000/1000
[Ayar arahgi] 0-65535/1-65535

052.0/ [Temel ayar] Analog |Analog hiz komutu CCW hiz siniri esik degeri. Hayir
053.0 hiz komutu CCW hiz |Analog komut CCW hiz siniri = (motorun en yuksek hizi) * (esik
siniri esik degeri deger(pay))/(esik deger(payda))
(Pay / Payda) [ilk ayar] (Pay / Payda )=5000/5000
[Ayar araligi] 0-65535/1-65535
054.0/ [Ayar] Analog hiz Analog hiz komutu CW hiz siniri esik degeri. Hayir
055.0 komutu CW hiz siniri |Analog komut CW hiz sinirlari = (motorun en yuksek hizi) * (esik
esik degeri deger(pay))/(esik deger(payda))
(Numerator / Payda ) |[ilk avar] (Pay / Payda )=5000/5000
[Ayar arahgi] 0-65535/1-65535
060.0 [Temel ayar] Analog hiz komutunun ofset degerini ayarlamak icin manuel ayar kullanirken, ayanHayir
Analogspeed degerini ayarlayin. Ofset ayari "1= manuel ayar" olarak segildiginde gegerlidir. Ilgili analog
komuta hiz komutu girigini OV giris geriliminde Or/dak olarak ayarlayin. <ayar yéntemi>.
sabit ofset degeri 1. Servo ACIK (ofset varsa motor donecektir)
2. 10r/dak veya daha diislik hizda dénerken, islemi onaylamak igin degeri + 50 olarak
ayarlayin.
(CCW yoni, T-50J olarak ayarlanir; CW yoni, T+50J olarak ayarlanir.
3. Motor galismasini gézlemlerken ofset degerini ayarlayin. (Sola dondirilirse, ayar
degerleri [-yoniine| gore degisir. Saga dogru dondiiriilirse, ayar degerleri
[+yoniine] gére degisir.
[ilk deger] O
[Ayar araligi] -32768/32768
062.0 [Temel ayar] /Analog hiz komutunun dénlis yonini segin. Hayir
Analogspeed 0=Negatif voltaj girildiginde, motor CCW donisiine sahiptir; Pozitif voltaj girildiginde,
komut donlis yoni  |motor CW déniisline sahiptir.
1= Pozitif voltaj girildiginde, motor CCW donusline sahiptir; Negatif voltaj girildiginde,
motor CW donisline sahiptir.
[ilk deger] 1 (Pozitif voltaj girildiginde, motor CCW déniisiine sahiptir)
[Ayar araligi] 0 veya 1
062.1 [Temel ayar] Analog hiz komutu giris filtresini segin. Hayir

/Analog hiz komutu

giris filtresini segin

Giris filtresi sabiti No0.048.0, No0.049.0'da ayarlanabilir.
0= Devre Digl Birak

1 = Etkinlestir (bir lIR filtresi)

[ilk deger] 1 (Etkinlestir)

[Ayar araligi] 0 veya 1
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062.2 [Temel ayar] Analog hiz komutunun ofset ayarini segin. Hayir
Analog hiz 0=Otomatik ayarlama
komutunun ofset ayar|1=Manuel ayarlama
tipini segin Otomatik ayarlama, servo ACIK iken Or/dak hiz komutuna karsilik gelen gerilim altindg
calisir.
Manuel ayarlama, OV girig voltajinin Or/dak. hiz komutuna karsilik geldiginden emin olmak
icin manuel olarak girig ofseti anlamina gelir. Ofset degeri No.60.0 (sabit ofset degeri),
parametresi ile ayarlanabilir.
[ilk deger] 1 (manuel ayarlama)
[Ayar aralidi] 0 veya 1
064.0 [Temel ayar] Konumlandirma tamamlama sinyalinin ¢ikis bigimini segin. Hayir
Karari 0=Pozisyon farki + hiz
konumlandirma 1 = Pozisyon farki+ hiz+ darbe komut girisi (hiz)
tamamlanmasi 0 segildiginde, konum farki No.68.0 konumlandirma tamamlama araliginda ve hiz No.69.0
konumlandirma tamamlama hizi araliginda olduktan sonra, konumlandirma tamamlama|
sinyali gikacaktir.
1 segildiginde, konum farki, hiz ve puls komutundan sonra
girisinin (hi1z) tim{ sirasiyla konumlandirma tamamlama araligi No.68.0, konumlandirma
tamamlama hizi No.69.0 ve konumlandirma darbe katari komut girisi (hiz) No.70.0
araligindadir, konumlandirma tamamlama sinyali ¢ikisi verilecektir.
Konumlandirma tamamlandiktan sonra gikis konumlandirma tamamlama sinyaline kadar
olan gecikme suresi No.71.0'da ayarlanabilir.
[ilk ayar] O
[Ayar aralidi] 0 veya 1
065.0 [Ozel ayar] Konum farki hata tespitinin kullanilip kullaniimayacagini segin. Genellikle degeri "1" olarak |Hayir
Konum farki hata ayarlayin.
tespiti kullanilarak (Etkinlestir)
veya kullaniimadan Yalnizca tork komut sinirina uyuldugunda "0" olarak ayarlayin. No.87.0 ile hatal
algilamanin pozisyon sapma degerini ayarlayin ve No.89.0 ile pozisyon hatasi olustuktan|
cikis durdurmaya kadar olan gecikme suresini ayarlayin.
0=Devre disi
1 = Etkinlestir
[ilk deger] 1 (Etkinlestir)
065.1 [Ozel ayar] Hiz sapmasi hata tespitinin kullanilip kullanilmayacagini secin. Genellikle ayarlanan degerHayir
Kullanimi ile "1 "dir.( Etkinlestir)
(disinda)
hiz sapmasi Sadece tork komut sinirina uyuldugunda "0" olarak ayarlayin. No.90.0 ile hata algilamanin|
hata tespiti hiz sapma degerini ayarlayin ve No.91.0 ile hiz hatasi olustuktan ¢ikis durdurmaya kadar|
gecikme suresini ayarlayin.
0= Devre Digl Birak
1 = Etkinlestir
[ilk deger] 1 (Etkinlestir)
[Ayar araligi] 0 veya 1
066.0r ve [Ayarlama] Konum komutu yumusatma filtresi1 (N0.66.0) ve konum komutunu segin Evet
066.1r Kullanimi ile yumusatma filtresi 2 (No.66.1)
(disinda)




HNE
o

pozisyon komutu
yumusatma filtresi 1
ve pozisyon

komut filtresi 2

0=Devre disI 1 = Etkinlestir Komut, bir yumusatma filtresi kullanildiktan sonra asagida

gosterildigi gibi puriizsiuz olacaktir.

Hiz Komutu

A

Duizlestimeden sonra olusan S
seklindeki kdse

Dizlestimede n
once g

Diizlestimede n
sonra

o inZaman
> Tins8

[Ayarlama ydntemi]

Komut hizlanmasi veya yavaslamasi ¢ok hizli oldugunda kullanilir.
Konumlandirma sirasinda cihaz rezonansini bastirmak igin kullanihr. Tork komutuy
egrisinde rezonans frekansinin élgiilmesi ve konum komutu yumusatma filtresi1 hareketli
ortalama zaman No,80 veya konum komutu yumusatma filtresi2 ortalama hareket sayisi
No.81'de karsilik gelen bir ortalama hareket sayisinin ayarlanmasi rezonansi
engelleyebilir. Rezonans frekansi ve ortalama hareket sayisi arasindaki iliski No.80 ve|
No,81 parametre spesifikasyonu altinda belirtilmigtir.

[Bu parametre, komut pals girisi 0 oldugunda 1,5 saniyeden daha uzun bir siire sonra|
ayarlanabilir ve ayar sirasinda servo kapall olmalidir. Darbe girisi veya artik darbe ayari

varsa, konum farki olusacaktir.

[ilk ayar] Komut yumusatma filtresi 1 '0'dir (Kullaniimaz).

066.3 [Ozel ayar] Konum  [Konum kontrol modunda ileri Besleme gecikme telafisini Etkinlestir/Devre Disi Birak. Evet
kontrol modunda ileri |0=Devre digi
Besleme gecikme 1= Etkinlestir
telafisi ile (disinda) |<Not> Genellikle "1" olarak ayarlanir. Degisiklik yapmayin ve ayar panelinde yapilamaz.
[ilk ayar] 1 (Etkinlestir)
[Ayar arahgi] 0 veya 1
067.0r [Ayarlama] Sdricu kisittama segeneklerini belirleyin Evet
Tahrik kisittama Not) Servo ACIK durumdayken parametreyi degistirmeyin.
segeneklerinin segimi|0=Gegersiz
1=CW kisitlamasi.
2=CCW Kkisitlamasi.
3= CW/CCW kisitlamasi.
[ilk ayar] O (Gegersiz)
[Ayar araligi] Oila 3
067.1 [Temel ayar] Sdricu kisitlama girisinde yavaglama yontemini segin. Hayir

Surticu kisitliama
cikisinda yavaslama
yontemi secimi

Not) Servo ACIK durumdayken parametreyi degistirmeyin.

Yavaslama yontemi No.67.1 ve durdurma yontemi No.67.2'yi kullanirken, litfen

asagidaki kombinasyon yontemlerini izleyin

10
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0=Serbest Kosu

1=Kisa fren

2= Durdurma istemi

Kombinasyo |Yavaglama yontemi Durdurma ydntemi
n No.67.1 No0.67.2

1 0: Serbest galisma 0: Serbest ¢alisma
2 1: Kisa fren 0; Serbest calisma
3 2: Durdurma istemi 1: sifir kelepge

4 2: Durdurma istemi 0: Serbest calisma
[ik ayar] 1

[Ayar arahigi] O ila 2

067.2 [Temel ayar] Sdricu kisittamasinda durdurma durumunu segin. Hayir
Sdricu Not) Servo ACIK durumdayken parametreyi degistirmeyin.
kisitlamasinda durmalYavaslama yéntemi No.67.1 ve durdurma yéntemi No.67.2'yi kullanirken, litfen
durumu segimi yukaridaki kombinasyon ydntemlerini izleyin.
0= Serbest calisma
1= sifir kelepce
[ik ayar] 1
[Ayar aralidi] 0 veya 1
067.3 [Temel ayar] Sdricu kisittamasinda konum farki sayaci durumunu segin Hayir
Sarict Not) Servo ACIK durumdayken parametreyi degistirmeyin.
kisitlamasinda 0= Sakla
konum farki sayaci  |1=AGIK
durumunun segimi [llk ayar] 1
[Ayar aralidi] 0 veya 1
068.0 [Temel ayar] Ust kontrol initesine konumlandirma tamamlama sinyali génderme referansi olarak bu  |[Hayir
Konumlandirma parametre konumlandirma tamamlanmasini degerlendirmek i¢in darbe genisligidir.
tamamlama araligi Ayar degeri, Uist kontrolériin konumlandirma yargici darbe sayisindan az olmalidir.
[Baslangi¢ degeri] 40[Darbe] ( :40[darbe])
[Ayar araligi] 0 ila 32767
A
POZISYONN f o o o o TSl e
pomumiandrma amaama ! Siire
19 ... T g
i— --------- 2
069.0 [Temel ayar] Hayir
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Konumlandirma

tamamlanma hizi

Ust kontrolére konumlandirma tamamlama sinyali ggnderme referansi olarak bu
parametre konumlandirma tamamlama degerlendirmesi igin hiz limitidir.

Ayar degeri Ust kontroldriin hiz limiti sayisindan daha az olmalidir.
[ilk deger]
750Korunmasiz: 2 [puls/160 u s] (+2 [puls/160 u s] - - - 5,72[d/dk]

1kW veya daha fazla:
[pulse/200 u s]) - - - 4,58[d/dk]

[Ayar arahgi] 0 ila 32767
A

2 [puls/200 us] *2

070.0 [Temel ayar] Ust kontrolére konumlandirma tamamlama sinyali gikisinin referansi olarak, bu Hayir
Konumlandirma parametre konumlandirma tamamlanmasini degerlendirmek igin darbe komut girigidir
tamamlama darbesi | z) [ilk ayar]
komut girisi 750Kayipsiz: 0 [darbe/160 u s] (x0 [darbe/160 u s])

(hiz) 1kW veya daha fazla: 0 [pulse/200us] (+O [pulse/200us])
[Ayar arahgi] O ila 32767
Darbe komutu (hiz)
Konumlandirma tamamlama 4 | Zaman
puls treni komutu RN >
071.0 [Temel ayar] Konumlandirma tamamlandiktan sonra Ust kontrolére ¢ikis sinyali igin gecikme siresini  |Hayir
segin.
Gecikme siresi ) ¢
[k deger]
konumlandirma
750Worless: 20 [160 us] - - - 3,2 ms
tamamlanmasi
1kDaha fazla: 16[200us]” - - 3,2ms
tespit [Ayar araligi] 0 ila 65000
A
Konumlandirma
tamamlama araligi
fPozisyon, é ¥
.................. L
L
00 !
|
: — -
| ' .
1
L
?
077.0 [Ayarlama] Hiz komutu yumusatma filtresinin kullanilip kullaniimayacagini segin. Ortalama hareket |Hayir

Hiz kullanimi ile
(disinda)
komut yumusatma

filtresi

slresi

No.78.0'da ayarlanabilir.
0=Devre digi

1 = Etkinlestir

[ilk deger] O

12




[Ayar araligi] O veya 1

078.0 [Ayarlama] Hiz komutu yumusatma filtresinin ortalama hareket slresini ayarlayin. Hayir
Hiz komutu No.77.0 etkili oldugunda kullanilabilir.
yumusatma filtresinin [[ilk deger] 100 [ms]
ortalama hareket [Ayar araligi] 1 ila 1000
sresi
080.0r ve [Ayarlama] No.80.0"1 gegerli kilmak i¢in No.66.0'da konum komutu yumusatma filtresi 1'i Evet
081.0r Konum komutu "1(Kullaniimisg)" olarak ayarlayin.

yumusatma filtresi
1'in ortalama hareket
sayisi ve konum
komutu yumusatma
filtresi 2'nin ortalama

hareket sayisi

No0.81.0"1 gegerli kilmak igin No.66.1'de konum komutu yumusatma filtresi 2'yi
"1(Kullanildi)" olarak ayarlayin.

Ortalama hareket sayisinin ayar degeri arttiginda, hizlanma/yavaglama diizgiin olacaktir,
ancak tepki yavas olacaktir.

Filtre 1 ayarlandidinda, ortalama hareket sayisi 1 ile 6250 arasinda ayarlanabilir; filtre 2
ayarlandiginda, ortalama hareket sayisi 1 ile 1250 arasinda ayarlanabilir.

Ortalama hareket siiresi asagidaki formulle gosterilebilir.

200-750W: (ortalama hareket suresi)=(ortalama hareket sayisi) *0.16ms 1k~2kW:

(ortalama hareket siresi)=(ortalama hareket sayisi) *0.2ms [Ayarlama yontemi]

» Duzgunlestirme, ortalamanin tzerindeki hareket slresine karsilik olarak
konumlandirma suresini uzatacaktir. Litfen ayarlari izin verilen aralikta yapin...

* Hizlanmadan sonra sabit harekette veya yavaslamadan sonra konumlandirmada
rezonans olustugunda, tork komutu egrisinde rezonans frekansinin dlgilmesi ve konum
komutu yumusatma filtresi1 hareketli ortalama zaman No.80 veya konum komutu
yumusatma filtresi2 ortalama hareket numarasi No.81'de karsilik gelen bir ortalama
hareket numarasinin ayarlanmasi rezonansi engelleyebilir. Ortalama hareket sayisinin ve

buna karsilik gelen bastiriimis rezonans frekansinin hesaplanmasi asagida gosterilmistir.

750W veya daha az: Diizginlestirme filtresinin ayar degeri=6250/
(bastirnimis titresim frekans[Hz])
1kW veya daha fazla: Purlizsuzlestirme filtresinin ayar degeri=5000/
(bastirnimis titresim frekans[Hz])
Ortalama hareket sayisi No.080.0, 64 256 1024 4096
No0.081.0
750W veya daha az: bastiriimig titresim frekansi|{100 23 6 15
(Hz)
1kW veya daha fazla: bastiriimig titresim 80 20 5 1.2
frekansi (Hz)

Kazang FF kompanzasyonu 2'nin neden oldugu titresim, konum komutu yumusatma
filtresi 2 ile bastirilabilir.

Kazang FF kompanzasyonu 2 N0.117.0 kullanildiginda, konum komutu yumusatma filtresi
1 ve filtre 2'nin ortalama hareket sayisi kullanilarak titresim azaltilabilir.

[Bu parametre, komut darbe girisi 1,5 saniyeden daha uzun siire "0" oldugunda ve komut
darbe girisi olmadiginda ayarlanabilir. Miimkiinse servonun kapatilmasi onerilir.

Parametreyi ayarlarsaniz, darbe girisi varken veya artik darbe konumu kaymasi
meydana gelir.
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[Baslangi¢ degeri] Filtre 1: 200~750W igin 25, 1 k-2kW i¢in 20
Filtre 2: 200~750W igin 10, 1k-2kW igin 10
[Ayar arahgi] Filtre 1 igin 1 ila 6250, filtre 2 igin 1 ila 1250.

087.0 [Ozel ayar] No.65.0 "1(etkin)" olarak ayarlandiginda, konum sapma hatalarini tespit etmek icin Hayir
Pozisyon sapmasi  |gegerlidir.
hata tespiti Normalde etkilidir.
deger Konum sapmasi ayar deg@erini astiginda, ¢ikis konumu sapma hatalari meydana gelir.
Deger daha biiylikse konum sapmasini tespit etmek daha zordur.
[Baslangi¢ degeri] 196608[puls] (* 1,5 tur puls sayisina esdegerdir) [Ayar araldi] O ila
2147483647.
089.0 [Ozel ayar] No0.65.0 "1(etkin)" olarak ayarlandiginda, konum sapma hatalarini tespit etmek igin Hayir
Konum sapmasi hata |gegerlidir.
tespitinin gecikme  (Zaman, ayar degerinin agilmasindan [ Pozisyon sapma hatasi algilama degeri ]
suresi pozisyon sapma hatasi sinyalinin ¢ikisina kadardir.
Deger daha biylik oldugunda hata olusmasindan hata ¢ikisina kadar gegen siire daha
uzun surer.
[ik deger]
200 ~ 750W : 250 [160us] - - - 40ms
1k ~2kW : 200 [200us] © - - 40ms
[ayar araligi] 0 ~ 32767
090.0 [Temel ayar] No.65.1 "1(etkin)" olarak ayarlandiginda, hiz sapma hatalarini tespit etmek icin gecgerlidir|Hayir
Hiz sapmasi hata Normalde etkilidir. Hiz sapmasi ayar algilama degerini astiginda, hiz sapma hatasi olusur|
algilama degeri Deger daha buyiikse hiz sapmasi hatasini tespit etmek daha zordur.
[ilk deger] 200-750W: 524[pulse/160 u S] - - - 1499[r/min]
1k-2kW: 655[pulse/200us] - - - 11499[r/min]
[Ayar aralidi] 0 ila 32767
091.0 [Ozel ayar] No.65.1 "1(etkin)" olarak ayarlandiginda, hiz sapma hatasini tespit etmek icin gegerlidir. |Hayir
Hiz sapmasi hata Normalde etkilidir.
tespitinin gecikme  |Zaman, [Hiz sapma hatasi algilama degeri] ayar dederinin asilmasindan ¢ikis hizi sapma
suresi hatasi sinyaline kadardir.
Deger daha biyiik oldugunda hata olusmasindan hata ¢ikisinin durdurulmasina kadar
gegen sure daha uzun surer.
[ilk deger] 200-750W: 250 [160 us] ---40ms
1k-2kW: 200 [200 u s] - - 40ms
[Ayar araligi] 0 ila 32767
102.0 [Ayarlama] Atalet oranini cihaz ylikiine gore ayarlayin. Hayir
Atalet orani [ilk deger] 250 [%]
[Ayar aralidi] 100 ila 3000
103.0 [Ayarlama] Cihaz tarafinda Sonimleme oranini ayarlayin. Surtiinme ve atalet orani gok biylk Hayir
Sénimleme orani |oldugunda, séniimleme orani degerinin degistiriimesi ayar siiresini kisaltabilir.
[ilk ayar] 100 [%]
[Ayar araligi] 10 ila 5000
110.0 [Ayarlama] Otomatik ayar modunun ayarlanmasi. Hayir

Tahmini kullanim

olsun ya da olmasin

Motora bagli makinenin hareket yonul yatay ise, asagidaki secimi yapin

"standart mod". Dikey ise, "Dengesiz mod "u segin.
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atalet orani 1=Standart mod
1 = Dengesiz mod
[ilk deger] 1 (Standart mod)
[Ayar arahgi] 1 ila 2
110.1 [Ayarlama] Gergek zamanh otomatik ayarlamanin kullanilip kullaniimayacagini segin. Hayir
Gergek zamanli 0 = Devre Digi Birak
otomatik ayarlama 1 = Atalet oranini Etkinlestir ve Uygula
kullanimi ile (disinda) 2 = Atalet oranini ve Bosaltma oranini Etkinlestirin ve Uygulayin
[ilk deger] O (Devre Disi)
[Ayar arahgi] O ila 2
113.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda kontrol kazang¢ seviyesini ayarlayin. Komutun izlenebilirligiHayir
Kon_trol _kazan(; yavagsa veya tahrik sisteminin sertligi disiikse, daha disik bir deger ayarlayin; Komutun
sevvest izlenebilirligi hizliysa veya tahrik sisteminin sertligi ylksekse, daha yliksek bir deger
(pozisyon kontroli)
ayarlayin.
Bu parametre ayarlanirken, No. 115.0-119.0 otomatik olarak ayarlanir ve No.114.0
gegersiz olur.
[ilk deger] 15
[Ayar araligi] 5 ila 45
113.1 [Ayarlama] Konum kontrol modunun atalet kosulunu ayarlayin. Hayir
Atalet durumu 0= 2.0.4.0 veya 6nceki F/W surim ile degistirilebilir
1= Agir yuk ve dusUk rijitlik veya blyik ylk degisimleri iin
2= Standart ayar
3= Hafif yik ve sik stk CW/CCW cihazi igin
[Baslangi¢ degeri] 2 (Standart)
[Ayar arahg] 0 ila 3
114.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunun kontrol seviyesini ayarlayin. Komutun izlenebilirligi yavassa veygHayir
Kontrol seviyesi tahrik sisteminin sertligi diisiikse, daha disuk bir deger ayarlayin; Komutun izlenebilirligi
(Pozisyon kontroll)  |nzliysa veya tahrik sisteminin sertligi yiksekse, daha yiiksek bir deger ayarlayin.
Bu parametre ayarlanirken, No. 115.0, No.116.0 otomatik olarak ayarlanir ve No.113.0|
gegersiz olur.
No.113.1 atalet kosulu "0" olarak ayarlandijinda (servo suricli surimi 2.0.4.0 veya
oncesi), ayar araligi 1 ila 46 arasindadir.
[ik deger] 15
[Ayar araligi] 5 ila 45
115.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda Kontrol kazanci 1'i ayarlayin. Daha yiiksek ayar degeri ayar Hayir
Kontrol kazanci 1 stresini kisaltabilir. Kontrol kazanci 2'yi asagidaki degerler olarak ayarlayin.
(Pozisyon kontrolti) - [[ilk deger] 50 [rad/s]
[Ayar araligi] 5 ila 1000
116.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda Kontrol kazanci 2'yi ayarlayin. Daha yiuksek ayar degeri komutun |Hayir
Kontrol kazanci 2 izlenebilirligini artirabilir. Cok yiiksek ayar degeri asima ve titresime neden olabilir.
(Pozisyon kontroll))  [No.113.0 kontrol kazang seviyesi veya No.114.0 kontrol seviyesi otomatik olarak
ayarlanacak sekilde ayarlandiginda, bazen ayar de@erleri ayar araligini asacaktir.
[ilk deger] 200[rad/s]
[Ayar araligi] 80 ila 5000
117.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda Kontrol kazanci 1'in ileri besleme telafi oranini (hizini) ayarlayin|Hayir
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Kazang FF
kompanzasyonu 1

(konum kontroli)

Atalet oranini onayladiktan sonra, bu parametrenin ayarlanmasi ayar siresini
kisaltacaktir. Cok yiiksek ayar degeri asima yol agacaktir. Ve ¢cok dislik ayar degeri ayar
siresini uzatacaktir.

[ilk deger] 10000[%0,01]

[Ayar arahgi] 0 ila 15000

118.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda kontrol kazanci 2'nin ileri besleme telafi oranini (tork) ayarlayin.(Hayir
Kazang FF Kucuk takip hatasi ve hassas yoriinge gerektirdiginde bu parametreyi ayarlamak|
kompanzasyonu 2 |uygundur. Kazang FF telafisi 1 ayar siresini kisalttiktan sonra, litfen bu parametre
(konum kontroli) degerini artirin. Titresim olugursa, No.81.0 konum komutu yumugatma filtresi 2 ortalama

hareket surelerinin ayarlanmasi titresimi bastirabilir.
[ilk ayar] 0 [%0,01]
[Ayar aralidi] 0 ila 15000

119.0 [Ayarlama] Konum kontrol modunda integral kazancin ayarlanmasi harici paraziti bastirabilir. AyariHayir
integral kazang degeri daha ylksek oldugunda, konumlandirma ayarinin konum sapmasi yakinsamasi
(pozisyon kontrolli) |hizli hale gelecektir. Ancak ayar degeri ¢ok yiiksekse, titresim meydana gelecektir.

N0.113.0 kontrol kazang seviyesi veya No0.114.0 kontrol seviyesi otomatik olarak|
ayarlanacak sekilde ayarlandiginda, bazen ayar degerleri ayar arahgini asacaktir.

[ilk deger] 160[rad/s]

[Ayar arahgi] 45 ila 5000

129.0 [Ayarlama] Hiz kontrol modunda kontrol kazang seviyesini segin. Komutun izlenebilirligi yavagsa veygHayir
K0|’1_tf0| _kazan(; tahrik sisteminin sertligi diisiikse, daha disuk bir deger ayarlayin; Komutun izlenebilirligi
(S::/zlylfjr:trolij) hizliysa veya tahrik sisteminin sertligi yliksekse, daha ylksek bir deger ayarlayin.

Bu parametre ayarlanirken, No. 131.0-133.0 otomatik olarak ayarlanir ve No.130.0
gegersiz olur.

[ilk deger] 15

[Ayar aralidi] 1 ila 46

130.0 [Ayarlama] Hiz kontrol modunda kontrol seviyesini segin. Komutun izlenebilirligi yavassa veya tahrikHayir
Kontrol seviyesi sisteminin sertligi distkse, daha diistk bir deger ayarlayin; Komutun izlenebilirligi hizliysg
(Hiz kontroli) veya tahrik sisteminin sertligi yiiksekse, daha yiiksek bir deger ayarlayin.

Bu parametre ayarlanirken, No. 131.0 otomatik olarak ayarlanir ve N0.129.0 gegersiz olur.
[ilk deger] 15
[Ayar araligi] 1 ila 46

131.0 [Ayarlama] Hiz kontrol modunda kontrol kazancini ayarlayin. Hayir
Kontrol kazanci 1 Hiz kontrol déngiisuiniin oransal kazancina karsilik gelir.

(Hiz kontrolii) [ilk deger] 399[rad/s]
[Ayar arahgi] 100 ila 6000

132.0 [Ayarlama] Hiz kontrol modunda ileri besleme telafisini ayarlayin. Ayar degeri ne kadar yiiksek olursa|Hayir
Kazang FF komutla izlenebilirlik o kadar iyi olur. Ancak ¢ok ylksek ayar degeri asima veya titresime|
kompanzasyonu 1  |neden olabilir [Baslangi¢ degeri] 0 [%0,01] [Ayar araligi] O ila 15000
(hiz kontrol (1)

133.0 [Ayarlama] Hiz kontrol modunda integral kazanci segin. Hayir

integral kazang

Ayar de@eri ne kadar yuksek olursa, harici parazitin neden oldugu hiz degisimi o kadar
kiguk olur.
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(hiz

kontrol)

[Baslangi¢ degeri] 300[rad/s]
[Ayar araligi] 45 ila 5000

144.0 [Temel ayar] No0.147.0, No.148.0'da tork komutu sinir degerini segin Hayir
Tork komutu limit Tork limitini kullanirken asagidaki 6geleri onaylayin.
gegersiz kima 1 [ No.65.0 Pozisyon sapma hatasi algilama segimi ], lltfen su sekilde ayarlayin
kullanilarak veya
kullaniimadan "0=Devre Dist"
2 [ No.65.1 Hiz sapma hatasi algilama segimi ], lttfen "0=" olarak ayarlayin.
Devre Digi Birak”
Komut sapma degeri kiiguk oldugunda, tork limiti gegerli olacak sekilde ayarlanmis olsa
bile, ® veya ® "1(etkin)" olarak ayarlanmasi uygun olacaktir.
0= Devre DigI Birak
1= Etkinlestir
[ilk ayar] O (Devre digi birak)
[Ayar aralidi] 0 veya 1
144.1 [Temel ayar] Tork limiti igin ¢ikis kosulunu segin. Hayir
Tork limit durumu 0= TUm kosullar
cikis modu (Tork, tork komutu sinir degeri 1 (N0.147.0), motorun maks. tork sinir degeri ve ana konum
donusinin tork sinir degeri (No. 656.0) ile sinirlidir, tork kontrol modunda hiz ile sinirli
degildir)
1= Tork komutu limiti Gegersiz kilma 1 (N0.147.0) veya 2 (No.148.0)
2= Tork komutu limiti Gegersiz kilma 2 (No.148.0)
[ilk ayar] O (Tiim kosullar)
[Ayar arahgi] 0 ila 2
147.0 [Temel ayar] No.144.0 tork komutu limit gegersiz kilma "1(etkin)" olarak ayarlandiginda gegerlidir. Hayir
148.0 Tork komutu limit Nominal tork oranina gére tork komutu limit gegersiz kilmayi ayarlayin.
gecersiz kilma 1,2 |Gekme torku sinirlari belirlenebilir.
[Baslangi¢ degeri] Tork limiti 1 igin 3000[%0,1]; Tork limiti 2 i¢in 2000[%0,1]
[Ayar araligi] 0 ila 65535
151.0 [Temel ayar] Servo KAPALI iken No.224.0'daki durdurma tipi "2=prompt stop" olarak ayarlanmissa|Hayir
Hizli durdurmada torkjnominal torka gore tork komutu limit gegersiz kilmasini ayarlayin.
komutu limit gecgersiz,
kilma [Baslangic degeri] 5000 [%0,1 ] (3000 veya daha fazla ayarlandiginda, maks. tork|
komutunun sinir degeri %300'dlr. Ayar degeri 1000'den blyikse, belirtilen asiri yiK
Ozelliklerine gore asir yiik hatasi olugacaktir.
[Ayar araligi] 0 ila 65535
152.0 [Temel ayar] /Analog tork kontrol modunun Hiz sinir degerini ayarlayin. Hayir
Analog tork komutu  [[ilk deger] Motorun maks. hizi
hiz sinir degeri [Ayar arahgi] O ila 10000
160.0 [Ayarlama] Tork komutu algak gegiren filtresini secin. Hayir
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Tork komutu algak

gegiren filtre segimi

O=Filtre yok

1= On IIR filtresi

[Baslangig degeri] 1 (On IR filtresi)
[Ayar araligi] O veya 1

160.1 [Ayar] Tork komutu |Tork komutunu ayarlamak i¢in ¢entik filtresinin kullanihp kullaniimayacagi. Hayir
Centik filtresinin 0=Devre dis!
kullanilip 1 = Etkinlestir
kullaniimayacaginin [itk deger] O (Devre Dist)
secimi [Ayar aralidi] 0 veya 1
160.2 [Ayarlama] Kontrol kazang seviyesinde tork komutu algak gegiren filtresi i¢in otomatik ayarin Hayir
Otomatik ayar kullanilip kullaniimayacagini segin (No. 113 ve No. 129).
icin ACIK/KAPALI |0 = Otomatik ayar KAPALI
Tork komutu 1 = Otomatik ayar ACIK
Alcak gegiren filtre g q1angic degeri] 1 (Otomatik ayar ACIK)
[Ayar aralidi] 0 veya 1
162.0 [Ayarlama] Dusuik gegisli filtre igin tork komutu 6n filtre zaman sabitini ayarlayin Hayir
Alcak gegiren filtre  |[llk deger] 20 [0,01 ms]
icin tork komutu &n [Ayar arahgi] O ila 65535
filtre zaman sabiti
168.0 [Ayarlama] Tork komutunun Centik filtresi ¢gentik frekansini ayarlama Hayir
Tork komutu centik |[Ilk deger] 5000[Hz]
filtre frekansi [Ayar arahgi] 0 ila 5000
169.0 [Ayarlama] Tork komutunun gentik filtre genisligini ayarlayin. Hayir
Tork komutu Orani 0 gentik derinligine ve -3[dB] zayiflamaya sahip bir frekans bandina gére ayarlayin
Centik filtre genisligi |orani. Deger ne kadar buyiik olursa, ¢entigin genisligi de o kadar biylk olur
[ilk deger] 8
[Ayar aralii] O ila 16
170.0 [Ayarlama] Tork komutu gentik filtresinin gentik frekansinda ¢entik derinligini ayarlayin, Hayir
Tork komutu Centik frekansinin 1/0 oranini ayarlayin. Ayar degeri 0 oldugunda, ¢entik frekansi girisi
Centik filtre derinligi - tamamen kesilir. Ayar degeri 256 oldugunda, gentik frekansi girigi tamamen geger. Deger]
blyudiginde gentik derinligi siglasir.
[ilk deger] O
[Ayar aralidi] 0 ila 256
224.0 [Temel ayar] Motor devrinde alarm olustugunda veya servo AGIK sinyali kapall oldugunda yavaslama |Hayir
Tip secimi servo durdurma tipini segin.
KAPALI'da 0=Fren yok
yavaslama durdurma |1=Kisa fren modu
2= Durdurma istemi
[ilk deger] 1 (Kisa fren modu)
[Ayar araligi] O ila 2
224.1 [Temel ayar] Servo KAPALI konumdayken yavaglama durdurma igin iptal nedenlerini secin Hayir

Servo kapaliyken
yavaglama duragi:

0 = Galisma siiresi
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iptal nedenleri

1 = Iptal veya galisma siiresi rotasyonlari
[Baslangig degeri] 1 (Iptal veya calisma siiresi déniigleri)

[Ayar araligi] O veya 1

224.2 [Temel ayar] Kontrol |Kontrol gii¢ kaynagindan gelen voltaj No. 228.0'a kadar dustuginde Yavaslama Hayir
gui¢ kaynagi voltajinin|Durdurmayi Etkinlestir/Devre Digi Birak.
dismesi durumunda |0 = Devre DisI Birak
yavaslama 1 = Etkinlestir
durdurmasinin [ilk deger] 1 (Etkinlestir)
kullaniimasi [Ayar araligi] O veya 1
226.0 [Temel ayar] Servo KAPALI konumdayken yavaglama durdurma igin ¢aligsma suresini ayarlayin. Hayir
Yavaglama durdurma |("O(Fren yok)" No.224 olarak ayarlanirsa, bu parametre gegersizdir).
: servo kapaliyken [Baslangi¢ degeri] 200W-750W: 313 [160 us] - - - 50ms,
calisma siresi 1 kW-2kwW: 250 [200 us] - - - 50ms
[Ayar arahgi] O ila 16383
227.0 Servo KAPALI konumdayken yavaglama durdurma iptal hizini ayarlayin. Fren KAPALI Hayir
[Temel ayar]
iptalinin hizini ayarlar.
Yavaslama durdurma
("O(Fren yok)" No.224.0'a ve "0(Calisma siresi)" No.224.1'e ayarlanirsa, bu parametre
iptal hizi ve servo
gegersizdir).
KAPALI i
[llk deger] 200W-750W: 17[pulse/160 us] - - - 50r/dak,
konumdayken fren
iptali KAPALI. 1 kW~2kW: 22[pu|se/200us] - - - 50r/dak
[Ayar araligi] 0 ila 32767
228.0 Motor déniisiinde kontrol gli¢ kaynag voltaj distsinde yavaslama durdurma galisma Hayir
[Temel ayar] Kontrol
slresini ayarlayin.
glc kaynag voltaj
[Baslangi¢ degeri] 62 [160ps] - - - 10ms
disusunde
[Ayar aralidi] 0 ila 16383 [ms]
yavaslama durdurma
calisma siresi
237.0 [Temel ayar] Servo KAPALI giris sinyalinin alinmasi ile motor uyarma KAPALI arasindaki gecikme Hayir
Gecikme suresi siiresini ayarlayin.
servo KAPALI (COM2 ve SVON terminalinin baglantisinin kesilmesi servo ACIK girig sinyalinin KAPALI
oldugunu gosterir).
[ilk deger] 200W-750W: 0[160 u s] - - - Oms,
1 KW-2kW: 0[200 us] --- Oms
[Ayar aralidi] 0 ila 3125
238.0 T | H
[Temel ayar] Motor uyarma baslangicindan fren birakma ¢ikis sinyaline (MBRK) kadar olan gecikme aywr
Gecikme suresi P
sUresini ayarlayin
fren serbest birakma L N . - N
ACIK. (COM2 ve SVON terminalinin baglantisi fren birakma ¢ikis sinyalinin ACIK oldugunu
gosterir).
[Baslangi¢ degeri] 200W-750W: 25[darbe/160 u s],
1 KW-2kW: 20[pulse/200 u s]
257.0 [Temel ayar] Mutlak sistem veya Artimli sistem icin bir segenek belirleyin. Evet

Bir kodlayici

sisteminin segimi

0 = Artiml sistem
1 = Mutlak sistem (¢oklu rotasyon sayaci tasma tespiti devre dig)

2 = Mutlak sistem (goklu rotasyon sayaci tagsma tespiti etkin)
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[Baslangi¢ degeri] O (Artimli sistem)
[Ayar arahgi] O ila 2

272.1r [Temel ayar] Enkoder ¢ikiginin dénis yonunu ayarlayin. Evet
Enkoder gikisi déniis |0 = CCW dénls durumunda asagi sayma
yoni 1 = CCW dénis durumunda yukari sayma
[Baslangi¢ degeri] 1 (CCW donis durumunda yukari sayma)
[Ayar araligi] 0 veya 1
276.0r/ [Temel ayar] Enkoder|Enkoder darbe ¢ikisinin bélinmesini ve ¢carpilmasini ayarlayin. Evet
278.0r puls gikisinin Kodlayici ve motorun 1-yineleme darbe sayisi farkl oldugunda, 'Numerator/
bélunmesi ve Denominator =1-yineleme darbe sayisi kodlayici/ 1-yineleme darbe sayisi motor' olarak
carpiimasi ayarlayin.
(Numerator / Cikis Z-fazi darbe genisligi darsa ve Ust kontrol cihazi bunu dogru sekilde
Denominator) tanimlayamiyorsa, darbe genigligini artirmak igin bélme ve ¢arpma oranini veya hizini
enkoder darbe gikisi béime ve garpma No. 0 ve 278. 0.
[Darbe genisligi]= 1/ donts hizi (bélme/gcarpma orani x 217)
[ilk deger] (Pay)/ (Payda)=1000/8000
[Ayar aralidi] (Numerator) 1-65535; (Denominator )1 -65535
Frekans bolme/carpma 1/32768 ila 1 olarak ayarlanabilir.
Ancak [kodlayici ¢6zinrlGgi] X [Frekans bélme/carpma] = [4'Un katlari] ve gikis
frekansinin 4Mpps'den (Maksimum deger) az olmasi gerekir.
288.0/ [Ayarlama] Bu parametre analog tork komutu girisini yumusatan algak gegiren filtre igindir. Hayir
289.0 Analog tork komutu |N0.302.1 =1 (etkin) oldugunda gegerlidir.
giris filtresi (Payda/ |Deger kiguk oldugunda, yumusatma daha guglu hale gelir, ancak komuta izlenebilirligi
Numaratér) diser.
Deger daha biylik oldugunda, komuta izlenebilirligi artar, ancak rahatsiz edilmesi
kolaydir.
Pay/Payda "1 "i gegemez.
Pay/Payda=1 ise filtreleme yapiimaz.
[ilk deger] Pay / Payda 16000/65535
[Ayar aralidi] 0 ila 65535/1 ila 65535
290.0/ [Ayarlama] /Analog tork komutu giris kazancini ayarlayin. Hayir
291.0 Analog tork komutu |Analog komut geriliminin girigi =-10V veya +10V ile (Numerator)/(Denominator)=1 motor
giris kazanci (Payda /|tepe torkuna ulagir.
Numaratér) Motor déniis yoni, analog komut gerilimi sembollerinin ve 6zelliklerinin segimine gére
farklilik gosterir.
* Tepe torkunun ayrintilari icin [Temel 6zellikler] bélimine bakin.
[Baslangi¢ degeri] (Pay) / (Payda) = 3100/3100 (Farkli motor modellerine gore degisir)
[Ayar araligi] 0 ila 65535/1 ila 65535
292. 0/ [Temel ayar] /Analog tork komutunu ayarla CCW tork limiti Gegersiz kilma Hayir
293.0 Analog tork komutu |Analog komut CCW tork limiti =motor tepe torku x (Gegersiz kilma

CCw

tork sinir

(Numerator)/Override (Payda))
[ilk deger] (Pay) / (Payda) = 3100/3100 (Motor modellerine gére degisir)
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Gegersiz Kilma

[Ayar araligi] O ila 65535/1 ila 65535

(Payda/Numerator)
294. 0/ [Temel ayar] IAnalog tork komutunu ayarla CW tork limiti Gegersiz kilma Hayir
295. 0 IAnalog tork Analog komut CW tork limiti =motor tepe torku x (Gegersiz kilma
CW komutu (Numerator)/Override(Denominator))
tork siniri [ik deger] (Pay) / (Payda) = 3100/3100 (Motor modellerine gére degisir)
Gegersiz kilma [Ayar aralidi] 0 ila 65535/1 ila 65535
300. 0 [Temel ayar] IAnalog tork komutunu ayarlayin Sabit ofset degeri. Hayir
Analog tork komutu [Bu parametre No.302.2 =1 oldugunda gegerlidir. Giris gerilimi OV ise, analog tork komutu
Sabit ofset degeri girisinin durumu %0'dir.
<Ayar yontemi>
1. Servo ACIK (Ofset sapmasi meydana gelirse motor otomatik olarak déner)
2. Tork komut degerini gézlemleyin ve ofset degerini ayarlayin.
[ik deger] O
[Ayar araligi] -32768 ila 32767
302. 0 [Temel ayar] Analog tork komut girisinin Dénis yénind ayarlayin. Hayir
Analog tork 0 = Negaitif giris gerilimi ile CCW dénus, Pozitif giris gerilimi ile CW donisu
komuta 1 = Pozitif giris gerilimi ile CCW doénis, negatif giris gerilimi ile CW dénis
Donis yonu [ik deger] 1 (Pozitif giris gerilimi ile CCW déniis)
[Ayar aralidi] 0 veya 1
302. 1 [Temel ayar] Analog tork komutu igin Giris filtresini Etkinlestir/Devre Disi Birak. Bu islem No. 288 ile  |Hayir
Analog tork yapilabilir. 0 ve No. 289 ile yapilabilir. 0.
Komut Girigi 0 = Devre Disi Birak
filtre secenegi 1 = Etkinlestir
[ik deger] 1
[Ayar aralidi] 0 veya 1
302. 2 [Temel ayar] Analog |Analog tork komutunun Ofset ayar yontemini segin. Hayir

tork komutu Ofset

ayar yontemi

Otomatik ayarlama, giris voltajinin servo ON'da tork komutunu %0 yapabilmesidir.
Manuel ayarlama, OV giris geriliminde tork komutunu %0 yapmak igin ofset degerini
manuel olarak girmektir. Ofset dederi No.300.0 (Analog tork komutu Sabit ofset degeri)
ile ayarlanabilir 0 = Otomatik ayarlama

1 = Manuel ayarlama

[Baslangi¢ degeri] 1 (Manuel ayarlama)

[Ayar araligi] 0 veya 1




385. 0 [Temel ayar] JOG islemi i¢in Hizlanma siiresini ayarlayin Hayir
JOG islemi: Bu parametre, hiz komutunun O rpm'den 0 rpm'ye hizlanmasi igin bir stire ayarlar.
Hizlanma suresi 1000rpm.
[ik deger] 1000[ms]
[Ayar aralidi] 0 ila 60000[ms]
386. 0 [Temel ayar] JOG islemi igin Yavaslama siiresini ayarlayin Hayir

JOG islemi:

'Yavaslama siresi

Bu parametre, hiz komutunun 1000 rpm'den O rpm'ye hizlanmasi igin bir sure ayarlar.
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[iIk deger] 1000[ms]
[Ayar araligi] O ila 60000[ms]

387.0 [Temel ayar] JOG islemi igin bir hedef hiz ayarlayin. Hayir
JOG islemi: [ik deger] 300[ r/mi n]
Hedef hiz [Ayar araligi] 50W-100W igin: 0~6300[ r/mi n]
200W-400W igin: 0~5000[ r/mi n]
750W igin: 4500[ r/mi n]
1KW~2KW igin: 0~3000] r/mi n]
Not) Maks. hizi astiginda alarm olusur. Maksimum hizi agsmayin.
388.0 [Temel ayar] No0.2.0 kontrol modu "1=hiz kontrol modu" olarak ayarlandiginda ve No.3.0 komut modu [Hayir
Secimi secimi "3=Dahili Gretim komutu" olarak ayarlandiginda gegerlidir. Dahili hiz komutunun
Dahili hiz komut tipi  |komut tipini segin. N0.390.0 ve N0.391.0 dahili hiz komutunun hizlanma/yavaglama
zamanini ayarlamak igin kullanilir. N0.392.0~399.0 hedef hizi ayarlamak igin kullanilir.
0 = sifir komut girigi
1 = dahili hiz komutu (8 fazli trapez hiz komutu)
[ik deger] O
[Ayar aralidi] 0 veya 1
390.0 [Temel ayar] No.2.0 kontrol modu "1=hiz kontrol modu" olarak ayarlandiginda, No.3.0 komut modu [Hayir
Dahili hiz segimi "3=Dahili olarak Uretilen komut" olarak ayarlandiginda ve No.388.0 dahili hiz
komuta komut tipi "1= trapez hiz komutu" olarak ayarlandiginda gegerlidir. Dahili hiz komutu
Hizlanma stiresi girisinin hizlanma siiresini ayarlayin. Hiz komutunun zamanini 0 rpm ila 1000 rpm
arasinda ayarlayin. No.391.0 dahili hiz komutu yavaslama zamanini ayarlamak igin
kullanilir. No.392.0-399.0 hedef hizi ayarlamak igin kullanilir.
[ik deger] 1000 [ms]
[Ayar aralidi] 0 ila 60000
391.0 [Temel ayar] No.2.0 kontrol modu "1=hiz kontrol modu" olarak ayarlandiginda, No.3.0 komut modu|Hayir
Dahili hiz secimi "3=Dahili liretim komutu" olarak ayarlandiginda ve No.388.0 dahili hiz komut tipi
komuta "1= trapez hiz komutu" olarak ayarlandiginda gegerlidir. Dahili hiz komutu girisinin|
Yavaglamasiiresi | ayaslama siiresini ayarlayin. Hiz komutunun zamanini 1000 rpm'den O rpm'ye
ayarlayin. No.390.0 dahili hiz komutu hizlanma stlresini ayarlamak igin kullanihr.
N0.392.0~399.0 hedef hizi ayarlamak igin kullanilir.
[Baslangi¢ degeri] 1000 [ms]
[Ayar aralidi] 0 ila 60000
392.0 [Temel ayar] Dahili  [No.2.0 kontrol modu "1=hiz kontrol modu" olarak ayarlandiginda, No.3.0 komut modu|Hayir
393.0 hiz secimi "3=Dahili Gretim komutu" olarak ayarlandijinda ve No.388.0 dahili hiz komut tipi
394.0 komuta "= trapezoidal hiz komutu" olarak ayarlandiginda gegerlidir. Dahili hiz komuty
395.0 Hedef hiz 1 Hedef  |hizlanma/yavaglama siresi No0.390.0 ve No.391.0'da ayarlanir. Dahili hiz komutuyl
396.0 hiz 2 Hedef hiz 3 girisinin 8 fazli hedef hizini ayarlayin. Hedef hizin anahtari CN1'deki 8pin, 9pin ve 10pin
397.0 Hedef hiz 4 Hedef  |kombinasyonu takip edilerek gergeklestirilebilir.
398.0 hiz 5 Hedef hiz 6 Hedef hiz 15 (CN1'de 8pin) |16 (CN1'de 9pin) 17 (CN1'de 10pin)
9990 Hedef hiz 7 1 Acik Acik Acik
2 Kisa devre Acik Acik
3 Acik Kisa devre Acik
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Hedef hiz 8

4 Kisa devre Kisa devre Acik

5 Acik Acik Kisa devre

6 Kisa devre Acik Kisa devre

7 AGIK Kisa devre Kisa devre

8 Kisa devre Kisa devre Kisa devre
[ik deger]

Hedef hiz 1: 500 [d/dak]
Hedef hiz 2: 1000 [d/dak]
Hedef hiz 3: 1500 [d/dK]

Hedef hiz 4: 2000 [d/dk]
Hedef hiz 5: 2500 [d/dK]
Hedef hiz 6: 3000 [d/dK]

Hedef hiz 7: 4000 (200W-750W motor) [d/dk]
3000 (1KW-2KW motor) [d/dK]
Hedef hiz 8: 5000 (200W-400W motor) [d/dK]
4500 (750W motor) [d/dK]
3000 (1KW-2KW motor) [d/dK]

[Ayar aralidi] 0 ila en yiksek motor hizi

642. 0 [Temel ayar] Pozisyon kontrol modu ve dahili Gretim komutu i¢in Calisma modunu ayarlayin. Hayir
Dahili hiz komutu - [0 = Nokta Tablosu
Calisma modu 1 = lletisim islemi
2 = Manuel darbe girisi
[Baslangig degeri] 1 (Iletisim islemi)
[Ayar aralidi] O ila 2
643. 0 [Ozel ayar] Etkinlesti/Devre disi  birak Dahili konum komutu Tasma algillama islevi|Evet
Dahili hiz komutu - |0 = Devre digl birak
Tasma algilama 1 = Etkinlestir
secenek Nokta tablosu veya iletisim isleminde hedef konum mutlak konum araligini astigindal
mutlak konumun kaybolmasini énlemek igin.
"1 = Etkinlestir" ayarlandiginda ve calisma komutundaki hedef konum (ABS konum
komutu) mutlak konumu astiginda, dahili konum komutu tasmasi alarmi olusacaktir. "0 =
Devre DisI Birak" ayarlandiginda ve hedef konum mutlak konumu astiginda, mutlak islem
degil, goreceli islemi uygulayabilir. Bagil islem, nokta tablosu islem komut yonteminin bagi
deger ve test galistirma islemine ayarlanmasidir. Mutlak ¢alisma, nokta tablosu galisma|
komut yonteminin mutlak deger ¢alismasina ayarlanmasidir.
[ik deger] 1
[Ayar araligi] O ila 1
644. 0 [Ozel ayar] Konumlandirma igleminde kullanici /O gikisindan PM1...3'e Nokta No. ¢ikis yonteminiiHayir

Nokta No. ¢ikis

yontemi

ayarlayin.

0 = Cikis Calisma baslangicinda Calisma baslangi¢ noktasi

1 = Cikis Operasyon sonunda operasyon baslangi¢ noktasi

2 = Her operasyon baslangicinda her bir nokta No. ¢ikisi

[Baslangi¢ degeri] 1 (Calisma sonunda Cikis Calisma baslangi¢ noktasi)
[Ayar araligi] O ila 2
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645. 0 [Ozel ayar] Ana konumu belirlemek i¢in Baz sinyali 1'i secin. Hayir
)Ana konum igin temel|0 = Keyfi konum
sinyal 1 segimi 1 = Durdurucu
2 = Ev konumu DOG 6n ug
[Baslangi¢ degeri] 2 (Ev konumu DOG 6n ucu)
[Ayar araligi] O ila 2
645. 1 [Ozel ayar] Baz sinyali 1'i tespit ettikten sonra ana konum igin bagka bir baz sinyali (Baz sinyali 2) Hayir
/Ana konum igin temel eyariayn.
0 = Yok
sinyal 2 secimi 1 = Kodlayici Faz Z
[Baslangi¢ degeri] O (Yok)
[Ayar araligi] O ila 1
645. 3 [Ozel ayar] IAna konum DOG 6n ucu algilandiktan sonra siirinme hizinda Baz sinyal 1 yeniden Hayir
Ev konumu algilamayi ayarlayin.
Baz sinyal 1 yeniden |0 = Devre Digi Birak
algilama 1 = Etkinlestir
[Baslangi¢ degeri] O (Yok)
[Ayar araligi] O ila 1
646. 0 [Ozel ayar] Ana konum dénis yénini ayarlayin. Hayir
Ev konumu 0 = CCW yonu
donus yonu 1=CW yobni
[ilk deger] 0 (CCW ybnii)
[Ayar aralidi] O ila 1
646. 1 [Temel ayar] Ana konum sensori giris polaritesini ayarlayin. Hayir
Ev konum sensorii |0 = KAPALI oldugunda, Ana konum DOG &n ucunu algilar
giris polaritesi 1 = ACIK oldugunda, Ev konumu DOG 6n ucunu algilar
[ilk deger] 0 (KAPALI oldugunda, Ev konumu DOG &n ucunu algilar)
[Ayar aralidi] O ila 1
646. 2 [Temel ayar] Etkinlestir/Devre digi birak Ev konumu dénlgl Zaman agimi. Hayir
Ev konumu déniisii [0 = Devre Digi Birak
Zaman asimi 1 = Etkinlestir
secenek [ilk deger] 1 (Etkinlestir)
[Ayar araligi] O ila 1
646.3 [Temel ayar] PC_START1 ileri baglatmada kullanici 1/0'suna yerlestirildiginde Nokta No.0 igin bir islev |Hayir
Nokta No.0 fonksiyon Secn:
o 0 = Ana konuma geri dén
Secim! 1 = Nokta tablosu galigmasi
[ilk deger] 0 (Ana konuma déniis)
[Ayar araligi] O ila 1
647. 0 [Temel ayar] IAna konum dénisiiniin tork limit dederinin ana konum doénis limit degerine degistirilip  |Hayir

Ev konumu
donls Tork limiti

secenegi

degistiriimeyecegini segin.

0 = Devre DiglI Birak

1 = Etkinlestir

Durdurucu tarafindan algilanan tork limiti, durdurucunun ana konum dénisi kullanilirken

bu parametrenin ayarina baglh degildir.
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[iIk deger] O (Devre Digt)

[Ayar araligi] O ila 1

647. 1 [Temel ayar] Ev /Ana konum temel sinyali 1 algilamasindan ana konum tamamlamaya kadar " 1= TagI"  |Hayir
konumu donusiinde |6gesini segin.
eylem 0 = Hareket yok
tamamlanmasi 1 = Hareket
[ilk deger] O (Hareket yok)
[Ayar araligi] O ila 1
648. 0 [Temel ayar] /Ana konum temel sinyali 1 algilandiktan sonra hizi ayarlayin. Hayir
Ev konumu [iIk deger] 500[rpm]
donis Hiz [Ayar araligi] 1 ila Maks. motor hizi
649. 0 [Temel ayar] Ana konum temel sinyali 1 algilandiktan sonra slriinme hizini ayarlayin. Hayir
Ev konumu [iIk deger] 10[rpm]
return Creep [Ayar aralidi] 1 ila Maks. motor hizi
hizi
650. 0 [Temel ayar] Ana konum dénlisu i¢in Hizlanma/Yavaslama slresini ayarlama Hayir
Ev konumu déniigli  |Bu parametre 1000 rpm bagina Hizlanma siresini ve Yavaglama suresini ayarlar.
Hizlanma/Yavaslama |Y Uk atalet orani 10 kat veya daha fazlaysa, baslangi¢ degerinden daha blylk bir deger
. ayarlayin.
suresi 30. Aksi takdirde titresim meydana gelecektir.
[ik deger] 30[ms/1000rpm]
[Ayar araligi] O~ ila 5000
651.0 [Ozel ayar] Baz sinyalinin algilandigi konumdan ana konuma kaydirma miktarini ayarlayin. Hayir
Ev konumu [Baslangi¢ degeri] 0 [Komut birimi]
Déniis [Ayar araligi] O ila 1.000.000.000
Ev pozisyonuna
gecis miktari
653. 0 [Ozel ayar] Ana konum donilisli tamamlandiginda bir konum ayarlayin. Hayir
Ev konumu [Baslangi¢ degeri] O [Komut birimi]
eve donus [Ayar aralidi] -1.000.000.000 ila 1.000.000.000
pozisyon verileri
655. 0 [Ozel ayar] IAna konum doénisl sirasinda Tork siniri algilamasini ayarlayin. Hayir
Ev konumu [ilk deger] 100 [ms]
donls Basin [Ayar araligi] 5 ila 1.000
algilama siresi
656. 0 [Ozel ayar] /Ana konum doénulsu sirasinda Tork sinir degerini ayarlayin. Bu deger, nominal torka oranla |Hayir
IAna konum doéniisli  |6l¢llur. Bu ayar degeri, pres ana konum dénistnin tork sinir degeridir.
Tork sinir degeri [ik deger] 500[%0,1]
[Ayar aralidi] 10 ila 3.000
657. 0 [Ozel ayar] Ana IAna konum igin Temel sinyal 1'in algilandigi konumdan Faz Z algilamanin basladigi Hayir

konum donilisi Faz Z
gecersiz kilma

mesafesi

konuma kadar bir mesafe ayarlayin.
[Baslangi¢ degeri] 0 [Komut birimi]
[Ayar araligi] 0 ila 1.000.000.000
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659. 0 [Ozel ayar] Ev konumu donlis Zaman Asimi Siresini ayarlayin. Hayir

Ev konumu [ilk deger] 60.000[10ms]

return Zaman agimi |[Ayar aralidi] O ila 60.000

Zaman

6.2 Noktatablosu i¢in parametre listesi
Tablo 6.2.1 Nokta tablosu igin parametre listesi
Sira Pozisyon Rotasyon Hizlanma siresi |Yavaglama Komut yontemi[Bekleme suresi|Calistirma Konumlandirma|gegerli/ Gegersiz
no. [Komut hiz [ms] siresi [ms] [ [ms] islemi [-] tamamlama (-]
nabiz] [d/dK] [Enkoder
darbesi]

(0] No0.722.0 No0.724.0 No0.726.0 No.727.0 No0.720.0 No0.728.0 No.720.1 N0.729.0 N0.720.3
1 No0.742.0 No0.744.0 No0.746.0 No.747.0 No0.740.0 No0.748.0 No.740.1 N0.749.0 No0.740.3
2 No0.762.0 No0.764.0 No0.766.0 No.767.0 No0.760.0 No0.768.0 No0.760.1 N0.769.0 No0.760.3
3 No0.782.0 No0.784.0 No0.786.0 No.787.0 No.780.0 No0.788.0 No0.780.1 N0.789.0 No0.780.3
4 Hayir.802.0 No.804.0 No0.806.0 No0.807.0 No0.800.0 No0.808.0 No0.800.1 No0.809.0 No0.800.3
5 No0.822.0 No0.824.0 No0.826.0 No0.827.0 No0.820.0 No0.828.0 No0.820.1 N0.829.0 No0.820.3
6 No.842.0 No.844.0 No0.846.0 No0.847.0 No0.840.0 No.848.0 No.840.1 No0.849.0 No.840.3
7 No0.862.0 No0.864.0 No0.866.0 No0.867.0 No0.860.0 No0.868.0 No.860.1 No0.869.0 No0.860.3
8 No.882.0 No.884.0 No0.886.0 No.887.0 No.880.0 No.888.0 No.880.1 No0.889.0 No.880.3
9 No0.902.0 No0.904.0 No0.906.0 No0.907.0 N0.900.0 N0.908.0 No0.900.1 N0.909.0 N0.900.3
10 No0.922.0 No0.924.0 No0.926.0 No0.927.0 No0.920.0 No0.928.0 No0.920.1 N0.929.0 N0.920.3
11 No0.942.0 No0.944.0 N0.946.0 No0.947.0 No0.940.0 No0.948.0 No0.940.1 N0.949.0 N0.940.3
12 No0.962.0 No0.964.0 N0.966.0 No0.967.0 N0.960.0 No0.968.0 No0.960.1 N0.969.0 No0.960.3
13 No0.982.0 No0.984.0 No0.986.0 No0.987.0 No0.980.0 No0.988.0 No0.980.1 N0.989.0 No0.980.3
14 No0.1002.0 No0.1004.0 No.1006.0 No0.1007.0 No0.1000.0 No0.1008.0 No0.1000.1 N0.1009.0 No.1000.3
15 No0.1022.0 No.1024.0 No0.1026.0 No0.1027.0 No0.1020.0 No0.1028.0 No0.1020.1 N0.1029.0 N0.1020.3

7. Zamanlamatablosu

7.1 GicACIK

Sekil 7.1.1 Giig ACIK
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Kon;r;\l/[g)gcu Giris ACIK ACIK
( ) KAPAL] 1 0S6C veya daha
[« P fazla
Ana devre AC - ACIK AGI K
giici L1, L2 |Giris ¢
KAPAL|. ACIK
Gii¢ hazir PRDY Dahili :’ESZL
L{ Isec (typ) (Not 3)
Servo hazir Gikti ACIK c A
7 4—& Isec Not 3 (IS
SRDY 0 KAPAL|0 | typ) Not3)
}“” Osec veyadaha
Servo ONSVON 1 Giris ACIK c I faztasr ACIK
KAPAL|O
(I?ahili alarm Dahili) HA‘I‘:I,—AAI\VIA - /
urumu
R T
M 1 2sn (tip) Not 2
Alarm durumu Giktr ACIK c /
ALM 08 KAPAL|O —}/ Gl

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontaginin veya harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik
anlamina gelir.

Not 2) Parametreler temizlendikten sonra, parametre baglatma nedeniyle T1 i¢in 5sn gereklidir.
Not 3) /ERROR ve ana devre gui¢ kaynagi PRDY AGCIK oldugunda, S-RDY ACIK olur.
7.2 Servo KAPALI ACIK

AnadevieAC | 1o | Girig AGIK ACl

glct KAPALI K

Servo hazir 07 |Gkt ACIK c ACH

SRDY KAPA | 0O K

Servo AGIK o ACIK | ¢ ACH

SVON 11 |Giris KAPA | O \T(

Dahili alarm Dahili HATA |_

durumu TAMAM » 150-msntip) ot 2)

Motor uyariima Dahili ACIK el 156-msntip)nor2r AGHK

durumu KAPA |-

Yavaglama 1 . ACIK

durdurma Pahili KAPA

durumu - le—»! T1(Not 3)

Servo durumu ACIK c

SERVO 02 (O aAPaLI| o Ac!
<! fl (Not 3) K

Fren serbest ACIK c

birakma MBRK 01 [Giku KAPALI| 0 A}SI

ﬁ:_a'\rﬂm durumu 08 |cike K’Z‘\Efu 8 ACIK (Alarm cikisi yok)

Motor doniis h \ p

otor déniis hizi L ) Orpm| fromemsmm ook 30rom

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontadinin veya harici kontagin kapali oldugunu gdsterirken, "O" agik
anlamina gelir.

Not 2) Motor hizi 30 rpm'den az oldugunda servo ACIK olmayabilir.
Not 3) T1 No.238.0 parametresinde ayarlanabilir. (Baslangi¢ degeri 4 msn, deger aralidi: 0 ila 500 msn)



HI &
E)
7.3 Servo durdurma

7. 3. 1 Servo ACIK - KAPALI (motor durur)

Servo KAPALI oldugunda, yavaslama durdurma serbest birakma kosulu hiz serbest birakmaya ulagsmaktir veya
belirtilen galigma siliresinden sonra (Parametre No.224.0=1, ilk ayar), motor hizi servo KAPALI yavaglama durdurma
serbest birakma hizinin altindadir (Parametre No.227.0=50 rpm, ilk ayar).

Sekil 7.3.1 Servo ACMA-KAPAMA (motor durur)

Ana devre AC - ACIK |
guca LI, L2 (Gis | ApALl AGIK
Servo hazir ACIK c
SRDY 07 |Giku KAPALI| 0 AR
Servo - ACIK C
SVON UZERINE 1L |Giris KAPALI| 0 (o
Dahili alarm . HATA
- Dahili -
durumu TAMAM
» Tl (Not2)
Motor uyarma - |panii ACIK B ACIK
durumu KAPALI
'Yavaglama
durdurma Dahili AGIK -
durumu KAPALI
<+ 20 msn (tip)
Servo durumu 02 [Cikti ACIK ¢ ACI
KAPALI [0
> i
Fren serbest Kt ACIK c AL )
birakma MBRK Ol |Gkt KAPALI| 0 EUS
Al d c
ALaI\r/lm urumu 08 [Cikti ACIK ACIK (Alarm cikisi yok)
KAPALI [0

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontadinin ve harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik
anlamina gelir. Not 2) T1, No.237.0 parametresinde ayarlanabilir (ilk ayar 0 msn, degistirilebilir aralik: 0 ila 500 msn).
7.3.2 Servo ACIK - KAPALI (motor doner)

Servo KAPALI oldugunda, yavaslama durdurma serbest birakma kosulu hiz serbest birakmaya ulagsmaktir veya belirtilen
calisma siiresinden sonra (Parametre No.224.0=1, tercihler) ancak motor hizi servo KAPALI yavaslama durdurma serbest
birakma hizi r'nin izerindedir (Parametre N0.227.0=50rpm, tercihler).

Sekil 7.3.2 Servo ACIK - KAPALI (motor doner)



HHE
Qreer

Ana devre .. |ACIK )
AC giic LI, L2 | Girig PL(IAPALI A}%l

ACIK c
Servo hazir Cikti ACI
SRDY 07 E‘APALI 0 }g

iis JACIK c

Servo Girig
SvoN UzerINE | 1T KAPALI | 0 A}%'
Dahili alarm Dahili HATA'
durumu _ N TAMAM

ACIK 20msec |
Z”ffflnﬂyarma Dahili i ApALI (typ) ACI

- 20 M3 (tip) |e-sle > (Not 2, 3)

'Yavaglama - - |Dpanhili AC:D}TA\U - AC'
durdurma

f 20 msn (tip) ke K
Servo durumu K ACIK c
SERVO 02 G IcaPALI | 0 ﬁc'

<« 2 Msn (typ) (Not4)
Serbest birakma ACIK c 3
MBRK 01 |[Gikti IEIAPALI 0 Afl 2 msn (typ) (Not 4)
Al d
ALa'\rAm arme 08 |Gkt 'IEEII;ALI g AGIK (Alarm gikisi yok
No0.227.0 motor hizi

Motor hizs : : L .=

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontaginin ve harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik
anlamina gelir. Not 2) Servo KAPALI oldugunda, segilen yavaslama durdurma modunda durur (Parametre No.224.0).

Not 3) Ani durdurma ve kisa devre freni, servo KAPALI konumdayken yavaslama durdurma kosullarini kargiladiginda sona
erecektir (Parametre No0.224.1,226.0, 227.0)

Not 4) Yavaslama durdurma tamamlandiginda veya motor hizi No.227.0 parametresinde belirtilen ayar degerine ulastiginda
MBRK KAPALI olacaktir. Servo KAPALI iken yavaslama durdurma modu serbest ¢alisma (parametre No.224.0) olarak
segcilirse, motor uyarimi KAPALI oldugunda MBRK KAPALI olacaktir.

7.4 Alarm olustugunda

Sekil 7.4.1 Alarm olustugunda
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Ana devre AC - ACIK
. Girig
gtici LI, L2 KAPALI AGIK
Servo hazir SRDY| 7 Cikti ACIK c ACIK
KAPALI

Servo - ACIK c

" : 11 |Girig ACIK
SVON UZERINE kaPALIl o c
Dabhili alarm (Dahili) HATA - OK
durumu " TAMAM =

2 msn (tip) [
Motor uyarma - ACIK | ACIK
durumu (Dahili) | KAPALLI
B > (Not 2,3,7)
Yavaglama i . ACIK |
durdurma [Dahili) KAPALI ACI
L e e e T N S S » (Not 8)
Servo durumu ACIK |c < » 2 msn (typ) (Not 4)
SERVO 02 [k KAPALI |0 At -
- »{ 2 msn (tip) (Not 6)

Serbest birakma 01 |[Gikti AGIK ¢ ACIK
MBRK KAPALI +{2 msn (tip) (Not 5)
Alarm durumu ACIK c 2mseC (typ) (Not 4)
ALM 08 |Gikti KAPALI 0 ACIK (Alarm gikist)
Motor hizi R R R Orpm No.227.0 ayar degeri

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontadinin ve harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik
anlamina gelir. Not 2) Servo KAPALI konumdayken, tip secimi yoluyla, yavaslama durdurma (parametre No.224.0): olacaktir.
a) Hizlh durdurma veya kisa fren yavaslama durdurmasi ile kisa fren
b) Serbest kosu, serbest kosu duragi
Not 3) Yavaslama durdurma, servo KAPALI konumdayken yavaslama durdurma kosullarini kargiladiginda sona erecektir
(parametre No.224.1, 226.0, 227.0).
Not 4) Yavaslama durdurma tamamlandiginda veya motor hizi No.227.0 parametresinde belirtilen ayar degerinin altina
dustiguinde MBRK KAPALI olacaktir (Not 6'daki alarmin olugsmasi harig).
Not 5) No.224.0'da serbest ¢alisma segildiginde, motor uyarimi KAPALI oldugunda MBRK KAPALI olacaktir.
Not 6) Asagidaki alarmlar meydana geldiginde, dahili alarm durumu HATA olduktan hemen sonra MBRK KAPALI olacaktir.
a) Kodlayici hatasi
b) Kontrol gli¢c kaynadinda dislk voltaj
c) Invertér gikis hatasi
Not 7) Asagidaki alarmlar olustugunda, yavaslama durdurma asagidaki sekillerde olacaktir.

a) Enkoder hatasi nedeniyle motor hizi tespit edilemiyorsa. No.226.0'daki galisma zamaninda KAPALI olacaktir.

b) Gug kaynagdi voltaji (No.224.2) distiginde yavaslama durdurma segimi. O(=Devre disi) secildiginde, serbest
calisma durur. 1(=Etkinlestir) secildiginde, gli¢ kaynagi diistisli yavaslama durdurmasinin galisma siresinden (No.228.0)
sonra KAPALI olacaktir. CPU hemen duracagindan, gergek ¢alisma siresi kisalacaktir.

c) Serbest calisma, inverter ¢ikis hatasi (inverter hatasi 1, asiri gerilim hatasi, asiri akim hatasi, temel devre kopmasi)
olarak durur. Not 8) Asagidaki alarmlar olustugunda, SERVO sinyali yavaslama durdurma KAPALI'ya geciktirilebilir.
a) Kodlayici hatasi

b) Kontrol gii¢c kaynaginda dislk voltaj

11
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7.5 Alarm sifirlama

Sekil 7.5.1 Alarm sififama (SVON=0ON)
Sekil 7.5.1 Alarm sifilama (SVON=0ON)

Ana devre e [ACGIK
AC giig LI, L2 | Giris \apai |- AGIK
ACIK C l4—»{20 msn (tip)
:eR’IS’\"; hazir 07 |Gkt |kapaLl |© ACIK
ACIK |C
Servo AGIK Giris | KAPALI ACIK
SVON 11 [Sirs © ¢
ACIK C + #25 msn (dak)
Sifirla 12 |Girig [KAPALI |O ACI
K
20 msn |<—»
- _ HATA tipy
Dahili alarm Dahili | TAMAM | OK
durumu 150 i (Not 2)
Motor uyarma i i Kﬁg,';ﬁ 150 msn (tvp) (ot ACIK
durumu Dahili ~ ) L
ACIK
Za"f'ama - |pahili |kAPALI |-
durumy L
ACK [C AGIK
Servo durumu
SERVO 02 |Gikti [KAPALI |O T1] (Not3) [«
ACIK IC ACIK
Serbest 1kttt |KAPALI -
birakma o ¢ o 20 msn (tip) |l
ACIK (Alarm cikigi yok
Alarm durumu K ACIK C A Lk
ALM 08 |Gkt | kapALl | g
______________ 30rpm
Motor hizi (i S
- - _ Orpm »

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontadinin ve harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik
anlamina gelir.

Not 2) Motor hizi 30 rpm'den az oldugunda servo ACIK olmayabilir.

Not 3) T1 No.238.0 parametresinde ayarlanabilir. (Baslangi¢ degeri 4 msn, deger aralidi: 0 ila 500 msn)
7.5.1 Alarm sifirlama (SVON=0OFF)

Sekil 7.5.2 Alarm sifirlama (SVON=OFF)

12
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Ana devre - ACIK _
AC gl Ll L2 \Girs | pALl A

ACIK c l«—»{ 20 msn (tvp)
Servo hazir 07 |cikt 0
SRDY KAPALI ACIK
Servo . AGIK C
svoN UzeriNe | Il [Gis | KAPALI| o

< 25 msn (dak
ACIK c o (dak)
Sifirla 12 |eirs |KAPALI | 0 ACI
AATA 20 msn (tip) |+ >
Dahili alarm (Dahili) [OK - TAM
durumu -
ACIK
Motor uyarma (Dahili) | KAPALI |-
durumu -
v | _ ACIK
avagiama (dahili) [KAPALI |
durdurma
durumu
Servo durumu Cikt AGTR 5
1Kt

SERVO 02 KAPALI | O
Serbest birakma AGIK ¢
MBRK 01 |Gkt KAPALI 0

ACIK c 20 msn (tip) [*™
ﬁﬁ\rﬂm durumu 08 [Gikti KAPALI 0 O N (Alarm gikisi

Not 1) I/O durumu hakkinda, "C" dahili ¢ikis devresi kontaginin ve harici kontagin kapali oldugunu gésterirken, "O" agik

8. Operasyon

8.1 Onsoéz

8.1.1 Onsoz

Bu Uriin, motoru kontrol modu ve komut modu kombinasyonunun 5 ¢alisma modu ile galistirabilir.
Bu bdlimde farkh ¢alisma modlarinin ¢alisma yéntemi agiklanmaktadir.
B Pozisyon kontrol modu (Darbe pozisyon komut girisi)

1) Kullanici G/G (CN1) konnektori icin kablolama

Konum kontrol modunda asagidaki tg tur sinyal girilebilir.

- Diferansiyel giris

- 24V agik kollektor girisi

- 5V agik kollektor girisi

2) Temel parametre ayari

3) Test galistirmasi

B Hiz kontrol modu (Analog hiz komut girisi)

1) Kullanici G/G (CN1) konnektoéri icin kablolama

2) Temel parametre ayari

3) Test galistirmasi

B Hiz kontrol modu (Dahili hiz komutu)

1) Kullanici G/G (CN1) konnektori icin kablolama

2) Temel parametre ayari

3) Test galistirmasi
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B Tork kontrol modu (Analog tork komut girisi)

1) Kullanici G/ (CN1) konnektori igin kablolama
2) Temel parametre ayari

3) Test galistirmasi

B Pozisyon kontrol modu (Dahili pozisyon komutu)
8.1.2 Onlemler

Tablo 8.1.1 Onlemler

Kablolamadan énce gli¢ kaynaginin tim fazlarini

|
!

kestiginizden emin olun.

Elektrik garpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay
onlemek igin

Kablolama profesyonel elektrik mihendisi tarafindan

yapiimalidir.

Elektrik garpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay
Onlemek igin

Gicui ACMADAN o6nce tim kablolarin dogru sekilde

baglandigindan emin olun.

Elektrik garpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay
Onlemek igin

8.1.3 Ortak parametreler

Asagidaki tabloda yer alan ortak parametreler tim galisma modlarinda ayarlanmalidir.

Asagidaki parametreleri kullanim durumuna goére ayarlayin.

Nokt

Ayrintilar igin, [Bolim 6 Parametre listesi]'ne bakin.

Tablo 8.1.2 Ortak parametre listesi

Tarleri isimler Hayir. Referans
Ortak parametreler | ool modu b0
Komut modu 3.0
Calisma modu 9.0
Tork komut aralig Anahtar 144.0
Deger 1 147.0
Deger 2 148. 0
Tork limit ¢ikisi 144.1
Servo KAPALI i¢in gecikme siresi 237.0
Mekanik fren birakma igin gecikme siresi 238.0
Mutlak sistem 257.0
Enkoder darbe ¢ikisi Déniis yonii b57.0
Béime ve Numerator 276. 0
carpma Payda 278. 0
RS-485 iletisim Anahtar s 0
Adres 4.0
iletisim hiz orani 6.0
Durdurma biti 6. 1
Parite 6. 2
Minimum yanit siiresi 11.0
/Ariza tespiti Pozisyon sapmasi Anahtar 65. 0
Deger 87.0
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Gecikme suresi 89.0
Hiz sapmasi Anahtar 65. 1
Deger 90. 0
Gecikme suresi 91.0
Enkoder darbe cikigi Frekans Ust sinin 285.0
Gecikme suresi 286. 0
IAnlik Gecikme suresi 305. 0
voltaj dislsu
Surtcu kisitlama Ayar 67.0
secenekleri Yavaglama yontemi 67.1
Durdurma durumu 67. 2
Konum sapma sayacini tutma 67.3
'Yavaslama duragi Y éntem 204. 0
Serbest birakma kosulu 224. 1
Calisma suresi 226.0
Rotasyon iptali 227.0
Kontrol giic kaynagi hatasi Anahtar 204, 2
Calisma suresi 228.0
Tork komut araligi 151.0

8.1.4 Temel parametre icin ayar yéntemi
Motoru farkli galisma modlarinda siirmek igin ilgili temel parametrenin ayari ve galismasi mutlaka yapiimalidir. 'Ayar paneli'

kullanilarak parametre ayarlama ve degistirme adimlari asagida verilmigtir.

Ayar paneli ile
1. Sdrlcuye giden glg kaynagini agin
2. Temel parametreyi asagidaki adimlara gére ayarlayin.

Tablo 8.1.3 Temel parametrenin degistiriimesi (Ayar paneliile)

Ekran ve galigtirma Aciklama

Baslangigtaki ilk ekran.

digmesine dort kez basin Ayar paneli moduna gegin.

P r r Parametre moduna gegin. Parametre numarasini buradan degistirebilirsiniz. (Ekran
ooclr

parametresi 2.0)

digmesine bir kez basin Parametre 2.0'in ayar degerini goériintuleyin.

’_ B G B B B Parametre 2.0'In ayar degerini gorintileyin.

Titresen kisim degistirilebilir.

@), ¥ digmesine basin Parametreleri girmek igin YUKARI veya ASAGI diigmesine basin.

Parametre degerini onaylayin. ("Hiz kontrol modunda' gésterilir.)

diigmesine bir kez basin Stirliciiniin RAM'inde parametreyi ayarladiktan sonra, ekran titremeden isiga déniistir.

diigmesine bir kez basin Parametre No. ekranina geri donin.
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Parametre No'yu degistirmek igin ekrana donin.

P D B E.U 0 (Ekran parametresi 2.0)

@ . . Parametre numarasini degistirmek i¢in YUKARI digmesine basin.
digmesine basin

Ekran parametresi 3.0.

POC30r

Parametre 3.0'in ayar degerini gérintuleyin.

digmesine bir kez basin

ilgili parametreleri ayarlamak igin @.® digmesine basin. Tim parametreler ayarlandiktan sonra bir sonraki adima gegebiliriz.

MI digmesine ug kez basin Avar paneli moduna gegin.

Parametre kaydetme moduna gegin.

GHBEEER

- ) . Parametreyi siiricudeki EEPROM'a kaydedin.
digmesine bir kez basin

(Kaydederken, "SAVE_P.I i¢indeki " PJ yanip sénecektir.)

Sonuna kadar.

fr _End

- Lutfen sirlcuye giden gli¢ kaynagini kesin ve yeniden baslatin. Giici yeniden baslattiktan

sonra ayar etkili olacaktir.

Not 1: 750W veya daha az modeller igin kontrol gici harici 24VDC'den saglanir. 1kKW veya daha fazlasi igin dahili olarak saglanir.
Bu nedenle, 1 KW veya daha fazla modeller igin kontrol glicli, ana devrenin AC gl¢ kaynagdi acilip kapatilarak ACIK/KAPALI

konuma getirilebilir.

8.2 Pozisyon kontrol modu (Puls pozisyon komut girisi)

8.2.1 Kullanici /0 konektorii (CN1) icin kablolama (Diferansiyel giris)

isim Sembol Terminal Sinyal adi icindekiler
No.
Kullanici G/C CN1 1 24V Sirlcu kontrol glic kaynagi 24V giris
-24V g kaynag girisi 2 G24V Surtict kontrol giig kaynagi GND
- Paralel /0
3 COM+/- 1/0 gl kaynadi 24V giris
» Darbe komutu
» 4 SVON Servo ACIK girisi
giris
_ABZ cikisi 5 RESET Alarm sifirlama girisi
6 HOLD Komut girisi kisitlamasi
7 PCLR Sapma sayacl temiz girisi
8 - Ayriimis
9 CCWL CCW srlicu giris kisitlamasi
10 CWL CW sirlicu giris kisitlamasi
11 TLSEL1 Tork limit girisi
12 COM- 1/0 gii¢ kaynagi GND
13 MBRK Fren birakma ¢ikisi
14 SERVO Servo durum ¢ikigl
15 POSIN Pozisyon tamamlama ¢ikisi
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16 - Ayriimis

17 T-LIMIT Tork limit ¢ikis

18 OoCz Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)

19 SRDY+ Servo hazir cikigl +

20 SRDY- Servo hazir ¢ikisi -

21 ALM+ Servo alarm cikigi+

22 ALM- Servo alarm ¢ikisi-

23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)

24 - Ayriimis

25 - Ayriimig

26 CMD_PLS Puls komutu, puls, ortogonal faz farki A-fazi,
CCwW

27 /CMD_PLS Puls komutu, /puls, ortogonal faz farki /A-fazi,
/CCW

28 - Ayriimis

29 - Ayriimis

30 CMD_DIR Puls komutu, yén, ortogonal faz farki B-fazi,
CW

31 /CMD_DIR Puls komutu, /yén, ortogonal faz farki /B-fazi,
/CW

32 - Ayriimis

33 - Ayriimis

34 - Ayriimis

35 - Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz ¢ikisi

37 /OUT_A Enkoder /A faz gikisl

38 OUT_B Enkoder B faz ¢ikisi

39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi

40 OouUT_Z Enkoder Z faz ¢ikisi

41 /OUT_Z Enkoder /Z faz ¢ikigl

42 SG Sinyal topraklamasi

43 485 RS-485 iletisim verileri

44 /485 RS-485 iletisim / veri

45 SG Sinyal topraklamasi

46 NC2 Ayriimis (Baglantisiz)

47 - Ayriimis

48 - Ayriimis
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49 Ayriimig

50 Ayriimis
Kontrol giig kaynagi
ontrol gug Kkaynagl
[contmlgpiaiemage | Servo
24V FSND Biikiilii kablo
4V
Siiriicti giic kaynagr 24V DCgiris
Not1): | 124V
Stirlicti glic kaynagi GND | 2 mveya daha az
——1 2:G2av [
Not 1)
. o vV
!/O giicti 24V DC giri 3 COM+ 2.2k 28:CC-P Darbe dalgasi komut girigi
_‘ Not 1) | 4 TkW =
Servo AGIK girisi 11 H ’
[ —— ] 4:SVON |—- 26: CMD_PLS | A 4
4 ' l} Darbe
‘Alarm sifirlama jﬁ@ @ > ! [ $
| ——————1 5 RESET |— —iZI /CMD_PLS v

Komut girisi kisitlamasi 2

il

:

1)

3 i
29:CC-D :

1]

1]

5
i

Sapma sayaci aglik giris
—

: 30: CMD_DIR /[\

—

% Yon

31: /CMD_DIR

v

|
Shell " = = Korumali
'

: Enkoder sinyal gikisi

CCW tahrik kisitlama

(girisi }

CW tahrik kisitlama

girisi }

~==yving e RS-422 ¢ikisi
1

Tork limit girisi : A
=1L TLSEL1 36:0UT A T l
' : Afazi cikisi
1/0 Gug Kaynagi GND ] -
————12: COM- 37: JOUT_A e T
Not 1) ,\I
Not 2) ' ¢
Fren birakma cikisi x 13 MBIK Note 3} 38:0UT.8 : A!
MAX S0mA :@ ™7 L
Servo durumgikis! :]— : : az1 gikis!
14: SERVO 39 8
_]Konum\andlrma MAX SOmA /our] :\[ 2
tamamlama gikisi . /\'
1 Rp— ‘—@—' 15: POSIN |— 40:0UT 2 T A
MAX 50mA. @ ' / : Q» Z fazi cikis!
'
'
avourz g I
ol :\l '
Tork limit cikisi § '
Enkoder z-fazi gikisi g S0mA @ SG " Il
Acik kollektor j 18 oczNole 6 -
MAX S0mA @:

Servo hazir gikigi+

19: SRDY+ 43: 485

Servo hazir gikisi- Ana bilgisayar iletigimi

RS-485

20: SRDY- 44 /485

lAlarm durumugikigi+
@-‘ 21: ALM+ 455G
I MAX 50mA 2

Alarm durumugikisi-
22: ALM-

Not 1) Kontrol gii¢ kaynagi (24V, G24V) ve I/O giicii (COM+, COM-) ayni gl¢ kaynadini paylasir (750W veya daha diistiik modeller igin).

Not 2) Siriicli endlktif ylki (role) varsa, litfen koruyucu devreler (diyot) kullanin

Not 3) Transistor ¢ikigi Darlington baglantili agik kollektorli bir ¢ikis devresidir. Role veya optokuplor ile baglanmalidir. Litfen
transistori dogrudan baglamayin ¢linki kollektor ve emitdr arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistér ACIK oldugunda

TTL IC'nin gerekli VIL voltajini kargilayamaz.

Not 4) Terminal direnci, baglanti semasinda gosterildigi gibi baglanmalidir.

Not 5) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gii¢ kaynagi GND
baglantisi arizaya neden olabilir.

Not 6) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin ¢ok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikisi bolme ve garpma No.276.0,
278.0'I azaltin veya darbe genigligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(bélme ve garpmax217).
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8.2.2 Darbe pozisyon komut girigi (24V acik kolektor girisi)

isim Sembol Terminal No. Sinyal adi__|igindekiler
Kullanici 1/0 CN1 1 24V Siirtict kontrol glic kaynagi 24V giris
-24V gli¢ kaynag girisi 2 G24V Sdrtict kontrol glic kaynadi GND
« Paralel 1/0
3 COM+/- 1/0 gli¢ kaynagi 24V giris
» Darbe komutu
_ 4 SVON Servo ACIK girigi
girisi
_ABZ cikisi 5 SIFIRLA Alarm sifirlama girisi
6 TUT Komut girisi kisitiamasi
7 PCLR Sapma sayaci temiz girigi
8 - Ayriimis
9 CCWL CCW surlcu giris kisitlamasi
10 CWL CW sirlcu girig kisitlamasi
11 TLSEL1 Tork limit girisi
12 COM- 1/0 gii¢ kaynagi GND
13 MBRK Fren birakma cikisi
14 SERVO Servo durum cikisl
15 POSIN Pozisyon tamamlama gikis!
16 - Ayriimis
17 T-LIMIT Tork limit cikisi
18 0oCz Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)
19 SRDY+ Servo hazir ¢ikisi +
20 SRDY- Servo hazir ¢ikisi-
21 ALM+ Servo alarm c¢ikisi+
22 ALM- Servo alarm cikisi-
23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)
24 - Ayriimis
25 - Ayriimis
26 CMD_PLS |Ayrilmis
27 /CMD_PLS |Darbe komutu, darbe, ortogonal faz farki A-fazi, CCW
28 CC-P Darbe komutu PSL igin 24V
29 CC-D Darbe komutu igin 24V DIR
30 CMD _DIR |Ayrilmis
31 /CMD_DIR |Darbe komutu, yon, ortogonal faz farki B-fazi, CW
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32 - Ayriimis

33 - Ayriimis

34 o Ayriimis

35 o Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz cikisi
37 /OUT_A Enkoder /A faz cikisi
38 OuUT_B Enkoder B faz ¢ikisi
39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi
40 OouT_Z Enkoder Z faz gikisi
41 /OUT_Z Enkoder /Z faz gikigl
42 SG Sinyal topraklamasi
43 485 RS-485 iletisim verileri
44 /485 RS-485 iletisim / veri
45 SG Sinyal topraklamasi
46 NC2 Ayriimig (Baglantisiz)
47 - Ayriimis

48 Ayriimis

49 Ayriimis

50 Ayriimis
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Qectric

'Kontrol glic kaynagi
{

Servo siiricii

1
.

GND

Siiriicii giig kaynagi 24V DC giris

24V av Biikiilii kablo
s :. 1 2av 2m veya daha az
Siiriicti giic kaynadi GND iEarh(i dalgasi
% mut girii
r\m 2 G2av Korumali BNLLOTTS
1/0 giicii 24V DC giris T‘, 4V 22K — ¥ I‘.' -qv-
._] m 3: COM+ 47kW 28: CC- : ' Darbe
'Servo ACIK giris 1 110 ' '
l —— —a:svoN IV wemops | E}—
'
‘Alarm sifirlama girisi m} : ' SG
=1 5: RESET 27: /CMD_PLS ~ : Host SG
1 )
Komut girisi kisitlamasi j@ 2.2k .
_>— 6 How I— —oqzv -0 Ly i
Sapma sayac temiz girisi 4 ' '
‘ ) 110 o
——1 7:PCIR 30: CMD_DIR : '
' '
' SG
@ﬁu—(n; /CMD_DIR [Ho— Host SG
CCW tahrik kisitlama 1 ' I
girisi m =12
X 9C rKabuk b = =Korumali
CW tahrik kisitlama 4 F-G e NN '
girisi 4 :l_j@ ' Enkoder sinyal gikisi
10: CWL Encc
L - - " Mot 4y RS-RS-422cikist
ork limit girisi s
—— 1L TISEL1 36 OUT A T
'
/O i kaynad GND ' / i Q» Adfaz ois:
i 1
Not 1) 12 COM |-I 37, /0UT A "~ pa
Not2) ' '
Fren birakma ¢ikisi 13: MBRK Not 3) 38 OUT 8 (Y
MAX 50mA :] :@ - $ ' g fazcikisi
14: SERVO 39: /OUT B
onumlandirma MAX | @ :\’ :
tamamlama ¢ikis! ' l"
% 15: POSIN I— a0 0UT 2
A :@ : / : G» Z fazcikisi
aLourz g
' '
ork limit ¢ikis! ' '
-ﬁ— 17: T-UMIT I-— r‘az: 6 hioe=!
MAX Al ' H
Enkoder Z-faz gikisi SG ' '
Acik kollekto > -
(Agik kollektor) o 18: Note 6}
Servo hazir gikigi+ g
-— RDY 43 4
'—-l MAR 19. S5RDY+ 3: 485
Servo hazir gikisi- Ana bilgisayar iletigimi
20: SRDY- a4; /485 RS-485

Alarm durumgikisi+ ﬁ:
M.

Alarm durumgikisi-

21 ALM+

22: ALM-

E—'l-iS: SG

Not 1) Kontrol gli¢ kaynagi (24V, G24V) ve 1/O glicii (COM+, COM-) ayni gli¢ kaynagini paylasir (750W veya daha diisiik modeller

icin).

Not 2) Siriicti endlktif ylki (réle) varsa, litfen koruyucu devreler (diyot) kullanin.

Not 3) Transistor ¢ikigi Darlington baglantili agik kollektorli bir ¢ikis devresidir. Role veya optokuplor ile baglanmalidir. Liitfen

transistorii dogrudan baglamayin giinki kollektdr ve emitor arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistor ACIK

oldugunda TTL IC'nin gerekli VIL voltajini karsilayamaz.

Not 4) Terminal direnci, baglanti semasinda gosterildigi gibi baglanmalidir.

Not 5) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gl¢ kaynagi

GND baglantisi arizaya neden olabilir.

Not 6) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin gok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikisi bdlme ve carpma

No0.276.0, 278.0' azaltin veya darbe genigligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(blme ve garpma *217).

8.2.3 Darbe pozisyon komut girigi (5V acgik kolektor girigi)
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isim Sembol Terminal Sinyal adi icindekiler
No.
Kullanici 1/0 CN1 1 24V Sdrtict kontrol glic kaynagi 24V giris
-24V giig kaynag girisi 2 G24V Sdrtict kontrol glic kaynagdi GND
« Paralel 1/0
3 COM+/- 1/0 glg kaynagi 24V giris
» Darbe komutu
. 4 SVON Servo ACIK girisi
giris
_ABZ cikis! 5 SIFIRLA Alarm sifirlama girisi
6 TUT Komut girisi kisitlamasi
7 PCLR Sapma sayaci temiz girigi
8 - Ayriimis
9 CCWL CCW surlcu giris kisitlamasi
10 CWL CW surlcu giris kisitlamasi
11 TLSEL1 Tork limit girisi
12 COM- 1/0 gli¢ kaynagi GND
13 MBRK Fren birakma cikisi
14 SERVO Servo durum gikigl
15 POSIN Pozisyon tamamlama ¢ikisi
16 - Ayriimis
17 T-LIMIT Tork limit ¢ikis
18 oCz Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)
19 SRDY+ Servo hazir ¢ikisl +
20 SRDY- Servo hazir ¢ikisi-
21 ALM+ Servo alarm c¢ikisi+
22 ALM- Servo alarm ¢ikisi-
23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)
24 - Ayriimis
25 - Ayriimis
26 CMD_PLS Darbe komutu igin 5V PLS
27 /CMD_PLS Darbe komutu, darbe, ortogonal faz farki A-fazi,
CCW
28 CC-P Ayriimis
29 CC-D Ayriimig
30 CMD_DIR Darbe komutu igin 5V DIR
31 /CMD_DIR Darbe komutu, yon, ortogonal faz farki B-fazi,
CW
32 - Ayriimig
33 - Ayriimis




HME
o

34 - Ayriimis

35 - Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz gikisi

37 /OUT_A Enkoder /A faz cikisi

38 OuUT_B Enkoder B faz ¢ikisi

39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi

40 OouT_Z Enkoder Z faz gikisi

41 /OUT_Z Enkoder /Z faz gikigl

42 SG Sinyal topraklamasi

43 485 RS-485 iletisim verileri

44 /485 RS-485 iletigim / veri

45 SG Sinyal topraklamasi

46 NC2 Ayriimig (Baglantisiz)

47 - Ayriimis

48 Ayriimis

49 CC-P (V) Darbe komutu igin 5V PLS (Dahili akim sinirlama
direnci)

50 CC-D (V) Darbe komutu DIR i¢in 5V (Dahili akim sinirlama

direnci)
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lectrie

”Kontrol gli¢ kaynagi " .
Servo drive

24V G-ND Biikiilii kablo
Stiriicii glic kaynadi 24V DCgiris :J?‘W— ?
M 1 2av
o Darbe dalgasi
Striicli giic kaynagi GND komut girisi
B Not1) 2 624V 2mveya dgha az
1/0 giicii 24V DC giris v 22K 5

3 COM« 28 CC-P Korumall

4 TkW .
11 300, jL
lAlarm sifirlama qiri$\ 5 RESET m CE 27: JCMD PLS

i
1 1
2K i '
29:CC-D | !
L}
'al

Notell

IServo ACIK girig

3

Komut girisi kisitlamasi

ISapma sayacl temiz girisi

a@ 3300
= 8% 50 cmp_oiR :
! : Yon
Al i
CW tahrik kisitlama 31: /CMD_DIR T
i L}
FG

MIAGIA

9 COWL kKabu ______ S ot 5G|

i
CW tahrik kisitlama i
10 CWL j® : Kodlayici signal gikist

(3]

irisi

Tork limit girigi T TiNot4) RS-422 gikist
ork limit girisi
[ |l TisEl .
]
! g i A-faz cikis!
1/0 gii¢ kaynagi GND l i
5 SRt A com- .
Not2] !
ki ki !
| JEren birakma cikisi m P, .
i ki
ervo durum gikis! g.fazcikis
14: SERVO I—
onumlandirma MAX 50maA
amamlama ciktis j
4 N
MAX 50mA 3% POSI |
Z-faz cikist
Tork limit gikisi
= Pyrs ey LA
Enkoder Z-fazi gikis A il
L § (Aciickollektor} 18 OINDnbr

MAX S0mA

jServo hazir gikisi+
—

19: SRDY+
MAX 50mA Ana bilgisayar iletigimi
LServo hazir cikisi-

44: /485 RS -455

JAlarm durumeikisi+

e I A
MAY SOmA & pa '[45 56

IA\arm durumgikisi- 5G

Not 1) Kontrol glic kaynagi (24V, G24V) ve I/O giicii (COM+, COM-) ayni gli¢ kaynagini paylasir (750W veya daha disik
modeller igin).

Not 2) Sirlicti endliktif ylki (role) varsa, litfen koruyucu devreler (diyot) kullanin.

Not 3) Transistor ¢ikigi Darlington baglantili agik kollektorli bir ¢ikis devresidir. Réle veya optokupldr ile baglanmalidir. Lutfen
transistorii dogrudan baglamayin giinki kollektdr ve emitor arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistor ACIK
oldugunda TTL IC'nin gerekli VIL voltajini kargilayamaz.

Not 4) Terminal direnci, badlanti semasinda gdsterildidi gibi baglanmahdir.

Not 5) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gii¢ kaynagi GND
baglantisi arizaya neden olabilir.

Not 6) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin ¢ok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikisi bolme ve garpma

No0.276.0, 278.0'1 azaltin veya darbe genigligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(bdime ve garpma*217).

8.2.4 Temel parametrelerin ayarlanmasi (Darbe pozisyon komut girigi)

3
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Fabrika ayari [Darbe pozisyon komut girisi] 'dir. Stirlicli darbe konum komut girisi ile sUrilUyorsa asagidaki parametrelerin

ayarlanmasi gerekir.

Tablo 8.2.4 Kontrol modu parametresi (Darbe konumu komut girisi)

Parametre No. |[Parametre Operasyon - Deger
2.0 Kontrol modu segimi "0" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modu segimi "1" olarak ayarlayin.
32.0 Darbe komut giris modu Asagidakilerden birini segin (Not 1)

"0": Darbe / yon
"1": Ortogonal faz farki

"2": CCW/CW
34.0 Bolme ve ¢arpma komutu (Numerator) "32768" olarak ayarlayin (Not 2)
36.0 Bdlme ve ¢carpma komutu (Payda) "(Ana bilgisayar kontrol modunun ¢ikis darbesi

sayisi)/4" olarak ayarlayin (Not 2)

Not 1: Darbe komut girig listesi asadidaki tabloda gosterilmistir.

Tablo 8.2.5 Darbe komutu girig listesi

Parametre Giris sinyali Sinyal adi Gerekli minimum zaman arahgi (t1, t2, t3, t4, t5, t6)

No.32.0 darbe Pozitif yén Negatif yon

komutu giris modu

0 (ilk deger) Nabiz - yon Nabiz [x1).2 [Tl
Komut darbesi CMD_PLS —
CMD_DIR
1 AB-fazli ortogonal |A fazi —_— m
faz darbesi CMD_PLS __l_ ﬁ_ raratata
B-fazi _IM 191141t I B“’"ase_]._-l_’_‘_
CMD-DIR

2 Pozitif yon darbesi |CCWCMD-PLS
n—_
Negatif yon darbesi |[CW CMD-DIR
wfetel L Lo

Not 2: Ana kontrol cihazi ve suriiciiniin 1-rotasyon darbesi (131,072) farkli oldugunda ayarlayin. Ayrintilar igin, bkz [BoIim
4 Parametre listesi].

Asagidaki parametreleri kullanim durumuna gére ayarlayin.

Tablo 8.2.6 Darbe dalgasi konum komutu girisi i¢in parametre

Parametre No. Parametre Aciklama

32.1 Darbe dizisi komut girisi Donis yonu Ayrintilar igin 8.2.7'ye bakin.

32.3 Darbe dalgasi giris mantigi segimi Darbe dizisinin mantigini segin

33.0 Darbe dalgasi komutu - Giris filtresi segimi Giris komut darbesi parazitinden kaynaklanan hatali

calismayi azaltin.

64.0 Konumlandirma tamamlama belirleme yontemi Konumlandirma tamamlama kosullarini belirtin.

68.0 Konumlandirma tamamlama araligi
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69.0 Konumlandirma tamamlama hizi
70.0 Konumlandirma tamamlama darbe dalgasi komut
girisi (hiz)
71.0 Konumlandirma tamamlama Algilama gecikme
siresi
66.0 Pozisyon komutu yumusatma filtresi 1 secimi Sonlimleme filtresini ayarlayin.
66.1 Pozisyon komutu yumusatma filtresi 2 segimi Hizlanmal/yavaslama komutu gok yiiksek oldugunda
80.0 Pozisyon komutu yumusatma filtresi 1 Hareketli ~ [veya konumlandirildiginda cihazin rezonansini
ortalama sirasi bastirin.
81.0 Pozisyon komutu yumusatma filtresi 2 Hareketli
ortalama sirasi

Tablo 8.2.7 32.1 parametresinin ayari ve motorun dénis yénu (Darbe dalgasi konum komutu girisi)

32.1 parametresinin degeri Ana bilgisayar kontrol cihazinin komut darbesi
Pozitif yon Negatif yon
0
1
[ik deger]

(2

ccw

Temel parametre ve galisma parametresi [Ayar paneli] ile ayarlanabilir.
8.2.5 Test calistirmasi (Darbe dalgasi konum komutu girisi)

Test galigmasindan 6nce

Tablo 8.2.8
=3 Sdriicuye ve motora giden giict agmadan dnce tim Elektrik carpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay!

l onlemek igin.

kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.

Temel parametreleri ayarladiktan sonra test galistirmasi.  |Yanlis temel parametreler ayarlanirsa, motor galismaz,

dengesiz galisir veya kontrollii kaybeder, bu da bazi

yaralanmalara veya kazalara neden olabilir.

Test calistirmasindan énce motorun tek basina galistigini  |[Dengesiz hareket veya kontrol kaybi gibi beklenmedik

onaylayin. (Mekanige olan diger baglantiyi kaldirin.) hareketler yaralanmalara veya kazalara neden olabilir.

Motor frenle baglysa, motor tzerindeki freni serbest Aksi takdirde, fren ve motorda arizaya neden olabilir.

e ee

biraktiktan sonra motoru strin.

Test galigtirmasi

Tablo 8.2.9 Test calistirmasi i¢in adimlar (Darbe dalgasi konum komutu girisi)

Adimlar Operasyon
1 Tum kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.
2 Suriclye giden gicl agin. Not 1)
3 Sdricuye giden ana devre giiclini agin (200V AC).
4 Motor uyarimini baslatmak igin stiriciiniin SVON girisini ACIK yapin. (I 1 terminalini COM-'ye baglayin)
5 Motorun distk hizda (100r/dak) ¢alismasini saglamak icin ana kontrol cihazindan nispeten diisik bir hizda
konum komutu darbesi girin.
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Motorun dénus yénuniin ayar yonu ile ayni oldugundan emin olun.

6 Gergek operasyonun glvenli bir sekilde uygulandigini onayladiktan sonra pozisyon komutu darbe

frekansini kademeli olarak artirin. Ardindan belirtilen hiza gelene kadar islemi onaylayin.

Not 1: 750W veya daha dligiik modeller igin kontrol gli¢c kaynagi harici 24V DC ile saglanir. 1TkW veya daha fazlasi dahili
olarak saglanir. Bu nedenle, 1 kW veya daha fazla modellerin kontrol gli¢ kaynagi, ana devre AC glcuinl agarak veya

keserek ACIK veya KAPALI olabilir.

8.3 Hiz kontrol modu (Analog hiz komut girigi)

8.3.1 Kullanici G/G konnektorii (CN1) icin kablolama (Analog hiz komut girigi)

isim Sembol Pin No. Sinyal adi igindekiler
Kullanici G/G CN1 1 24V Sdirtict kontrol glic kaynagi 24V giris
-24V gu¢ kaynag! girisi 2 G24V Siiriicii kontrol gli kaynagi GND
« Paralel 1/0
3 COM+ 1/0 glg kaynadi 24V giris
» Darbe komutu
B 4 SVON Servo ACIK girisi
giris
_ABZ cikisi 5 RESET Alarm sifirlama girisi
6 HOLD Komut girisi kisitlamasi (Sifir hiz kelepgesi)
7 - Ayriimis
8 - Ayriimis
9 CCWL CCW surlcu giris kisitlamasi
10 CWL CW surlci giris kisitlamasi
11 TLSEL1 Tork limit girisi
12 COM- 1/0 gl¢ kaynadi GND
13 MBRK Fren birakma ¢ikisi
14 SERVO Servo durum gikigl
15 - Ayriimis
16 - Ayriimis
17 T-LIMIT Tork limit ¢ikisi
18 OoCz Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)
19 SRDY+ Servo hazir ¢ikisl +
20 SRDY- Servo hazir ¢ikis -
21 ALM+ Servo alarm c¢ikisi+
22 ALM- Servo alarm cikisi-
23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)
24 - Ayriimis
25 - Ayriimis
26 - Ayriimis
27 - Ayriimis




HNE&
G ¢

28 - Ayriimis

29 - Ayriimis

30 - Ayriimis

31 o Ayriimis

32 A SPEED Analog hiz komut girigi
33 A_GND /Analog hiz komut girigi topraklamasi
34 o Ayriimis

35 - Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz ¢ikisi
37 /OUT_A Enkoder /A faz ¢ikisi
38 OuUT_B Enkoder B faz ¢ikisi
39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi
40 OuUT_Z Enkoder Z faz ¢ikigl
41 /OUT_Z Enkoder /Z faz gikigi
42 SG Sinyal topraklamasi
43 485 EIA-485 iletisim verileri
44 /485 EIA-485 iletisim / veri
45 SG Sinyal topraklamasi
46 NC2 Ayriimis (Baglantisiz)
47 - Ayriimis

48 Ayriimis

49 Ayriimis

50 Ayriimis
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GU; ctrie

|3
‘ Kontrol gli¢ kaynagi "
| |

Servo
24y |GND AV
Siiriicii glic kaynagi 24V DCgiris. I
Not 1} 1 1:24v
Strticti glig kaynagi GND
o 2. G24V I?
1/0 giicii 24V DC giris : v
o 3 COM+ J4.7kW Bukiili kablo
Servo ACIK girisi
— 1 4. 5VON I" I
Alarm sifirlama girisi j@
l ————1 5! RESET Analog hiz komut
4 girisi
K it i kisitl
omut girisi kisitlamasi - 6: HOLD I i_@
33 A_GND
CCW tahrik kisitlama 4
i g@ A_GND
girisi 4 .
9: CCWL I‘ abuk ” I
orumali
g\rl‘\g‘tahnk kisitlama j@ G .
_ 10: CWL |— | Enkoder sinyal gikis!
] ¢~ T TiNot5) RS-422cikis!
TTork limit girigi 11 TLSELL | QEE } 36: OUT A ‘l :
i ]
fé ki
1/0 giig kaynagi GND 2 / : [:]"ED Alfpz cles!
] “Not1) 12: COM- 37: /OUT_A TV
Not2) 1 | i
Fren birakma ¢ikisi 13 MBRK ‘N°‘3) _ (Y
i MAX 50mA : @ N ok
' ' faz ¢ikisi
Servo durum gikisi _@H 14 SERVO i H
MAX 50mA :l @ Wi
i ,\I
: / : [:]» Zfazcikisi
1 i
' ]
IVr ] T
[Tork limit gikis! 7 TR | T ' ! Not 6)
Enkoder Z-faz ¢ikigi At SOmA @ I. :
(Acik kollektor) 18 DCNm 7 b f
s L
MAX S0mA @

Servo hazir gikisi+

S 19: SRDY+ 43 485
MAX 50mA Ana bilgisayar iletigimi
Servo hazr gikigi-
0 SROY- "
l 20: SRD A4: JABS HS-HBS
‘Alarm durum gikigI+
21: ALM+ 45:5G

|

MAX S0mA
Alarm durum ¢ikisi-

22 ALM-

=

Not 1) Kontrol giic kaynagi (24V, G24V) ve I/O glicii (COM+, COM-) ayni gli¢c kaynagini paylasir (750W veya daha disik
modeller igin).

Not 2) Siriicti endlktif ylki (role) varsa, litfen koruyucu devreler (diyot) kullanin.

Not 3) Transistor ¢ikigi Darlington baglantili agik kollektorli bir ¢ikis devresidir. Réle veya optokupldr ile baglanmalidir. Lutfen
transistorii dogrudan baglamayin giinki kollektdr ve emitor arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistor ACIK
oldugunda TTL IC'nin gerekli VIL voltajini kargilayamaz.

Not 4) Terminal direnci, badlanti semasinda gdsterildidi gibi baglanmahdir.

Not 5) Terminal direnci, badlanti semasinda gdsterildidi gibi baglanmahdir.

Not 6) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gili¢ kaynagi GND
baglantisi arizaya neden olabilir.

Not 7) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin ¢ok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikisi bolme ve garpma
No0.276.0, 278.0'1 azaltin veya darbe genigligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(blme ve garpma x 217 )
8.3.2 Temel parametrelerin ayarlanmasi (Analog hiz komut girisi)

8
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Temel parametreleri ayarlayin.

Sirlictiniin analog hiz komut girisi ile siiriimesi gerekiyorsa asagidaki parametreler ayarlanmalidir.

Tablo 8.3.2 Kontrol modu degisikligi parametresi (Analog hiz komut girisi)

Parametre No.

Parametre

Aciklama

2.0

Kontrol modunu segin.

"1" olarak ayarlayin.

3.0

Komut modunu segin.

"2" olarak ayarlayin.

Asagidaki tabloda [48. O] ile [78. 0] arasindaki parametreler gergek kullanima gére segilebilir.

Tablo 8.3.3 Analog hiz komutu giriginin parametresi

Parametre No.

Parametre

Aciklama

48.0 /Analog hiz komut girisi -Filtre sabiti (Numerator) Giris komut gerilimi parazitini filtreler.
49.0 /Analog hiz komut girisi -Filtre sabiti (Payda) Parametre 62.1 ile birlikte kullanin.
50.0 /Analog hiz komut girisi -Kazang (Numerator) Hizi maksimum komut girig geriliminde
51.0 /Analog hiz komut girisi -Kazang (Payda) (x10V) ayarlayin. (Not 1)
52.0 Analog hiz komutu CCW hiz siniri gegersiz kilma degeri CCW dénustinde hiz sinir degerini
(Numerator) ayarlayin. (Not 2)

53.0 Analog hiz komutu CCW hiz siniri gegersiz kilma degeri (Payda)

54.0 Analog hiz komutu CW hiz siniri gegersiz kilma degeri CW dénuslnde hiz sinir degerini
(Numerator) ayarlayin. (Not 2)

55.0 Analog hiz komutu CW hiz sinir gegersiz kilma degeri (Payda)

60.0 Analog hiz komutu- Sabit ofset degeri Komut girisi 0V'a ayarlanarak motor hizi O[
r/mi n] olur. Parametre 62.2 ile birlikte
kullanin.

62.0 Analog hiz komutu- Dénls yonu Ayrintilar igin tablo 5.3.4'e bakin.

62.1 Analog hiz komutu- Giris filtresi segimi Lutfen 48.0, 49.0 parametreleriyle birlikte

62.2 Analog hiz komutu- Ofset ayarlama yonteminin segimi tﬂl’tlfaer:rgo.o parametresi ile kullanin.

77.0 Hiz komutu yumusatma filtresi segimi Lutfen 78.0 parametresi ile kullanin.

78.0 Hiz komutu yumusatma filtresi igin hareketli ortalama siire Motor hizi sabit olmadiginda kullanin. Ve

77.0 parametresi ile kullanin.

Not 1: 51.0(Payda) parametresinde motor igin maksimum hizi ayarlayin. Beklenen maksimum hizi 50.0 (Numerator)

parametresinde ayarlayin.

Ornek) Maksimum hizi 5000 [r /mi n] olan motorun maksimum komut giris geriliminde (£10V) 3000 [r /mi n] olarak

ayarlanmasi gerekiyorsa asagidaki ayarlari yapin.

Tablo 8.3.4 Analog hiz komut girisi Kazang ayarlari

Parametre No. Parametre Ayar degeri
50.0 IAnalog hiz komut girisi -Kazang (Numerator) "3000"
51.0 IAnalog hiz komut girisi -Kazang (Payda) "5000"

Not 2: 53.0, 55.0 (Payda) parametresinde motor icin maksimum hizi ayarlayin. Beklenen hiz sinir degerini 52.0, 54.0

(Numerat6r) parametresinde ayarlayin.

Ornek) 5000 [r /mi n] maksimum hiza sahip motorun 3000 [r /mi n] maksimum hiz sinir dederine ayarlanmasi gerekiyorsa

asagidaki ayarlari yapin.
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Tablo 8.3.5 Analog hiz komutu Hiz sinir degeri ayarlari

Doniig yonii Parametre No. Parametre /Ayar degeri
CcCw 52.0 Analog hiz komutu "3000"
CCW hiz sinir degeri (Numerator)
53.0 Analog hiz komutu "5000"
CCW hiz sinirn degeri (Payda)
Cw 54.0 Analog hiz komutu "3000"
CW hiz sinin degeri (Numeratér)
55.0 Analog hiz komutu "5000"
CW hiz siniri degeri (Payda)

Tablo 8.3.6 Parametre 62.0 ayarlari ve motorun dénis yonu (Analog hiz komutu girisi)

Parametre degeri 62.0

Analog komut girigi

Pozitif gerilim Negatif gerilim

1

[ik deger]

8.3.3 Test galistirmasi (Analog hiz komut girisi)

Test galigmasindan 6nce

Tablo 8.3.7

0\ kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.

Sdriicuye ve motora giden giici agmadan dnce tim Elektrik carpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay!

onlemek igin.

Temel parametreleri ayarladiktan sonra test galistirmasi.  [Yanlis temel parametreler ayarlanirsa, motor galismaz,

dengesiz galisir veya kontroll kaybeder, bu da bazi
yaralanmalara veya kazalara neden olabilir.

- Test galistirmasindan 6nce motorun tek basina galistigini

‘0\ Dengesiz hareket veya kontrol kaybi gibi beklenmedik
¥ lonaylayin. (Mekanige olan diger baglantiyi kaldirin.) hareketler yaralanmalara veya kazalara neden olabilir.
Motor frenle baglysa, motor tzerindeki freni serbest Aksi takdirde, fren ve motorda arizaya neden olabilir.

“ |
0 biraktiktan sonra motoru strdn.

Test galigtirmasi

Tablo 8.3.8 Test ¢alistirmasi igin adimlar (Analog hiz komutu girisi)

Adimlar Operasyon
1 Tum kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.
2 Suriclye giden gicl agin. Not 1)
3 Sdricuye giden ana devre giiclini agin (200V AC).
4 Servoyu ACIK yapmak icin CN1 konektériiniin SVON terminalini COM-'ye baglayin.
5 Motorun diiglik hizda calismasini saglamak igin analog hiz komutu voltajini diistik bir voltajda girin.
6 Gergek operasyonun glivenli bir sekilde uygulandigini onayladiktan sonra pozisyon komutu darbe

frekansini kademeli olarak artirin. Ardindan belirtilen hiza gelene kadar islemi onaylayin.

10
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Not 1: 750W veya daha diistik modeller igin kontrol gii¢ kaynagi harici 24V DC ile saglanir. 1kW veya daha fazlasi dahili olarak

saglanir. Bu nedenle, 1 kW veya daha fazla modellerin kontrol gii¢ kaynagi, ana devre AC gliciinii agarak veya keserek ACIK

veya KAPALI olabilir.

8.4 Hiz kontrol modu (Dahili hiz komutu)

8.4.1 Kullanici I/O konnektérii (CNI) icin kablolama (Dahili hiz komutu)

isim Sembol Pin No. Sinyal adi igindekiler

Kullanici 1/0 CN1 1 24V Sdirtict kontrol glic kaynagi 24V giris

-24V gu¢ kaynag! girisi 2 G24V Siiriicii kontrol giig kaynagi GND

« Paralel 1/0
3 COM+ 1/0 glg kaynagi 24V giris

 Darbe komutu

i 4 SVON Servo ACIK girisi

girisi

_Analog giris 5 SIFIRLA Alarm sifirlama girisi

-ABZ cikigl 6 VCRUN1 Girig dahili hiz komut-baglatma 1 (CCW ACIK)
7 VCRUN2 Girig dahili hiz komut-baglatma 1(CW ACIK)
8 VCSEL1 Dahili hiz komutu girigi-Hiz komutu segimi 1
9 VCSEL2 Dahili hiz komutu girisi-Hiz komutu segimi 2
10 VCSEL3 Dahili hiz komutu girisi-Hiz komutu segimi 3
11 TLSEL1 Tork limit girisi
12 COM- 1/0 gl¢ kaynadi GND
13 MBRK Fren birakma ¢ikisi
14 SERVO Servo durum gikigl
15 - Ayriimis
16 - Ayriimis
17 T-LIMIT Tork limit ¢ikis!
18 OoCz Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)
19 SRDY+ Servo hazir ¢ikisi +
20 SRDY- Servo hazir ¢ikisi -
21 ALM+ Servo alarm c¢ikisi+
22 ALM- Servo alarm cikisi-
23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)
24 - Ayriimis
25 - Ayriimis
26 - Ayriimis

11
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27 - Ayriimis

28 - Ayriimis

29 - Ayriimis

30 o Ayriimis

31 o Ayriimis

32 o Ayriimis

33 o Ayriimis

34 - Ayriimis

35 - Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz ¢ikisi
37 /OUT_A Enkoder /A faz ¢ikisi
38 OuUT_B Enkoder B faz ¢ikisi
39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi
40 OuUT_Z Enkoder Z faz ¢ikigl
41 /OUT_Z Enkoder /Z faz gikigi
42 SG Sinyal topraklamasi
43 485 EIA-485 iletisim verileri
44 /485 EIA-485 iletisim / veri
45 SG Sinyal topraklamasi
46 NC2 Ayriimis (Baglantisiz)
47 - Ayriimis

48 Ayriimis

49 Ayriimis

50 Ayriimis

12
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lKontrol glic kaynagdi

Servo _
24V GND

Siriicii glic kaynag 24V DCgiris. S cu
Not1} l‘ 1: 24V

Siiriicii glic kaynagi GND

;

m 2: Gaav
1/0 giicii 24V DC giris

T et |a.76w
Servo ACIK girisi
I —_——1 4:SVON
‘Alarm sifirlama girisi

—= 1 5: RESET j@

Dahili hiz*' komutu-

Baslangig 1 girisi (ACIK m
L —] 6: VCRUN1

Dahili hiz - komut Start2
girisi (ACIK CCW)

\ ———— ] 7:VCRUN2

Dahili hiz komutu Hizkomutu 1
segimi 1 girisi j@
\ =] 8 VCSEL1

g

Biikilti kablo

UUU%UUU

=
Dahili hiz komutu Hiz komutu 1
secgimi 2 girigi i‘m) Korumali
\ —  —9vCser by fre
Dahili hiz komutu Hiz komutu FG '
segimi 3 girigi = 10 veses j@ : Enkoder sinyal gikisi
“ = " yNot4 RS-422gikis!
Tork limit girigi : N
—— 11 TISEUl 36: 0UT A T
’ '
faz gikisi
/O giic kaynagi GND 4 / - D» @
m}—‘ 12: COM- 37: JOUT_A W !
Not2) Not3) £k
)
Fren birakma ¢ikisi 13 MBRK . 1\
MAX S0mA : : g fazcikisi
Servo durum gikis! X '
= 14: SERVO N T
MAX 50mA ,\/ '
' A'
/ : G» z:faz cikist
'
T
'
'

Tork limit ¢ikis!

A
Enkoder Z kanal kesimi i S0mA

Acik kollektér)

_-f
| MAX SOmA
B

Servo hazirgikisi*
MAX 50mA

Servo hazir gikisi- Ana bilgisayar iletigimi
RS-48S

Alarm durumugikisi*

MAX S0mA
Alarm durumugikisi-

Not 1) Kontrol glic kaynagi (24V, G24V) ve I/O giici (COM+, COM-) ayni gli¢c kaynagini paylasir (750W veya daha dislik
modeller igin).

Not 2) Sirlict endiiktif ylki (role) varsa, lltfen koruyucu devreler (diyot) kullanin.

Not 3) Transistor ¢ikigi Darlington baglantili agik kollektorlu bir ¢ikis devresidir. Réle veya optokupldr ile baglanmalidir. Lutfen
transistori dogrudan baglamayin ¢linki kollektdr ve emitdr arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistor ACIK
oldugunda TTL IC'nin gerekli VIL voltajini kargilayamaz.

Not 4) Terminal direnci, badlanti semasinda gdsterildidi gibi baglanmahdir.

Not 5) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gl¢ kaynagi
GND baglantisi arizaya neden olabilir.

Not 6) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin ¢cok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikisi bélme ve carpma

No0.276.0, 278.0'1 azaltin veya darbe genigligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(bdime ve garpma*217)

8.4.2 Temel parametrelerin ayarlanmasi (Dahili hiz komutu)
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Temel parametreleri ayarlayin.

Sirdclinin dahili hiz komutu ile sliriilmesi gerekiyorsa asagidaki parametreler ayarlanmalidir.

Tablo 8.4.2 Kontrol modu degisikligi parametreleri (Dahili hiz komutu)

Parametre No.

Parametre

Aciklama

2.0 Kontrol modunu segin "1" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modunu segin "3" olarak ayarlayin.
388.0 Dahili hiz komutu tipi "1" olarak ayarlayin.

Tablo 8.4.3 Dahili hiz komutunun hiz parametresi

Parametre No.

Parametre

Aciklama

390.0 Hizlanma siresi (Not 1) ilk deger: 1000 [ms]
391.0 Yavaglama suresi (Not 2) ilk deger: 1000 [ms]
392.0 Hedef hiz 1 ilk deger: 500 [r/mi n]
393.0 Hedef hiz 2 ilk deger: 1000 [r/mi n]
394.0 Hedefhiz 3 ilk deger: 1500 [r/mi n]
395.0 Hedef hiz 4 ilk deger: 2000 [r/mi n]
396.0 Hedef hiz 5 ilk deger: 2500 [r/mi n]
397.0 Hedef hiz 6 ilk deger: 3000 [r/mi n]
398.0 Hedefhiz7 ilk deger: 4000 [r/mi n]
399.0 Hedefhiz 8 ilk deger: 5000 [r/mi n]

Not 1) Hiz komutu igin O [r /mi n] ile 1000 [r /mi n] arasinda gegen sire.
Not 2) Hiz komutu igin 1000 [r /mi n] ile O [r /mi n] arasinda gegen siire.

&

Hususlar

Hiz ayar parametresi [392.0] ila [399.0] arasinda belirtilen aralikta ayarlanabilir, ancak

bazi modeller ayar bolmesinde gdsterilen hiza ulasamaz. Hedef hiz ayari igin litfen

motorun teknik 6zelliklerine bakin.

8.4.3 Test galistirmasi (Dahili hiz komutu)

Test caligmasindan 6nce
Tablo 8.4.4

Sdriicuye ve motora giden giict agmadan dnce tim

kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.

Elektrik carpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmay!
onlemek igin.

Temel parametreleri ayarladiktan sonra test galigtirmasi.

Yanlis temel parametreler ayarlanirsa, motor
calismaz, dengesiz galisir veya kontrolli kaybeder,
bu da bazi yaralanmalara veya kazalara neden

olabilir.

Test calistirmasindan énce motorun tek basina calistigini

onaylayin. (Mekanige olan diger baglantiyi kaldirin.)

Dengesiz hareket veya kontrol kaybi gibi beklenmedik
hareketler yaralanmalara veya kazalara neden olabilir.

Motor frenle baglysa, motor tzerindeki freni serbest

biraktiktan sonra motoru strin.

Aksi takdirde, fren ve motorda arizaya neden olabilir.

Test ¢aligtirma
Tablo 8.4.5 Test calistirmasi i¢in adimlar (Dahili hiz komutu)

Adimlar Operasyon
1 TUm kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.
2 Suriclye giden gicl agin. Not 1)
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3 Suriiclye giden ana devre gucini agin (200V AC).
4 Motor uyarimini baglatmak igin siirlictiniin SVON girisini ACIK yapin. (I 1 terminalini COM-'ye baglayin)
5

ACIK: COM-kisa devre
KAPALI: COM-agik devre

(VCRUNZ1) veya | 4 (VCRUN2) oldugunda, ayar yénune gore donecektir.

15 (VCSEL1), | 6 (VCSEL2) ve | 7 (VCSEL3) ACIK/KAPALI kombinasyonuna gére hedef hizi segin. | 3

Not 1: 750W veya daha disiik modeller igin kontrol gli¢ kaynagi harici 24V DC ile sagdlanir. 1kW veya daha fazlasi dahili

olarak saglanir. Bu nedenle, 1 kW veya daha fazla modellerin kontrol gli¢ kaynagi, ana devre AC giiclinii agarak veya

keserek ACIK veya KAPALI olabilir.

Tablo 8.4.6 Dahili hiz komutunun motor dénus yonu

Motor doniis yonii Operasyon
(13) VCRUN1 (14) VCRUN2
CCwW ACIK KAPALI
Ccw KAPALI ACIK
Motor durdurma KAPALI KAPALI
Motor durdurma ACIK ACIK
Tablo 8.4.7 Dahili hiz komutunun motor dénusu
Hedef hiz Operasyon
I5(VCSEL1) (CN1 8 pin) 16 (VCSEL2) (CN1 9 pin) | 7 (VCSEL3) (CN1 10 pim)
1 KAPALI KAPALI KAPALI
2 ACIK KAPALI KAPALI
3 KAPALI ACIK KAPALI
4 ACIK ACIK KAPALI
5 KAPALI KAPALI ACIK
6 ACIK KAPALI ACIK
7 KAPALI ACIK ACIK
8 ACIK ACIK ACIK

8.5 Tork kontrol modu (Analog tork komut girigi)

8.5.1 Kullanici I/0 konnektorii (CN1) igin kablolama (Analog tork komut girigi)

Tablo 8.5.1
isim Sembol Pin No. Sinyal adi igindekiler
Kullanici 1/O CN1 1 24V Sirlcu kontrol glic kaynagi 24V giris
-24V glic kaynag girisi 2 G24V Siriicii kontrol glic kaynagi GND
* Paralel /0 . .
3 COM+/- 1/0 gl kaynadi 24V giris
» Darbe komutu girisi
4 SVON Servo ACIK girisi
5 RESET Alarm sifirlama girisi

15




HNE
o

-Analog giris

-ABZ cikisi

6 HOLD Komut girisi kisitlamasi (Sifir hiz kelepgesi)
7 - Ayriimis

8 - Ayriimis

9 CCWL CCW surlcu giris kisitlamasi
10 CWL CW surlicu giris kisitlamasi
11 TLSEL1 Tork limit girisi

12 COM- 1/0 gli¢c kaynagi GND

13 MBRK Fren birakma cikisi

14 SERVO Servo durum gikigl

15 - Ayriimig

16 - Ayriimig

17 T-LIMIT Tork limit gikis

18 OCZ Enkoder Z-fazi ¢ikisi (agik kollektor)
19 SRDY+ Servo hazir ¢gikigl +

20 SRDY- Servo hazir ¢ikisi-

21 ALM+ Servo alarm ¢ikisi+

22 ALM- Servo alarm ¢ikisi-

23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)

24 - Ayriimis

25 - Ayriimis

26 - Ayriimis

27 - Ayriimis

28 - Ayriimis

29 - Ayriimis

30 - Ayriimis

31 - Ayriimis

32 A_TRQ /Analog tork komut girisi

33 A_GND Analog hiz komut girisi topraklamasi
34 - Ayriimis

35 - Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz gikisi

37 /OUT_A Enkoder /A faz gikisi

38 OUT_B Enkoder B faz ¢ikisi

39 /OUT_B Enkoder /B faz gikisi

40 OUT_Z Enkoder Z faz cikisi

41 /OUT_Z Enkoder /Z faz ¢ikigl

42 SG Sinyal topraklamasi

16
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43 485 EIA-485 iletisim verileri
44 /485 EIA-485 iletisim / veri
45 SG Sinyal topraklamasi
46 NC2 Ayriimis (Baglantisiz)
47 - Ayriimis
48 i Ayriimig
49 i Ayriimig
50 i Ayriimis

A . . Vi trdcl
Kontrol gli¢ kaynagi Servo strici
L

24v | |GND
Siiriicii giic kaynagi 24V DCgiris |
2 Not 1}

4V
124y

Siriicii glic kaynadi GND

3 2 Gaav

110 giicii 24V DC girig 4
— 3: COM+

Not™ 4.7kW Bikilii kablo

14
4

Servo ACIK giris

lcm ——— 1 4:SVON i
- —1 5: RESET j@ Analog hiz komut

girisi

Alarm sifirlama girisi

Komut girisi kisitlamasi j@
] & HOLD
A/D 32 A_TRQ

33: A_GND

CCW tahrik kisitlama

A A_GND
girisi ; ﬂg ) =
9: COWL r' Kabuk

W

I
CW tahrik kisitlama G
girisi h 10: CWL j@ : Enkoder sinyal ikisi
Tork limit irisi T TiNots) RS-422c¢ikisi
ork limit girisi "
— —{11: TLsEL m 6oUTA | A.
1/O qglic kaynadi GND : / : D e cis!
sy % L : [
l Not 1) 12: COM- LY A
Not2). : ' !
Fren birakma gikisi [ _'&__L_ 13: MBRK pe) y M
»—-] MAX 50mA @ : : g fazcikisi
Servo durum ¢ikis! 14: SERVO 1 U
MAX S0mA : @ W
=k
: / : D» ra faz gikisi
y |
|V :
'
T
Tork limit ¢ikis! [l '
17: T-UMIT ]— r{u,sc —— Nt
MAY 50mA ¢ !
Enkoder Z-faz gikigl SG \ \
(Agik kollektor) 18 ocz " 7 S
] MAX 50mA @
Servo hazir gikigi+ *@_
—_ 19: SRDY+ 43: 485
MAX 50mA
Servo hazir gikisi- Ana bilgisayar iletigimi
20: SRDY- 44: /485 RS-48S
Alarm durum ¢ikisi+
51 45:5G
MAX 50mA
SG

Alarm durum ¢ikisi-

Not 1) Kontrol giic kaynagi (24V, G24V) ve I/0 gucli (COM+, COM-) ayni gii¢ kaynagini paylasir (750W veya daha dusik
modeller igin).
Not 2) Sirlict enduktif ylki (réle) varsa, lutfen koruyucu devreler (diyot) kullanin.

Not 3) Transistor ¢ikisi Darlington baglantili acik kollektorll bir ¢ikis devresidir. Role veya optokuplér ile baglanmalidir.
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Liitfen transistori dogrudan baglamayin ¢lnki kollektdr ve emitor arasindaki VCE(SAT) voltaji yaklasik 1V'tur ve transistér ACIK
oldugunda TTL IC'nin gerekli VIL voltajini karsilayamaz.
Not 4) Terminal direnci, baglanti semasinda gdsterildigi gibi baglanmahdir.
Not 5) Terminal direnci, baglanti semasinda gdsterildigi gibi baglanmalidir.
Not 6) Kodlayicinin gikis sinyalinin ana kontrol cihazindaki sinyal topragini baglayin. Sinyal topraklamasi ve gii¢ kaynagi GND
baglantisi arizaya neden olabilir.
Not 7) Z-fazinin darbe genisligi ana kontrol cihazini tanimlamak igin gok darsa, litfen enkoder darbe ¢ikigi béime ve garpma

No.276.0, 278.0'1 azaltin veya darbe genisligini artirmak igin hizi azaltin. [Darbe genisligi]=1/hiz/(b6ime ve garpma*217)

8.5.2 Temel parametrelerin ayarlanmasi (Analog tork komut girigi)
Temel parametreleri ayarlayin.

Sdrucunin analog tork komut girisi ile striimesi gerekiyorsa asagidaki parametreler ayarlanmalidir.

Tablo 8.5.2 Kontrol modu degisikligi parametreleri (Analog tork komut girisi)

Parametre No. Parametre [Aciklama
2.0 Kontrol modunu segin 2" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modunu segin 2" olarak ayarlayin.

Kullanicl, gergek kullanima gére asagidaki tabloda [152.0], [288.0] ila [302.0] parametrelerini segebilir.
Ayrintilar igin [Bélim 6 Parametre] bélimuiine bakin.

Tablo 8.5.3 Analog tork komut girisi parametreleri

Parametre No.  [Parametre Aciklama
152.0 Analog tork komutu Hiz siniri [rpm] Hiz siniri deg@erini ayarlayin.
288.0 Analog tork komutu giris filtresi (Numerator) Giris komut gerilimi parazitini filtreler. 302.1
289.0 Analog tork komutu girig filtresi (Payda) parametresi ile birlikte kullanin.
290.0 Analog tork komutu giris kazanci (Numerator) Torku maksimum komut giris geriliminde
291.0 Analog tork komutu giris kazanci (Payda) (x10V) ayarlayin. (Not 1)
292.0 Analog tork komutu CCW tork limiti Gegersiz kilma CCW donustnde tork sinir degerini ayarlayin.
(Numerator) (Nt
2)
293.0 Analog tork komutu CCW tork limiti

Gegersiz Kilma (Payda)

294.0 Analog tork komutu CW tork limiti Gegersiz kilma CW donusiinde tork sinir degerini ayarlayin.
(Not
(Numerator)
2)
295.0 Analog tork komutu CW tork limiti

Gegersiz Kilma (Payda)

300.0 IAnalog hiz komutu - Sabit ofset degeri Komut girisini 0V'a ayarlayarak motor hizi O[

%0,1] olur. 302.2. parametresi ile birlikte

kullanin.
302.0 IAnalog hiz komutu - Donlis yonu Ayrintilar igin tablo 5.5.6'ya bakin.
302.1 IAnalog hiz komutu - Giris filtresi secimi Lutfen 288.0, 289.0 parametreleriyle birlikte
302.2 lAnalog hiz komutu - Ofset ayarlama ydnteminin segimi tﬂltlf?errl:goo.o parametresi ile kullanin.

Not 1: 289.0(Payda) parametresinde motor igin maksimum torku ayarlayin. Beklenen maksimum torku 288.0 (Numerator)

parametresinde ayarlayin.
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Ornek) 3000 [%0,1] maksimum torka sahip motorun maksimum komut girig geriliminde (+10V) 1000 [%0,1] olarak ayarlanmasi

gerekiyorsa asagidaki ayarlari yapin.

Tablo 8.5.4 Analog tork komutu giris filtresi ayarlar

Parametre No. Parametre Ayar degeri
288.0 Analog tork komutu Giris filtresi sabiti (Numerator) "1000"
289.0 Analog tork komutu Giris filtresi sabiti (Payda) "3000"

Not 2: 293.0, 295.0 (Payda) parametresinde motor icin maksimum torku ayarlayin. Beklenen tork sinir degerini 292.0, 294.0

(Numerator) parametresinde ayarlayin.

Ornek) 3000 [%0,1] maksimum torka sahip motorun 1000 [%0,1] maksimum hiz sinir degerine ayarlanmasi gerekiyorsa asagidaki

ayarlari yapin.

Tablo 8.5.5 Analog tork komut girisi Tork sinir degeri ayarlari

Donlis yonu Parametre No. Parametre Ayar degeri
cew 292.0 Analog tork komutu "1000°
CCW tork sinir degeri (Numerator)
293.0 Analog tork komutu "3000°
CCW tork sinir degeri (Payda)
cw 294.0 Analog tork komutu "1000"
CW tork sinir degeri (Numerator)
295.0 Analog tork komutu "3000°
CW tork sinir degeri (Payda)

Tablo 8.5.6 Parametre 302.0 ayarlari ve motorun dénis yéni (Analog tork komut girisi)

Parametre degeri 62.0

Analog komut girisi

Pozitif gerilim

Negatif gerilim

1
[ilk deger]

8.5.3 Test galistirmasi (Analog tork komut girisi)

Test galigmasindan 6nce

Tablo 8.5.7

Sdriicuye ve motora giden giici agmadan 6nce tim

‘0 kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.

Elektrik carpmasini, yangini, arizayi ve yaralanmayi
onlemek igin.

Temel parametreleri ayarladiktan sonra test calistirmasi.

Yanlis temel parametreler ayarlanirsa, motor
calismaz, dengesiz galisir veya kontrolli kaybeder,
bu da bazi yaralanmalara veya kazalara neden

olabilir.

Test calistirmasindan énce motorun tek basina ¢alistigini

0 onaylayin. (Mekanige olan diger baglantiyi kaldirin.)

Dengesiz hareket veya kontrol kaybi gibi beklenmedik
hareketler bazi yaralanmalara veya kazalara neden
olabilir.
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Motor frenle bagdlysa, motor tizerindeki freni serbest Aksi takdirde, fren ve motorda arizaya neden olabilir.

0 biraktiktan sonra motoru surin.

Test calistirmasi
Tablo 8.5.8 Test calistirmasi igin adimlar (Analog tork komut girisi)

Adimlar Operasyon
1 Tum kablolarin dogru sekilde baglandigindan emin olun.
2 Siriicliye giden glict agin. Not 1)
3 Sdrucuye giden ana devre guciini agin (200V AC).
4 Hizi sinilamak igin 152.0 (hiz sinir degeri) parametresinde yaklasik 500 gibi daha kig¢lk bir deger
5 ﬁ/ly;g?)tljl)rl]érlmml baglatmak igin strtctinin SVON girisini ACIK yapin. (I 1 terminalini COM-'ye baglayin)
6 Motorun disuk hizda ¢alismasini saglamak igin analog tork komut gerilimini digik bir gerilimde girin.
7 Gergek operasyonun givenli bir sekilde uygulandidini onayladiktan sonra analog tork komut gerilimini
kademeli olarak iyilestirin. Gergek degeri 152.0 (hiz sinir degeri) parametresinde ayarlayin.

Not 1: 750W veya daha disiik modeller i¢in kontrol glic kaynagi harici 24V DC ile saglanir. 1kW veya daha fazlasi dahili olarak saglanir. Bu

nedenle, 1 kW veya daha fazla modellerin kontrol gi¢ kaynagi, ana devre AC glicinii agarak veya keserek ACIK veya KAPALI olabilir.

8.6 Pozisyon kontrol modu (Dahili pozisyon komutu)

Dahili konum komut moduna gelmek igin asagidaki kontrol modu segimi ve komut modu segimi parametrelerini ayarlayin. Test ¢alistirmasi
icin konumlandiriciyr kullanin.

Tablo 8.6.1 Kontrol modu degisikligi parametresi (Dahili konum komutu)

Parametre No. Parametre Aciklama
2.0 Kontrol modunu segin "0" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modunu segin "3" olarak ayarlayin.

8.6.1 Konum belirleme iglevi
PLC gibi ana kontrol cihazindan gelen 1/0 komutuna gére konumlandirmayi yiritin.
8.6.2 Test galistirmasi
Komutu ana kontrol cihazindan (PLC gibi) degil, adimlara gére PC'den génderin ve ileri geri hareket gibi test ¢alistirmasi yapin.
8.6.3 Onlemler
1) Alarm kodu No.10 T Konum komutu tagsmasi/ Ev konumu sifilama hatasi J asagdidaki iki durumda gerceklesecektir.
1. -1,073, 741,823-+1,073, 741,823 araliginin disinda [Komut birimi]
2. [Dahili konum komutu - Tasma algilama segenegi] (Parametre No.643.0) "1 = Etkinlestir" olarak ayarlanir
Yukaridaki faktorleri g6z énlinde bulundurarak, litfen [Dahili konum komutu - Tagsma algilama segenegi] (Parametre No.643.0) ayarini
asagidaki tabloya goére yapin.

Tablo 8.6.2 Dahili konum komut modunun parametre ayari

Calisma yontemi (Fonksiyon) Dahili konum komutu - Tasma algilama secenegi
Komuta (Parametre No0.643.0)
Konumlandirma Mutlak deger 0=Devre digi Not 1 1=Etkinlestir
fonksiyonu
Goreceli deger 0=Devre disi
Test calistirmasi
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Not 1) Siriiclideki ana konum bazen kaybolabilir. Litfen parametre ayarindan sonra ana konumu sifirlayin.

2) Litfen [Komut bolme ve garpma igin Otomatik enterpolasyon segimi] (Parametre No.32.2) 6gesini "1 = Etkinlestir" olarak
ayarlayin.

Baslangi¢ degeri "1 = Etkinlestir "dir. "0=Devre DigI" ayarlandiginda, hiz degisimi blyuk olacaktir.

8.7 Kullanici /O konektorii (CN1) terminal diizenlemelerinin
aciklamasi

Sekil 8.7.1 Terminal diizenlemeleri

26 28 30 32 34 36 38 40 42 44 46 48 50
CMD_PLS Ccc-p CMD DIR | A SPEED | A_TRQ OUT A OuUT B ouT Z SG /485 G24 SP4 CC-D(5V)
27 29 31 33 35 37 39 41 43 45 | 47 49
/CMD_PLS| CC-D |/CMD DIR| A GND AGND | OUT/A | OUT /B | OUT /Z 485 SG | SP3 CC-P(5V)

9 1 13 15 17 19 21 23 25
16(CCWL) | IB(TLSEL1) | D1(MBRK) | 03(POSIN) 05 07+(SRDY+) |08+ (ALM+) VCC SP2
2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 | 22 24

G24 ll(SVON! I3(HOLD) 15 I7(CWL) | COM2 |02(SERVO) 04 06(0CZ) |07-(SRDY-)| 08-(ALM-) Sp1

1 3 5 7
vcC CcOM1 | I2(RESET) | 14(PCLR)

Sekil 8.7.2 Konektér

8.7.1 Sinyal aciklamasi

Sinyal Pin igindekiler Fonksiyon
adi No.
24v 1 R . N S N - o
Sdricu kontrol glic kaynagi - 24VDC harici gii¢ kaynaginin +24V'u ile baglayin
24V giris -Glig kaynag voltaji 24VDC+%10> 100mA (Tip.)
-24VDC harici gu¢ kaynadi asagidaki kosulu kargilamalidir:
SELV gug¢ kaynaginin kullaniimasi (X).
XSELV: guvenlik ekstra dusiik voltaj
(Ekstra algak gerilim, tehlikeli olmayan gerilim ve tehlikeli gerilim givenligi igin guglendirilmis
yalitim gereklidir).
G4V 2 Stirtict kontrol glig kaynag -24VDC harici giic kaynaginin GND'sine baglayin
GND
ComM+ 3 . N . - . N . . . -
1/0 gli¢ kaynagi 24V giris « /O igin kullanilan 24VDC gli¢ kaynaginin ortak terminalini ve kullanilan optik kupldr devresini
baglayin
» Glg gerilimi: 24VDC+%10, 100mA (Tip.)
11 4 1 girisi - Paralel I/O girisi
12 5 12 girisi . . . .
-Fonksiyon, farkli kontrol modu/komut moduna goére degisir. Ayrintilar igin,
13 6 13 girisi
bkz [Tablo 5.7.2 G/ giris sinyali]
14 14 girisi
Kontrol Pozisyon kontrolil Hiz kontrolii Tork
15 8 15 girigi
modu kontrol
16 9 16 girisi
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17 10 17 girisi o .
Komut modu |Darbe Dahili rejenerasyon|Analog komut  [Dahili Analog komut
18 1 18 girisi dalgas! komutu rejenerasyon
komutu komutu
11 SVON
12 RESET RESET/PCLR RESET RESET RESET
13 HOLD PCSTART1 HOLD VCRUIN1 HOLD
14 PCLR PCSEL1 (Reserved) VCRUIN2 (Reserved)
15 (Reserved) PCSEL2 (Reserved) VCS L1 (Reserved)
16 ccw PC EL3 CcCcwL VCSEL2 CCwL
17 CwL PCSEL4 CcwL \VCSEL3 CcwL
18 TLSEL1 ORG TLSEL1 TLSEL1 TLSEL1
COM- 12 1/0 glg kaynagdi GND . . N . o
- 1/0 igin kullanilan 24VDC gii¢ kaynaginin GND'sine baglanir
CMD 26 . . - . . .
- [Diferansiyel girig] [Diferansiyel girig] Maks. komut darbe frekansi 4Mpps
PLS 1 Darbe + yon darbesi 1 Ana kontrol cihazindan giris darbesi + yon darbesi (diferansiyel giris)
2 Ortogonal faz farki darbesi A 5 Ana kontrol cihazindan AB fazi ortogonal fark darbe sinyalinin A fazi girigi
3 CCW+CW Darbe CCW (Diferansiyel girig)
[5V agik kolektor devresi] 3 Ana kontrol cihazindan CW darbesinin CCW+CCW girisi (diferansiyel giris)
4 Girisin 5V glig kaynag [5V acik kolektdr devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps
/CMD PLS 4/CMD_ PLS'nin 5V giig kaynagi giris terminali
{D(i'\gD— 27 [Diferansiyel giris] [Diferansiyel giris] Maks. komut darbe frekansi 4Mpps
1 Darbe + y6n/ darbe 1 Ana kontrol cihazindan giris darbesi + yon/ darbe (diferansiyel girig)
2 Ortogonal faz farki darbesi /A |2 Ana kontrol cihazindan AB fazi ortogonal fark darbe sinyalinin /A fazi girisi
fazi (diferansiyel giris)
3 COW+CW Darbe /CCW [5v/24v 3 Ust kontrol cihazindan CCW +/CCW CW girisi (diferansiyel girig)
acik kollektér devresi] [5V acik kolektdr devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps
4 Giris darbesi + ana kontrol cihazindan gelen yén darbesi
4 Darbe
. . 5 Ana bilgisayar kontrol cihazindan AB fazi ortogonal fark darbe sinyalinin A fazi girisi
+ yon darbesi
6 Ana bilgisayar kontrol cihazindan CCW +CCW CW darbesi girisi
5 Ortogonal faz farki darbesi /A
faz
CC-P 28 . s . .
[24V agik kolektor devre girisi] [24V agik kolektor devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps
124V of/CMD_PLS 1/CMD_PLS'nin 24V gii¢ kaynag giris terminali
CC-D 29 . o . .
[24V agik kolektor devre girisi] [24V agik kolektor devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps
124V of/CMD_DIR 1 24V gii¢ kaynag giris terminali/CMD_DIR
CMD 30 . ) . . . -
DIR [Diferansiyel girig] [Diferansiyel girig! Maks. komut darbe frekansi 4Mpps

1 Darbe + y6n

1 Ana kontrol cihazindan giris darbesi + yon (diferansiyel giris)

3
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2 Ortogonal faz farki B fazi

3 CCW+CW darbe CW

[5V acik kolektdr devresi]

4 /CMD_DIR'In 5V gli¢ kaynagi

girisi

2 Ana kontrol cihazindan AB fazi ortogonal faz farki darbe sinyalinin B fazi girisi (diferansiyel
giris)

3 Ana kontrol cihazindan CW darbesinin CCW+CW girisi (diferansiyel giris)

[5V agik kolektor devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps

4/CMD_DIR'In 5V gu¢ kaynagi giris terminali.

/CMD st [Diferansiyel girig] [Diferansiyel girig] Maks. komut darbe frekansi 4Mpps
DIR
1 Darbe + y6n /y6n 1 Girig darbesi + yon / ana kontrol cihazindan yon (diferansiyel giris)
2 Ortogonal faz farki /B fazi 2 Ana kontrol cihazindan AB fazi ortogonal faz farki darbe sinyalinin /B fazi girisi (diferansiyel
3 CCW+CW darbe /ICW giris)
[5V/24V agik kolektdr devresi] 3 Ana kontrol cihazindan CCW+CW darbe /CW girisi (diferansiyel girig)
4 Darbe + yon [5V/24V agik kolektdr devresi] Maks. komut darbe frekansi 200kpps
yon 4 Ana kontrol cihazindan gelen giris darbesi+ yén(
5 Ortogonal faz farki B faz 5 Ana kontrol cihazindan AB fazi ortogonal fark darbe sinyalinin B fazi girisi
6 CCW+CW darbe CW 6 Ana kontrol cihazindan CCW+CW CW darbesi girisi
A_SPE |32 . . . . -
- Analog hiz komut girisi/Analog |- 10V ila 10V arasindaki voltajda hiz veya tork komutu girin.
ED/
tork komut girisi+
A_TR
Q
A_GN 33 ) o L o o
- Sinyal topraklamasi - Servo suriiclideki analog hiz girisinin veya analog tork girisinin sinyal topragini baglayin.
D
Analog hiz komut girisi - /
Sinyal topraklamasi
Analog tork komut girisi - /
SG 42 ) . - .
Sinyal topraklamasi - Konum geri beslemesinin ABZ faz gikisinin sinyal topraklamasi
485 43 RS-485 iletigiminin 485'i Ana kontrol cihazi ile RS-485 iletisiminin -485 veri (+) sinyali
/485 44 . ) ) . . .
RS-485 iletigiminin /485'i Ana kontrol cihazi ile RS-485 iletigiminin -/485 veri (+) sinyali
SG 45 . . . S
Sinyal topraklamasi - Ana kontrol cihazi ile RS-485 iletisiminin sinyal topraklamasi
CC-P( |49 P P
[5V acik kolektor girisi] [5V acik kollektor girisi] Maks. darbe frekansi 200kpps
5V)

CMD_PLS icin ©5V

Dahili akim sinirlama

direng

©/CMD_PLS'nin 5V gli¢ giris terminali
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cC-D( |50
5V)

direnc

[5V agik kolektor girigi]

Dahili akim sinirlama

[5V acik kollektdr girisi] Maks. darbe frekansi 200kpps

1/CMD_DIR i¢in 5V 1/CMD_DIR'In 5V gui¢ giris terminali

Tablo 8.7.2 1/O giris sinyali

Sinyal adi igindekiler

Fonksiyon

Kontrol modu

P

S

T

SVON Servo ACIK

COM- baglanirken -Servo ACIK durumdadir.

(6]

SIFIRLA Alarm sifirlama

» COM-'ye baglanirken alarmlar sifirlayin.
» Ancak kodlayicida, model numarasinda ve sistemde alarm olusursa, bu sinyal sifirlamak igin

kullanilamaz ve surticti kontrol gli¢ kaynagi yeniden baslatiimalidir (KAPALI'ACIK).

TUT
Komuta

giris kisitlamasi

-COM- baglandiginda, komut girisi kisitlanir.

- Bagli degilse, komut girisine izin verilir.

» Darbe girilse bile, ana kontrol cihazi komut girisine izin verene kadar motor ¢alisamaz.
[Komut girisi yasak] oldugunda, darbe sayacinin silinip silinmeyecegi No.67.3 parametresi ile
ayarlanabilir (strlict girisindeki konum sapma sayacinin secimi)

-Hiz kontrol modunda hiz komutu degeri 0 oldugunda, motor ¢alismayacaktir.

PCLR
Sapma sayaci

temiz

-COM- baglandidinda, konum sapma sayaci temizlenecektir.

cewL CCW surtci

kisittama

* COM- baglantisi kesilirse, CCW yonlnde slris yasaktir.strlici kisitlanir, lutfen COM- ile
baglantisi kesilebilen kablolamay yapin.
» No0.67.0 [Suriicu kisitlama segenekleri segimi] parametresinde [2: Enable CCW -drive restriction]

veya [3: Enable CW/CCW -drive restriction] segildiginde etkilidir. Baslangi¢ degeri: [0: Devre disi
birak]

-Yavaslama, No.67.1 [Siricu kisitlamasi etkinlestirildidinde yavaslama yontemi segimi]
parametresinde segilebilir. ik deger: [1: Kisa fren].

-Durdurma sonrasi durumu No.67.2 [SiricU kisitlamasi etkinlestirildiginde Durdurma kosulu igin
secim] parametresinde segilebilir. ik deger: [0: Serbest calismal]

» Parametre No.67.3 [Surlicl kisitlamasi etkinlestirildiginde Konum sapma sayaci segenegi igin

segim] konum sapma sayacini tutmak igin ayarlanabilir. Baslangi¢ degeri: [0: Tut]

cwiL CW tahrik

kisitlamasi

* COM- baglantisi kesilirse, CW yoniinde tahrik yasaktir.

» Deger CW yoni hareket araliginin disindaysa, litfen COM- ile baglantisi kesilebilen kablolamayi
yapin.

» No0.67.0 [Siriicu kisittama segenekleri segimi] parametresinde [2: Enable CW -drive restriction]
veya [3: Enable CW/CCW -drive restriction] segildiginde etkilidir. Baslangi¢ degeri: [0: Devre disi
birak]

-Yavasglama, No.67.1 [Siriicu kisitlamasi etkinlestirildiginde yavaslama yontemi segimi]
parametresinde segcilebilir




HHNE
o

ilk deger: [1: Kisa fren].

-Durdurma sonrasi durumu No.67.2 [Surtci kisitlamasi etkinlestirildiginde Durdurma kosulu igin
secim] parametresinde segilebilir. ilk deger: [0: Serbest galismal]

- Parametre No.67.3 [Sirilcl kisitlamasi etkinlestirildiginde Konum sapma sayaci segenegi igin

secim] konum sapma sayacini tutmak icin ayarlanabilir. Baglangi¢ degeri: [0: Tut]

TLSELL Tork sinin -Tork limit anahtari.
- No.144.0 [Enable/Disable Torque command limit Override] parametresinde [1:Enable] secildiginde
etkilidir.
-Agik devrede, No.147.0 [Tork komutu limiti Gegersiz Kilma 1] parametresi tercih edilir. Gug
Acikken, No.148.0 [Tork komutu limiti Gegersiz Kilma 2] parametresi tercih edilir.
PCSTAR CW baslangici - . N A
iang - No.642.0 [Dahili hiz komutu - Galisma modu] parametresi "0=Nokta tablosu" olarak ayarlandiginda
T1
etkilidir.
-PCSEL1 ila 4 nokta No. olarak belirtildiginde ve COM-'a bagdlandiginda, nokta tablo No. ve ana
konum sifirlamasi yurattlebilir.
PCSELL 1 numaral -YUrutulecek nokta No. ve ana konum sifirlamasini belirleyin.
noktanin segimi. . - - ..
No.646.3[ Nokta No.0 fonksiyon segimi] parametresinin ayarina gére
PCSEL2 2 numarali
No.0 noktasini belirleyerek, ana konum sifirama veya No.
noktanin segimi.
Nokta No. PCSEL1 PCSEL2 PCSEL3 PCSEL4
PCSEL3 3 numarall
noktanin se(;imi. 0 veya ana konum KAPALI KAPALI KAPALI KAPALI
PCSEL4 |4 numarali sifirama
noktanin segimi, 1 ACIK KAPALI KAPALI KAPALI
2 KAPALI AGIK KAPALI KAPALI
3 AGIK AGIK KAPALI KAPALI
4 KAPALI KAPALI AGIK KAPALI
5 AGIK KAPALI AGIK KAPALI
6 KAPALI AGIK AGIK KAPALI
7 AGIK AGIK AGIK KAPALI
8 KAPALI KAPALI KAPALI AGIK
9 AGIK KAPALI KAPALI AGIK
10 KAPALI AGIK KAPALI AGIK
11 AGIK AGIK KAPALI AGIK
12 KAPALI KAPALI AGIK AGIK
13 AGIK KAPALI AGIK AGIK
14 KAPALI AGIK AGIK AGIK
15 AGIK AGIK AGIK AGIK
ANA Ev konumu
( -COM- baglandiktan sonra ana konum sifilamay baslatin.
SAYFA)
sifilama
(Not1) baslangici
ORG Ev konumu P T L
- Ana konum sensori ile ana konum sifilama, ana konum sensori sinyalini girin.
sensori




Qlectric
- Polarite algilama No.646.1 [Ev konum sensoérii giris polaritesi] parametresi ile degistirilebilir. ilk
ayar COM- ve OFF'a baglanacaksa, ev konumu senséri algilanir.
VCRUNL - Dahili iz komutu | No.388.0 parametresinde "1=Trapezoid hiz komutu" segildiginde etkinlestirin. 4
latma 1
baslatma -COM-'a baglandiktan sonra motor CCW yoninde ¢alismaya baslar.
-Hizlanma/yavaslama siiresini ve hedef hizi No.390 ila N0.399.0 parametrelerinde ayarlayin. Hedef
hiz igin 8 faz vardir. Hedef hiz VCSEL1, VCSEL2 ve VCSEL3 kombinasyonu ile degistirilebilir.
VCRUN2  |Dahili hiz ki
CRU ahili hiz komutu | No0.388.0 parametresinde "1=Trapezoid hiz komutu" segildiginde etkinlestirin. 4
| 2
baslatma -COM-'a baglandiktan sonra motor CW yéniinde galismaya baslar.
-Hizlanma/yavaslama siiresini ve hedef hizi No.390 ila N0.399.0 parametrelerinde ayarlayin. Hedef
hiz igin 8 faz vardir. Hedef hiz VCSEL1, VCSEL2 ve VCSEL3 kombinasyonu ile degistirilebilir.
VCSELL |Dahili komut - N0.388.0 parametresinde "1=Trapezoid hiz komutu" segildiginde etkinlestirin. 4
secimi 1

-Hiz komutu segimi 1 ila 3 kombinasyonuna gére asagida gosterildigi gibi 8 fazin hiz komutunu

segin.

VCSEL2 Dahili komut
-N0.390 ila No.399.0 parametrelerinde hizlanma/yavaslama suresini ve hedef hizi ayarlayin.

secimi 2
Hedef hiz VCSEL1 VCSEL2 VCSEL3
\VCSEL3  |Dahili komut 1 KAPALI KAPALI KAPALI
secimi 3 2 ACIK KAPALI KAPALI
3 KAPALI ACIK KAPALI
4 ACIK ACIK KAPALI
5 KAPALI KAPALI ACIK
6 ACIK KAPALI ACIK
7 KAPALI ACIK ACIK
8 ACIK ACIK ACIK
(RESET/ Alarm silme/ -COM- ile baglant kurulduktan sonra RESET ve PCLR yiirtiliir. AT
PCLR) sapma sayacl
(Not 1) .
silme

~Kontrol modu:

P: Pozisyon kontrol modu, S: Hiz kontrol modu, T: Tork kontrol modu, rod sinyallerini girebilecegini gdsterir ve Y

Farkli kontrol modlarinda.l /| sinyalleri komut moduna gore degistirebilir. Ayrintilar icin, litfen her bir komut modu igin kullanici 1/0

konektdri CN1 terminal diizenlemelerine bakin.
Not 1) Konum belirleyici islev segimi I/O igin 1.

Sinyal adi Pin No. |igindekiler Fonksiyon
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o1 13 O1 cikigl « Paralel I/O ¢ikisi
02 14 02 cikisi » O7+, O7-, 08+ ve 0O8- diferansiyel gikiglardir.
03 15 03 cikisi « Islev, farkli kontrol modlarina ve komut modlarina gére degisir.
04 16 04 cikisi Ayrintilar igin agagidaki tabloya bakin.
05 17 05 glkl§| Kontrol Pozisyon kontrolii Hiz kontroli Tork
modu kontrol
o7+ 19 O7 cikigl +
Komuta Darbe Dahili rejenerasyon |Analog komut Dahili rejenerasyon [Analog komut
modu dalgas! komutu komutu
o7- 20 07 cikig! - komutu
o1 MBRK
08+ 21 08 cikigl +
02 SERVO
o8- 22 08 (;Ikl§| } 03 POSIN MEND (Rezerve)
04 (Rezerve) HEND (Rezerve)
05 T-LIMIT
O7+ SRDY
o7-
08+ ALM
08-
06 (OCZ) 18 Enkoder Z faz |-Enkoder Z-fazi sinyalinin acik kollektor ¢ikisi
cikis! » Z-fazi darbe genisligi ana kontrol cihazi tarafindan tanimlanamayacak kadar darsa,
bdlme ve ¢carpmayi azaltmak igin No.276.0, 278.0 [Kodlayici darbe ¢ikisi béime ve
carpma] parametresini ayarlayabiliriz. Veya darbe genisligini genisletmek icin hizi azaltin.
[Darbe genislidi] = 1/hiz / (bdlme ve carpma x2:7 ).
* Not 1)
OUT_A 36 Kodlayict A |- Gikis konumu Ana kontrol cihazina bir faz sinyali (diferansiyel ¢ikig).
fazi
/OUT_A 37 Kodlayict A |- Cikis konumu Ana kontrol cihazina bir faz sinyali (diferansiyel ¢ikis).
fazi
OUT_B 38 Kodlayici B - Ana kontrol cihazina ¢ikis pozisyonu B faz sinyali (diferansiyel ¢ikis).
fazi
/OUT_B 39 Kodlayici B - Ana kontrol cihazina ¢ikis pozisyonu B faz sinyali (diferansiyel ¢ikig).
fazi
OouT_Z 40 Kodlayici Z » Ana kontrol cihazina ¢ikis konumu Z faz sinyali (diferansiyel gikis).
fazi * Not 1)
/OUT_Z 41 Kodlayici Z » Ana kontrol cihazina ¢ikis konumu Z faz sinyali (diferansiyel gikis).
fazi » Not 1)

Not 1) Z-faz1 darbe genisligi: Enkoder ¢oézlniirligi x Bolme ve carpma (Parametre No.276.0/N0.278.0) ve motor hizi. Z-faz darbesi ve A-faz

darbesi ayni anda ¢ikar.
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Tablo 8.7.3 1/0 ¢ikis sinyali

 Ayrintilar i¢in, bu tablodaki MEND ve T-LIMIT islevlerine bakin.

Sinyal igindekiler Fonksiyon Kontrol modu
adi P S T
. . N o (0] (0]
MBRK Fren serbest -Elektromanyetik fren serbest birakildiktan sonra, COM ile baglantit KAPALI olmalidir.
SERVO Servo durumu -Servo ACIK durumdayken COM:- ile baglanti KAPALI durumdadir. © © ©
POSIN Konumlandirma [-Konumlandirma tamamlandiktan sonra COM- ile baglanti KAPALI olur. o - -
tamamlanmasi
N . - o o (0] o
SRDY Servo hazir -Servo hazir oldugunda KAPALI. Ana devrede voltaj oldugunda ve alarm olmadiginda servo ACIK
olabilir
ATV Alarm durumu -Alarmlarda agik devre ve gii¢ KAPALI. Gl¢ ACIK oldugunda kapali devre. O
TLIMIT Tork sinirn - Motorun ¢ikis torku sinirliysa, COM- ile baglanti kapatihr. ©
-"Tork limit durumu ¢ikis modu segimi "ne gore ¢ikis kosulunu segin.
MEND . S . N . . A
Eylemin -Nokta tablosu, iletisim ve ana konum sifilama eylemi tamamlandiginda ve bir sonraki adim - -
tamamlanmasi baslayacaginda, COM- ile baglanti kapali devre olur.
-Gl¢ KAPALI konumdayken kapali devre.
HEND . . . . A
Ev konumu -Ana konum sifirlama igslemi tamamlandiktan sonra COM- ile baglanti kapali devre olur. Ana konum - -
sifirama kayboldugunda veya ana konum sifirlandiginda, COM- ile baglanti agik devredir.
tamamlama
(PM1) 5 ) . _— e s . I
Nokta No. Ozel I/O ayari tarafindan tahsis edilen gikis sinyaline gére "Pozisyon kontroli/ Dahili rejenerasyon
Not 1)
Cikti 1 komutu zellestirilmis 1).
(PM2) Nokta No. -Nokta NO'nun baslangicini veya sonunu gikti olarak ver...
Not 1) Cikis 2 -No0.644.0 "Nokta" parametresinin ayarina gére Nokta No.nun zamanini ve icerigini segin.
(PM3) Nokta No. “Nokta No. ¢ikis yontemi".
Not 1)
Cikis 3 -Sirlcu glg kaynagi ACIK ve servo KAPALI oldugunda agik devre (Nokta No. 0), ana konum
sifirlama.
PM1 PM2 PM3 Icindekiler
KAPALI KAPALI KAPALI Nokta No.0, 8 ve benzeri
AGIK KAPALI KAPALI Nokta No. 1,9
KAPALI AGIK KAPALI Nokta No.2, 10
AGIK AGIK KAPALI Nokta No.3, 11
KAPALI KAPALI AGIK Nokta No.4, 12
AGIK KAPALI AGIK Nokta No.5, 13
KAPALI AGIK AGIK Nokta No.6, 14
AGIK AGIK AGIK Nokta No.7, 15
(MEND/ » R . I s . . A
Eylem -Ozel 1/0 ayari "Pozisyon kontroli/ Dahili rejenerasyon komut segimi 1" tarafindan tahsis edilen
TLIMIT) o
tamamlandi/ cikis sinyali.
Not 1)
Tork siniri * MEND veya T-LIMIT ACIK ise, COM:- ile baglanti kapali devredir.

* Kontrol modu:
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P: Konum kontrol modu, S: Hiz kontrol modu, T: Tork kontrol modu, farkli kontrol modlarinda [ ) ve ra.

[ 4]

sinyallerini girebilecegini gosterir. sinyalleri komut moduna gore degistirebilir. Ayrintilar icin, litfen her bir komut

modu igin kullanici 1/0 konektdri CN1 terminal diizenlemelerine bakin.
Not 1) Konum belirleyici islev segimi I/O igin 1.

Tablo 8.7.4 Ayrilmis pinler

Sinyal adi Pin No. icindekiler Fonksiyon

NC1 23 Ayriimig - Ayrilmis (Baglantisiz)
SP1 24 Ayriimis -

SP2 25 Ayriimig -

A_TRQ 34 Ayriimig -

A_GND 35 Ayriimig -

NC2 46 Ayriimig - Ayrilmis (Baglantisiz)
SP3 46 Ayriimis -

SP4 48 Ayriimis -

8.8 Ayarlama

Tablo 8.8.1
Otomatik ayarlamadan 6nce, tehlike 6nleme, aninda Beklenmedik dengesiz ¢alisma ve ¢ok fazla darbenin
0 durdurma ve darbe azaltma gibi glivenlik 6nlemlerini neden oldudu yaralanma ve kazalari 6nlemek igin.
B uygulayin.

Otomatik ayarda, servo motor hizlanma/yavaslamadan [Beklenmedik dengesiz calisma ve ¢ok fazla darbenin
0 daha dislk hizda calisacaktir. Glvenli bir sekilde neden oldudu yaralanma ve kazalari 6nlemek igin.
calisabilecegini onayladiktan sonra, hizlanmayi /

yavaslamayi kademeli olarak iyilestirin ve ayarlayin.

Asagidaki durumlar otomatik ayarlama igin uygun olmayabilir.
-Atalet gok kiiglk veya gok buylik ya da yuk ataleti cok fazla degisiyor.
» Mekanik sertlik cok distik

-Hiz ¢ok dusuk (300r/dak veya daha az) ve hizlanmal/yavaslama yavas.

» Dengesiz yik ve surtinme ¢ok buyiik veya tork ¢cok blyuk veya gok kiguk

Bu durumda, lttfen atalet oranini hesaplanan degere gore ayarlayin.

Gurdlta ve titresim, tahmini yik karakteristigi servo ACIK veya kontrol kazanci seviyesi degisikliklerinde yerlesmeden 6nce
meydana gelebilir.

Yerlestikten sonra hata kaybolabilir. Kaybolmazsa, asagidaki 6nlemleri uygulayin.

« Kontrol kazang seviyesini azaltin

-Mekanik cihazda hesaplanan dedere gore atalet oranini ayarlayin.
8.8.2 Basit ayarlama
Parametre agiklamasi
i1 Atalet durumu segimi (sadece pozisyon kontrol modu igin)
Atalet durumunun karakteristigi Tablo 8.8.2 ve Sekil 8.8.1'de gosterilmistir. Cihaz ylik karakteristigine gore segin.
1: Agir yiki kontrol etmesi gereken cihaz veya yiikiin gok degistigi cihaz veya disuk sertlikteki cihaz (stabiliteye vurgu) icin

uygulanabilir.
126
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2: Standart ayar
3: Hafif ylikli ayarlamasi gereken cihaz igin uygulanabilir (yakinsamaya vurgu)

Tablo 8.8.2 Atalet durumunun ayar degeri ile karakteristikler arasindaki uygunluk

Ayar degeri igili yik degisiminin kararlihg Yakinsama orani Sabit hizda konum sapmasi
1 Gugla Yava Kuguk
$
2
3 Zayif Hizli Biiyik

Atalet durumu

Pozisyon sapmasi

4 Hiz komutu

Sekil 8.8.1 Atalet kosuluna gére konum sapmasinin yakinsama farki

':.';:Kontrol kazang seti secimi
u Parametre No.113.0 (konum kontroli) ve No.129.0 (hiz kontroll)

Kontrol kazanci seti, kontrol kazanci 1, kontrol kazanci 2 ve integral kazanci parametrelerini ayni anda degistirmek icindir.
Ayar deg@eri daha buyikse, ilgili komutun izlenebilirligi daha iyi olur, parazit yaniti daha ylksek olur ve ayar suresi kisalir. Ayar
degeri gok buylkse, servo titresebilir. Servonun titresmedigi durumda yaniti uygun sekilde ayarlayin. Baglangigta daha kuguk
ayar degerini ayarlayin, ardindan islemi onaylarken degeri yavasga artirin.
750W veya daha diistik modeller i¢in 10, 20, 30 arasindan segim yapin.
1kW veya daha fazla modeller igin 5,10,15 arasindan segim yapin.

K *Otomatik ayar modu
Parametre N0.110.0

Yatay eksende dengesizlik olmamasi durumunda 1'i (standart mod) segin. Dengesizlik oldugunda 2'yi (Dengesiz mod) segin.

» Otomatik ayarlama icin prosedurler

Tablo 8.8.3 Otomatik ayarlama igin prosediirler

Adimlar Operasyon
1 Tum kablo baglantilarinin dogru oldugundan emin olun.
2 Sdricuye kontrol giict saglayin (Not 1)
3 Sdricunin ana devresini ACIN (200VAC)
4 Sdrictnin SVON girisi ACIK, motor uyarmaya baslar. (11 ve COM - bagli)
5 Motor, Ust kontrolor tarafindan verilen komut darbesine gore disik hizda caligir.
6 Otomatik ayarlama igin lUtfen asagidaki yontemleri izleyin.
Set paneline gore yéntemler [Tablo 8.8.4 otomatik ayarlama (ayar paneli ile)]

Not 1: 750W veya daha disiik modeller igin kontrol giic kaynadi harici 24V DC ile saglanir. 1kW veya daha fazlasi
dahili olarak saglanir. Béylece 1 kW veya daha fazla modellerin kontrol gli¢ kaynagi, ana devre AC gliclinii agarak
veya keserek ACIK veya KAPALI olabilir.

11
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Ayar paneli ile

Tablo 8.8.4 Otomatik ayarlama (Ayar paneli ile)

Ekran ve galistirma

Aciklama

ilk ekran.

bes kez basin

Ayar paneline gegin.

Otomatik ayar moduna gegme

FP_TURE

bir kez basin

Otomatik ayarlama moduna girin

P.MLP

Atalet durumunu degistirmek igin"-" ,Z]E] digmesine basin. Atalet kosulunu ayarlamakicin

digmesine basin (titresimden ACIK'a). Geri ddnmek igin digmesine basin.

| A I bir kez basin

Parametre ekran degisikligi.

BEBSEE

Kontrol kazancini degistirmek igin"-.' ,EE] dugmesine basin. Kontrol kazancini ayarlamak

igin"-.' digmesine basin (titremeden ACIK'a). Geri ddnmek igin digmesine basin.

Dikkat edilmesi
gereken noktalar

Ayarlama sirasinda titresim olusursa, ayar degerini titresim olmayacak

sekilde azaltin.

[A] ikikezbasin

Parametre ekran degisikligi.

HEEEHY

Otomatik ayari degistirmek igin\'-" ,ZIE] digmesine basin. Otomatik ayari ayarlamak igin

digmesine basin (titremeden ACIK'a). Geri donmek igin digmesine basin.

® digmesine bir kez basin

Parametre ekran degisikligi.

Gergek zamanl otomatik ayarlamanin kullanilip kullaniimayacaginin segimi

P_IUEn

bir kez basin

Gergek zamanl otomatik ayarlamanin kullanilip kullaniimayacaginin segimi

FOOOOO

Parametrenin ayar degerini gortntuler.

ilk deger: "0". Degistirilebilen rakam yanip sénecektir.

| & I iki kez basin

Ayar degerini degistirmek icin YUKARI diigmesine basin.

FOOOOC

"2"=Seg [atalet orani + s6nimleme orani]

Parametre RAM'i slirmek igin ayarlandiginda, rakam titremeden ACIK'a degisecektir.

bir kez basin
Otomatik ayarlama ayni anda baslar.
. Parametre segimine geri donun.
bir kez basin
bir kez basin Gergek zamanli otomatik ayarin kullanilip kullaniimayacagdini segme ayar degerini goriinttler

FOOOOC

Parametrenin ayar degerini gortntiler.

Ayar degeri: 2. Degistirilebilen rakam titreyecektir.

2 bir kez basin

Ayar degerini degistirmek igin ASAGI diigmesine basin.

"0" = [Gergek zamanl otomatik ayarlamayi devre disi birak] segin

FOOOOD

bir kez basin

Parametre siriicii RAM'ine ayarlandiginda, rakam titremeden ACIK'a degisecektir.

Bu sirada otomatik ayarlama durur.

bir kez basin

Parametre segimine geri déniin.

™ U¢ kez basin

Parametre ekranini degistirin.

Donocon

Kontrol kazang seviyesini degistirmek icin “ diigmesine basin. Degeri degistirmek iginZ]E]

basin

12
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Ayarlamak igin digmesine basin (titremeden ACIK'a).

Dikkat edilmesi gereken noktalar istenilen yaniti elde etmek igin kontrol kazang
seviyesini tekrar ayarlayin.
Otomatik ayarlama tamamlanir ve ayar paneli moduna gegilir.

adresine iki kez basin

SALE_P

adresine bir kez basin

fr_End

Parametre kaydetme moduna gegin.

Parametre EEPROM'a kaydedilir. ((SAVE_P] igindeki [P] yanip sdnecektir.)

Normal tamamlama.

8.8.3 Ince ayar
“1’)Kontrol seviyesi ayari
No.114.0 kontrol seviyesinin (konum kontrolli) ayarlama yéntemi asagida gdsterilmistir.
Kontrol seviyesi, kontrol kazanci 1 ve kontrol kazanci 2 kombinasyonunun degistirdigi parametredir.
Kontrol seviyesinin artiriimasi, daha iyi komut izlenebilirligi elde edilmesine ve ayar siresinin kisaltiimasina yardimci olabilir. Ayrica tepki de
iyilesmistir. Daha yuksek olursa titresim olusabilir. Lutfen titresim yokken gerekli yanita ayarlayin.
Ayrica, [Kazang FF kompanzasyonu 1 (Konum kontroli) (No.117.0)] daha yiiksek ayarlanir ve kontrol seviyesi iyilestirilirse asim meydana
gelir. Asmayi énlemek icin, [Kazang FF kompanzasyonu 1 (Konum kontroll) (No.117.0)] deg@erini dusurdikten sonra kontrol seviyesini

ayarlayin.

Kontrol seviyesi

Yikseke—— Diisitk

Pozisyon sapmasi

hecmdececdencdec e c el a

Hiz komutu

Sekil 8.8.3 Kontrol seviyesine gore ayarlanan konum sapmasi yakinsama farki

_ Zintegral kazang ayari
Integral kazang (konum kontrolli) (Parametre No.119.0) ayarlama yontemi asagida gosterilmistir.
integral kazancinin artinimasi, siirtinme veya yiik degisiminin neden oldugu yakinsama Uizerindeki etkiyi azaltabilir ve ayar siiresini

kisaltabilir. Ancak daha ylksekse titresim olusabilir. Litfen titresim yokken gerekli yanita ayarlayin.

13
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Sekil 8.8.4 Integral kazanci tara um sapmasi

yakinsama farki
4 Kazang FF telafisi 1 ayari

Kazang FF kompanzasyonu 1 (Konum kontrolii) No.117.0'in ayarlama ydntemi asagida gosteriimistir.
Kazang FF kompanzasyonu 1 daha ylksekse, ayar siiresi daha kisadir. Ancak ¢ok yliksekse, asma meydana gelebilir. Litfen

asim olmamasi igin gerekli yanita ayarlayin.

Kazanc FF telafisi 1

Yuksek ¢ > Diisiik

Pozisyon sapmasi

e B e e S

Hiz komutu

Sekil 8.8.5 Kazang FF telafisi 1 tarafindan ayarlanan konum sapmasi yakinsama farki
©Gain FF telafisi 2 ayari
Kazan¢ FF kompanzasyonu 2 (Konum kontrolii) No.118.0'in ayar yontemi asadida gosterilmistir.

Lutfen dogru atalet oranini ayarlayin. Ayar degeri 10000 ise, konum sapmasi en azdir.

14
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Deger 10000'den fazlaysa, konum sapmasi negatif tarafta olacaktir (asiri telafi).
Daha diislik ¢ézunirliikte daha blyiik deger ayarlanirsa, ¢alisma giirliltiisi daha yliksek olacaktir. Calismadaki konum

sapmasinin bagka bir sorunu yoksa, ayar degeri O olabilir.

T T T
Disik | /1 ‘—Lt-llzkomutu |
_______ .y ) 0 XI
Y/ i i
g fess /A - D
£ : 110000 H\
L S R i R, SRR
S | vYiksek | 112000
S | ¥ i
§ oo e fimnes
5 | | 1
-------- e e SRR
] ] |
1 ] 1
1 I 1
Zaman

Sekil 8.8.6 Kazang FF telafisi 2 tarafindan ayarlanan konum sapmasi yakinsama farki
8.8.4 Titresim azaltma ayari
:-:::Dijzgijnlegtirici filtre igin titresim azaltma ydntemleri
Konum komutu yumusatma filtresi 1 (N0.66.0)] ve [Konum komutu yumusatma filtresi 1 Movi ortalama sirasi (No.80.0)] igin
ayarlama ydntemi asagida gosterilmistir.
Konum komutu yumusatma filtresi 1 (No.66.0)] 6desini "1" olarak ayarlayin ve [Konum komutu yumusatma filtresi 1
Hareketli ortalama sirasi (N0.80.0)] 6gesini titresim gevrim sliresi ile hesaplanan degere ayarlayin. Deger ne kadar biyik
olursa virgiil gecikme siiresi de o kadar uzun olur.
Formul: Parametre No.80.0 ayar degeri=Titresim ¢evrim siresi [s] *6, 250 (750Wveya daha az)
Parametre No.80.0 ayar degeri=Titresim gevrim siresi [s] *5, 000 (1Kw veya daha fazla)
Bu 6rnekte, titresim dongu siresi 39 ms'dir ve ortalama siparig 6250X0'dir. 039=243.
Gecikme bagi 243X0'dir. 16ms=38. 88ms.

T T T
g 1 1
i 1 1
------- R 0 PV PO | (—
_ i i 39msec |
| 1 !
LI 3 [ e (I 4 o U
£ T T 1
S 1 | ] 1
© 1 ] ]
L 3 Seseteeee 5 S SR y 5 RESSREOENES 5N fcaccnned
c | T ]
o 1 \ ¥ 1
> i A 1
2 _______ = RS RS | S Wl 0. X e e
1 \ /1 '
° i 1 1
o i ' 1
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Sekil 8.8.8Pozisyon sonrasi komutu yumusatma filtresi 1 ayari
“Z'Centik filtre igin titresim azaltma ydntemleri
Tork komutu gentik filtresi igin ayarlama yontemi No.160.1, 168. 0, 169. 0. 170. 0 igin ayarlama yontemi asagida
gosterilmistir. Tork komutu Centik filtresi kullanilip kullaniimayacag@i segimi (No.160.1)] 6gesini "1" olarak ayarlayin ve [Tork
komutu Centik filtresi frekansi (No.168.0)] 6gesinde titresim frekansini ayarlayin. Titresim frekansi, titresim olustugunda tork

komutu gibi dalga bigiminden hesaplanir. 15
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Bosluk ¢ok biiyiik oldugunda, gentik filtresi ayarlansa bile rezonans tamamen bastirilamaz. Bu durumda, daha sig filtre
performansi elde etmek igin [Tork komutu Centik filtresi derinlik segimini (No.170.0)] artirin. Birden fazla gentik frekansi

mevcut oldugunda, gentik frekansini genisletmek igin [Tork komutu Centik filtresi genisligi segimi (No.169.0)] degerini artirin.

T (sn.) Frekans (N0.168.0)
"—me—zv—" C> F = N/T (Hz)
P » Time

Pozisyon sapma dalga seKl ’

L4
Merkez frekans F[HZ]

4
= ’ o (A[HZ] oo ¥Genislik A[Hz] / F[Hz]

[dB] orani

0dB ry >

Frekans ([Hz]
Derinlik D[dB]
Y.
v 1

Geniglik orani=[ Tork komutu Centik filtre genisligi se¢imi(No.169.0)] X0. 125
Derinlik orani=[ Tork komutu Centik filtresi derinlik se¢cimi(N0.170.0)] / 256

ErAlgak gegiren filtre igin titresim azaltma yéntemleri
Tork komutu algak gegiren filtresi No. 160 icin ayarlama yéntemi. 0. 162. 0 igin ayarlama yontemi asagida gosterilmistir.

Tork komutu algak gegiren filtre segenegini (No. 160. 0) "1" (Etkinlestir) olarak ayarlayin. Fabrika ¢ikisinda varsayilan deger
"1" (Etkinlestir)'dir. Algak gegiren filtre icin [Tork komutu 6n filtre zaman sabiti (No. 162. 0)] degerinin artirlmasi rezonansin
bastiriimasina yardimci olabilir. Ancak ¢ok fazla artirilirsa, baska titresimlere neden olacaktir.

Maksimum deger agagidaki formlle dayanmaktadir.

{0.1-0.2}

. [s] veya
{[Integral kazang¢] veya [Kontrol kazanci 1 + Kontrol kazanci 2'deki daha daha az
buyuk olan] }

8.9 Ev konumu doniisi

8.9.1 Genel Bakis

Ana konum doénisi, surticl igindeki komut ve mekanik koordinatlari koordine etme islemidir. Surticide konumlandirma
fonksiyonunu kullanirken, ana konum doénisiini gergek ihtiyaglara gére gergeklestirin.

n  Artiml sistem kullanma

Ana konum dénisi gli¢ agildiginda yapilmalidir.

s Mutlak sistemi kullanma

Gug KAPALI konuma getirildikten sonra enkoder akiiyu yedeklenir. Bu nedenle, ana konum doniist kurulumda bir
kez gergeklestirildiginde, giic ACIK konuma getirildikten sonra ana konum donisunin tekrar yapilmasina gerek

yoktur. Suriicide konumlandirma islevini kullanirken, ana konum donisinG gercek ihtiyaclara gore gergeklestirin.

8.9.2 Kablolama ve temel ayarlar

16
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Kablolama ve temel parametre ayari icin [Ek 2 SV-E3 Pozisyoner fonksiyonu] bolimine bakin.

» Ev konumu dénisiinde, Gelisiglizel pozisyon, Durdurucu ve Ev konumu DOG 6n ucu vardir ve temel sinyal olarak

Z-fazinin segilmesi durumunda kullantlir.

Ana konum dénusi kullanici I/O girisi ile baglatilabilir.

m Ana konum déniustinii Ana konum DOG 6n ucu ile gergeklestiriyorsaniz, lutfen kullanici 1/O girisini kullanin.

8.9.3 Ana konum dénisline gore tipler ve parametreler

1) Keyfi pozisyon

Temel sinyal olarak keyfi konumu kullanirken -1 kutusundaki asagidaki parametre 6gelerini kullanin.

Parametrelerin ayrintilari igin [8.9.4 Parametre agiklamasi] bélimine bakin.

Parametre ayar yontemi érnekleri igin [8.9.8 Ana konum dénlisu i¢in parametre agiklamasi] béluimine bakin.

Gelisigiizel pozisyon

2) Durdurucu

: Ch A
Ne. Parameter name Restart Unit Value setaﬁ:)gge
. 3 Temel isaret olarak Z-fazinin segilmesi | g

Base signal 1 selection for Home position 0
645.1 | Base signal 2 selection for Home position 0 ‘ -] 0
645.3 Home position Base signal 1 redW?slangK} noktasindan baz §i?yale dogru r 0
646.0 Home position return direction o (1] -l |0
646.1 | Home position sensor input polarity 0 ] 0
646.2 Home positon return Timeout option 0 ] 0
646.3  Point No.D function selection 0 -] |0
eI | [Hasm poaion detirn Tomise it oplion TStege baglrkonumdan ana konum'igin eylem segimi I
647.1 | Action at home position return completion ——————— e 1 |0

= stege bagl konumdan hiz baslatma |
648.0 Home position return Speed = o 0
649.0 Home position return Creep speed JAna konum doénlstnin hizlanma/yavaslama siresi |
650.0 Home position return Acceleration/Deceleration time 0 ‘ [ms) }0 ‘
65L0 Home position Return Shift-to-home-position quantity_—| Baz sinyalinden ev konumuna kadar olan seyahat | =
653.0 Home position return Home position data Mgsafesi ey ] ‘ 3
‘-{Ana konum 0 olmadiginda mutlak deger ]

655.0 Home position return Press detection time 17 TS| o -
656.0 Home position return Torque limit value 0 [0.1%] 0
657.0

Home position return Phase Z invalidation distanc _o [-] 0 Ll
let_ege}_bagll konumdan Z fazi algilamaya kadar olan seyahatl L

mesafesi
Sekil 8.9.1

Durdurucuyu kullanirken 53 kutusundaki asagidaki parametre 6gelerini kullanin.

Parametrelerin ayrintilari igin [8.9.4 Parametre agiklamasi] bélimiine bakin.

Parametre ayar yontemi drnekleri icin [8.9.8 Ana konum donisi icin parametre agiklamasi] bolimiine bakin.

17
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No, Parameter name Restart Unit Value

Base signal 1 selection for Home position

Change

6451 |Base signal 2 selection for Home position ———Temel §inya| Olarak Z-faz! secimi

650.0 |Home position return Acceleration/Deceleration time

6453 |Home position Base signal 1 redetection [0 [ 0 ‘ -
5450 |Home position return direction 41 Baslangi¢ noktasindan durdurucuya |

646.1 |Home position sensor input polarity |0 -1 0

646.2 |Home positon return Timeout option io '[-] 0

646.3 |Point No,0 function selection ;0 ‘[-] 0

647.0 |Home position return Torque limit option /Durdurucudan ana konuma hareket secimi

647.1 |Action at home position return compleﬁon/ __ Durdurucuya dc;gru | (1]

648.0 |Home position return Speed //’;"Ist(;;erden — PR I 0

649.0 |Home position return Creep speed i~ n — il o

6510 | Home position Return Shift-to-home-position quantity_IAna merkezden ev konumuna seyahat mesafesi

653.0 |Home position return Home posmon data —iAna konum O olmadlglnda mutlak deger

655.0 |Home position return Press detection time ——————| Durdurucunun tork limiti a gllama siiresi
|

656.0 |Home position return Torque limit value —fDurdurucunun T

657.0 |Home position return Phase Z invalidation distance ~_ | S| 0 \

\1Durdurucudan 74 ?a2| algllamaya kadar olan hareket J—

Sekil 8.9.2

3) Ev konumu DOG 6n ucu (ev konumu sensor)

Ev konumu DOG 6n ucunu kullanirken =3 kutusundaki asagidaki parametre 6gelerini kullanin.

Parametrelerin ayrintilari igin [8.9.4 Parametre agiklamasi] bélimine bakin.

Parametre ayar yontemi ornekleri icin [8.9.8 Ana konum donilisl igin parametre acgiklamasi] bélimine bakin.

’ « = »Ev konumu DOG 6n ug]

No. Parameter name Restart Unit Value

Base signal 1 selection for Home position

Change
setting

645.1 |Base signal 2 selection for Home positon ——————{Temel signal olarak Z-fazinin Segilmesi

645.3 |Home position Base signal 1 redetection ——{Sensor algllamas indan sonra yenlden algilama |
646.0 |Home position return direction Baslangi¢ noktasindan baz smyale dogru |
764611 HOfne pg;itiqn sensor ,i"puf gq!arity i |OFF/ON algilama segimi |
646.2 |Home positon return Timeout option |0 -1 0
646.2 |Point No.0 function selection 3 |0 1 0
647.0 |Home position return Torgue limit option /{gensorden ana konuma eylem segimi .. |
T T T
647.1 |Action at home position return completion __ISensér alglama hizi l
6480 |Home position return Speed 0 | [r/minl )
o ________.——iSensér algilamasindan sonra T
649.0 |Home position return Creep speed T To7TTg hid
650.0 |Home position return Acceleration/Deceleration time —ﬂt‘\na Konmmun h|z|anma/yava§la‘ma saresi . .
6510 |Home position Return Shift-to-home-position quantity ] 0
\\[ Baz sinyalinden ev konumuna seyahat mesafesi |
653.0 |Home position return Home position data T o
655.0 |Home position return Press detection time na konum 0 olmadiginda mutlak deger |

656.0 |Home position return Torque limit value ;0 ‘[0.196] IO

657.0 | Home position return Phase Z invalidation distance ———|Sensér alglamasindan Z fazina kadar olan seyahat |

Sekil 8.9.3
8.9.4 Parametre agiklamasi
Ana konum donusl parametre ayari kombinasyonu ile yapilabilir.
Ana konum dénusl asadidaki parametre kombinasyonu ile belirlenir.

- No. 645. 0: Ana konum igin temel sinyal 1 se¢imi

18
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« No. 645. 1: Ana konum icin temel sinyal 2 segimi
« No. 645. 3: Ana konum Baz sinyali 1 yeniden algilama
« No. 646.0: Ana konum dénis yonl

« No. 647.1: Ev konumu déniist tamamlandiginda
No. isim Birim

645.0 Ana konum igin temel sinyal 1 segimi -

Ana konumu belirlerken Baz sinyali 1'i segin

0 = Keyfi konum

1 =Durdurucu

2 = Ev konumu DOG frond end [ilk deger]

Mevcut konuma en yakin Kodlayici Faz Z'yi temel sinyal olarak alin, parametreyi "Arbitrary position" olarak ayarlayin. Ayarlamak

Ana konum icin sinyal 2 secimini (No. 645. 1) "Enkoder Faz Z" olarak baz alin.
No. isim Birim

645. 1 Ana konum igin temel sinyal 2 segimi -

Baz sinyali 1'i tespit ettikten sonra ana konum igin bagka bir baz sinyali (Baz sinyali 2) ayarlayin.
0 = Yok [ilk deger]
1 = Kodlayici Fazi Z
Ana konum igin Baz sinyali 1 secimi (No. 645. 0) "Ana konum DOG yaprak ucu" olarak ayarlandiginda ve Baz sinyali
2 "Enkoder Faz Z" i¢cin Ana konum segimi, Ana konum DOG 6n ucunu tespit ettikten sonra, Ana konum dénus Faz Z gegersiz

kilma mesafesini (No0.657.0) hareket ettirin, ardindan Ana konum i¢in Enkoder Faz Z'yi ayarlayin.

No. isim Birim

645. 3 Ana konum Baz sinyal 1 yeniden algilama -

Yeniden tespit segimi, Ev konumu DOG yaprak ucu Ev konumu dénus Hizi tespiti tarafindan tespit edildiginde [Ev konumu
doénis Surinme hizi'nda geri dondikten sonra yapilabilir. Ana konum temel sinyalinin algilama dogrulugunu artirmak igin Ana
konum doénls Suriinme hizini daha dusuk bir degere ayarlayin.

0 = Devre Disi Birak (ilk deger)

1 = Etkinlestir

Yalnizca [Ev konumu igin temel sinyal 1 segimi] ayarinin "2= Ev konumu DOG 6n ucu" olarak ayarlandigi durum igin gegerlidir.
"1= Etkinlestir" olarak ayarlanirsa, ana konum hizi ana konum DOG 6n ucunu algiladiktan sonra geri doniin ve ana konum DOG
6n ucuna doniin. Ana konum siriinme hizi ana konum DOG 6n ucunu algilar.

Ana konum dénisiiniin baslangig noktasi, ana konum dénustindeki kullanici giris I/O'sunun ORG sinyaline bagdh olan ana
konum sensoriinin dahili veya harici tarafindan degerlendirilir.

Ayrintilar igin, [8.9.5 Ev konumu sensori ¢ikisi] bélimiine bakin.
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> Ana konum doniis yonii

Ev konumu DOG sensoérii
U T | || Ev konumu
-« I~ doniis hizi
Ev konumu doniisii
/ ----- === Sirinme hizi
/
!
\ rl Pozisyon
/ /
/
Sekil 8.9.4 Ana konum Baz sinyal 1 yeniden algilama
No. isim Birim
646.0 /Ana konum dénus yoni -

Ana konum dénus baz sinyali 1 yénunu

ayarlayin

0 =CCW [llk deger]

1=CW

1) Anakonum baz sinyali 1'in "Keyfi konum" olmasi kosuluyla.

Ana konum igin Temel sinyal 2 se¢imi "1=Enkoder Faz Z" olarak ayarlandiginda, Enkoder Faz Z'nin galisma yonu

algilanabilir, yani ana konum temel sinyali ana konum hareket mesafesi yoniinde hareket eder.

—— P Ana konum déniis yonii

Kodlayici |
Faz Z
@ Bagla —_— 1 Makine
ngic -
@Biti§ Makine —
>

Ev konumu seyahat mesafesi

Sekil 8.9.5 Ana konum donus yoni (Keyfi konum)

2) Ana konum baz sinyali 1'in "Durdurucu" olmasi kosulu altinda.

Ana konum dénisiiniin basladidi galisma yonu.

Ana konum igin Temel sinyal 2 segimi "1=Enkoder Faz Z" olarak ayarlandiginda, yon enkoder faz Z algilamasinin tersidir. Sekil
8.9.6, Faz Z algilandiktan sonra ana konum hareket mesafesini ayarlama 6rnegidir. Ana konum temel sinyalinden ana konum

hareket mesafesini hareket ettirme yonu tersidir.':-‘—-étart'tan (ev konumu donisi baslar) ev konumu dénis yoni & Stopper'in

tersidir, 'den 22" Ende (ev konumu doniist tamamlanir) olan yoénin tersidir.
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——pAna konum déniig yénii

Durduruc

Kodlayici
Faz Z | I

C]_: Ba§I | Makine
angi
¢

(Z'stopper Makine

\ 4

= Makine

Citis

<>

Ev konumu seyahat mesafesi

Sekil 8.9.6 Ana konum dénus yoni (Durdurucu)
3) Ana konum temel sinyali 1'in "Ana konum DOG yaprak ucu " olmasi kosuluyla.
Yoni Ev konumu DOG sensdrii 6niinden Ev konumu DOG 6n ucuna ayarlayin.
Ana konum dénusiniln baglangi¢ noktasi ana konum DOG sensériinin éniindeyse, ana konum donulsi basladiktan sonra
calisma yonudir. Baglangig noktasi ev konumu DOG sensériiniin igindeyse, otomatik olarak ev konumu dénusinin ters
yoninde hareket eder. Ev konumu DOG sensériinden disari hareket ettiginde, ev konumu DOG 6n ucu algilanabilir.
Ana konum igin Temel sinyal 2 se¢imi "1=Enkoder Faz Z" olarak ayarlandiginda, yén enkoder faz Z algilama yondi ile aynidir.
Sekil 6.9.4, Z fazi algilandiktan sonra ev konumu hareket mesafesinin ayarlanmasina érnektir. Ev konumu temel sinyalinden
ev konumu hareket mesafesine olan yon, ev konumu dénistiniin baslangig noktasi ev konumu sensériniin iginde oldugu icin
burada ayarlanmalidir. Bu, ®Baslangi¢ (ev konumu baslangici) ile ® Ev konumu sensori algilama (Ev konumu DOG 6n ug
algilama) ve ® ile ®Son (Ev konumu donusli tamamlama) arasindaki yonddr.

Ana konum baz sinyalinden ana konum seyahat mesafesine olan yén.

— p Anakonum déniis yonii
Ev konumu sensoru
Kodlayici 1
Fazz
@Ba§la ————— Makine
ngi¢ >
Makine
@ Ev konumu sensérii algilama >
@ Bitis Makine —]
N
~
Ev konumu seyahat mesafesi
Sekil 8.9.7 Ana konum donus yoni (ana konum DOG 6n ucu)
Hayir. isim Birim

646.1 Ev konum sensori giris polaritesi -

Ana konum sensori giris polaritesini kullanici 1/0 ORG ile
ayarlayin

0 = KAPALI oldugunda, Ev konumu DOG 6n ucunu algilar [ilk
deger]

1 = AGIK oldugunda, Ev konumu DOG 6n ucunu algilar
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"0" segildiginde, ana konum sensoériinii ORG ve COM- arasindaki agik devrede tespit edin.

"1" secildiginde, ORG ve COM- arasindaki kapal devrede ana konum sensorinu tespit edin.

"0" segildiginde (KAPALI oldugunda, Ana konum sirlicii 6n ucunu algilar)

Kapal
apali devre AC'K

giris
ORG Aclk devre Eﬁ? __________________ 1
Evekonumu-sensoril
"1" segildiginde (ACIK oldugunda. Ana konum siriicii 6n ucunu algilar)
ans Kapall devre AQ'K
ORG Agcik devre E@p
| I - == EV kONUAWI-S€ASOFH — — = — —

Sekit-8-9-8-Ev-kormummusensorirgirts potaritest

No. isim Birim

646.2 Ev konumu dénilisi Zaman asimi segenegi -

Etkinlestir/Devre digi birak Ev konumu dénlst Zaman asimi.

0 = Devre DigI Birak

1 = Etkinlestir [Ik deger]

islev garpigmaya karsilik gelir.

"1 =Etkinlestir" segildiginde, ana konum dénusi basladiktan sonra gegen sireyi sayin. Ana konum doéniis zaman asimi

(N0.659.0) aslilirsa, "Konum komutu tagsmasi/ana konum donis hatasi” alarmi olusur ve servo baglantisini keser.

No. isim Birim

646.3 Nokta No.0 fonksiyon secimi -

Nokta No.0'in segilmesi ve kullanici I/O CW girisi islevi PCSTART1'i baslatir.
0 = Ana konuma déniis [ilk deger]

1 = Nokta tablosu galismasi

"0 = Ana konuma doén" olarak ayarlandiginda, ana konum dénusi baglar.

"1 = Nokta tablosu galismasi" olarak ayarlandiginda, 0 numarali noktanin g¢alismasi baslar.

Bu parametre, 1/0'da HOME ana konum girisi olmadiginda ana konum dénuisiinu baslatmak igin kullanilir.

No. isim Birim

647.0 Ana konum donilisl Tork sinir segenegi -

Bu, ev konumuna doniste garpismaya karsi giivenlik islevidir.

Ana konum doénis Tork limitini Etkinlestir/Devre Disi Birak. Parametre No.656.0'da ana konum donis tork limiti degerini
ayarlayin.

0 = Devre disi birak [ilk deger]

1 = Etkinlestir
Ancak, ana konum igin temel sinyal 1'de "Durdurucu” segildiginde (No. 645. 0), bu ayarla ilgili degildir. Durdurucuya giden tork

sinir degeri Ana konum donis tork sinir degeridir (No. 656. 0).

No. isim Birim

647.1 Ev pozisyonunda hareket donlis tamamlama -

Ana konum déniisii tamamlandiginda bir eylem segin.
0 = Hareket yok [ilk deger]

1 = Hareket
"Hareket yok" secildiginde, ana konum i¢in temel sinyal algilandiktan sonra, durmak igin yavaslama ve ana konuma dénus tamamlanir.
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"Hareket" segildiginde, ana konum igin temel sinyali algiladiktan sonra, durmak igin yavaglayin ve ayarlanan parametreye gére

konumlandirma iglemini gergeklestirin.

No. Isim Birim

648.0 Ev konumu dénus hizi rpm

Ana konum dontg Hizini ayarlayin.
[Ayar arahgi] 1 ila motorun maks. hizi

[ik deger] 500

Hiz' 4
_______ Ev konumu déniis hizi
(N0.648.01
! ) Ev konumu doniigii
e o ———====—Hizlanmalyavaglama siiresi
e e ,/ (M0.650 m
P /7 Ana konum doniisii
\~—7“~—=——Siiriinme hizi
» (No.649.0)
KAPALI  |ACIK KAPALI
—_— Zaman
|Ev konumu geri déniig HAPAT
Sinyali
Anakonum igin Agl AP
temel sinyal 1 K AL}
Anakonumigin KAPALI AQ| KAPA
temel sinyal 2 K 1]
Sekil 8.9.9 Ana konum donus hizi
No. isim Birim
649.0 Ana konum donlsi Surinme hizi rpm
Ana konum Baz sinyal 1 algilamasindan sonra Suriinme hizini
ayarlayin.
[Ayar arahgi] 1 ila motorun maks. hizi
[llk deger] 10
No. isim Birim
650.0 Ana konum donilisli Hizlanmal/yavaslama siresi ms/1000rpm

Ana konum doénusi igin Hizlanma/Yavaslama siresini ayarlayin.

Hizlanma siresini 0 ila 1000 rpm hiz arasinda ve yavaslama suresini 1000 ila O rpm hiz
arasinda ayarlayin.

[Ayar aralidi] 0-5, 000
[ilk deger] 30

No. isim Birim

651.0 /Ana konum Donilis Ana konuma gegis miktari Kumanda Unitesi (Not 1)

Baz sinyalinin algilandigi konumdan ana konuma kaydirma miktarini ayarlayin.

Ana konum temel sinyali 1'de (No. 645. 0) "1: Durdurucu" digindaki durumlarda, temel sinyal ana konuma (No. 646. 0)
kaymaya baslar. Ana konum kaydirma miktarina gére geri doner (No. 646. 0).

Ana konum temel sinyali 1'de "1: Durdurucu” ayarlanirsa, ana konuma gegis ve ana konum doniisii (No. 646. 0) arasindaki
yon tersidir.

[Ayar araligi] 0-1,000, 000, 000

[ilk deger] O[komut birimi]

No. isim Birim
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‘651.0 /Ana konum dénusi Ana konum verileri Kumanda birimi (Not 1)

Ana konum déniisli tamamlandiginda bir konum ayarlayin.
Ana konum dénuisii tamamlandiginda, ayar dederini ana konum dénusiinin ABS konum geri bildirimine degistirin.
[Ayar arahgi] -1,000, 000, 000-1,000, 000, 000

[ilk deger] O [komut birimi]

No. isim Birim

655.0 Ev konumu déniist Baski algilama siresi ms

Durdurucuya basiimasindan ana konum dénusiiniin algilanmasina kadar gegen sireyi ayarlayin.
Bu parametre, ana konum igin temel sinyal 1 (No.645. 0) "Stopper" olarak ayarlandiginda gegerlidir.
[Ayar aralidi] 5-1,000

[ilk deger] 100[ms]

No. isim Birim

656.0 /Ana konum donusi Tork sinir degeri 0.1%

Ana konum dénisi sirasinda Tork sinir degerini ayarlayin

Bu deger, nominal torka oran olarak olgulur.

Bu deger, ana konum igin temel sinyal 1'de 'Durdurucu’ segildiginde durdurucuya basmanin tork sinir degeridir.

Ana konum déntisi Tork limiti segeneginde (No. 647. 0) "Etkinlestir" secildiginde, bu parametre ana konum dénusiinde
carpismaya karsi giivenlik 6nlemidir.

[Ayar arahgi] 10-3, 000

[ilk deger] 500 %0. 1]

No. isim Birim

657.0 Ana konum donlisli Faz Z gegersiz kilma mesafesi Kumanda Unitesi (Not 1)

Ana konum igin Temel sinyal 1'in algilandigi konumdan Faz Z algilamanin basladigi konuma kadar bir mesafe ayarlayin.
[Ayar aralidi] 0-1,000, 000, 000

[ilk deger] O[ komut birimi]

No. isim Birim

659.0 Ev konumu doniist Zaman agimi Siresi 10ms

Ev konumu donlis Zaman Asimi Siresini ayarlayin.

Bu parametre Ana konum donls Zaman asimi segenegdi (No. 646. 2) "Etkinlestir" olarak ayarlandiginda gegerlidir: Etkinlegtir"
olarak ayarlandiginda gecerlidir.

[Ayar aralidi] 0~60, 000

[ilk deger] 60, 000[ 10ms]

Not 1) Komut birimi [komut bélme ve ¢arpma (pay) (No. 34. 0)] , [komut bélme ve ¢carpma (payda) (No. 36. 0)] ve kodlayici

birimi ile elde edilebilir.

[ No.36.0]
[Komut Birmil unit] =~ ——————— X [ Kodlayici birimi ]
[ No.34.0]
Komut birimi 131,072ppr kodlayici birimi tarafindan alinabilir.
Ornegin, parametre No. 34. 0 parametresi 32, 768, No. 36 olarak ayarlandiginda. 0 2.500 olarak ayarlandiginda, komut birimi
10.000ppr olacaktir. Komut bélme ve ¢carpma orani 1 kat veya daha az oldugunda, ana konum dénus hizi ana konum
doénisiinde (No. 648. 0) ve ana konum donis striinme hizinda (No. 649. 0) ayarlanan hiza ulasamaz.
8.9.4 Kullanici G/C agiklamasi
Giris

Kapali devrede COM-'ye baglandiginda ACIK; agik devrede COM-'ye baglandiginda KAPALI.
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1) PCSTART1 CWstart (6 pin)

Ana konum dénusini baslatmak igin PCSTART1'i (6 pin) kullanin

PCSELA1... icindeki Nokta No. igin "0" degerini beiitin. 4 kullanici 1/0O'sunda, PCSTART1 ana konum dénlistnii baslatmak icin
acik devreden kapali devreye geger.

2) PCSELL1... 4 nokta No. segimi (7-10 pin)

Nokta No.0 islev segimi] ( No. 646. 3) 6gesini "0: ana konum donisi" olarak ayariayin.

Ana konum dénusiini PCSTART1 ile gergeklestirirken, PCSELA1... igindeki Nokta No. igin "0" belirtin. 4 kullanici 1/O'sunda

belirtin.

Esgyalar Kullanici G/G GIC durumu
Sinyal adi

»—< 0
Nokta No.

PCSEL1...4 Girig - -

secimi
ACIK I I
cw iis  [KAPALL|[ €
baslangici PCSTART1 Girig 0 2
t
Not: C: kontak kapali devre, O: kontak agik devre
Sekil 8.9.10 Ana konum dénlisunin baglangici (PCSTART1)
3) Anakonum geri donius baslangici (Pozisyoner 1/0 6ge 1'e ayarlandiginda gecerlidir).
Bu parametre, konumlandirici I/O 6desi 1'e ayarlandiginda
gecerlidir. (Oge 1'in ayari igin, [Ek 3 SV-E3 6zel I/0 ayari] bélimiine
bakin) Ev konumu déniist EV agiktan kapamaya dogru baslar
Esyalar Kullanici 10 G/C durumu
Sinyal adi
Ev ACIK
pozisyonu |, . KAPALI |C l
doniis "EV Girig A \
basglangici o
t

Not: C: kontak kapali devre, O: kontak agik devre
Sekil 8.9.11 Ana konum dénusiinin baslangici (HOME)
4) ORG ana konum sensorii (11 pim)

Ana konum senso6ri tarafindan ana konum donusi oldugunda ana konum sensori sinyalini girin.

Ayari asagidaki gibi yapin:

[Ev konumu icin temel sinyal 1 segimi] (No. 645. 0) : 2 = Ev konumu DOG yaprak ucu

[Ev konum sensorii giris polaritesi] (No. 646. 1) : (Her iki polarite de uygundur)

Ana konum sensori girig polaritesinin ilk ayari, COM- ile ACIK'tan KAPALI'ya baglandiginda ana konum sensoéri sinyalidir.
Cikti

Kapali devrede COM-'ye baglandiginda ACIK; agik devrede COM-'ye baglandiginda KAPALI.

1) HEND ana konum déniis tamamlama (16 pim) (Not 1)

Ana konum dénisii tamamlandiginda ACIK olacak sekilde degistirin. "Enkoder sistemi secimi* (No. 257. 0) i¢in "Mutlak sistem"
segildiginde, ana konum doéniisii tamamlandiktan sonra strlcuye bir sonraki sefer gli¢ verildiginde ana konum doéniisiniin

yapilmasina gerek yoktur.

Asagidaki durumda sHenD KAPALI olacaktir:
a) Ev konumuna doniis strrecinde



b) Ana konum dénusiinde HEND ACIK hale gelmeden énce kesilir

Ana konum dénusl asagidaki durumlarda kesilir.

. Servoyu ana konumda KAPALI konuma getirin islemi ile geri doniin

. Ana konum dénusiinde sapma sayaci temizleme islemini islemle birlikte gergeklestirin

. Siriicu kisitlamasini girin ve sapma sayaci temizlemesini ana konum dénusiinde islemle gergeklestirin

. Alarmlar olugur ve ana konumda servo OFF iglemi ile geri doner
c) Suriclye gug verildikten sonra "Enkoder sistemi segimi" igin "Artimli sistem" segilir

d) "Enkoder sistemi se¢imi" i¢in "Mutlak sistem" segilir, ancak enkoderin goklu donus verileri kaybolur.

Sinyalin minimum KAPALI kalma suresi 3 ms'dir.

2) MEND tamamlama (15 pim) (Not 1)

Servo ACIK konumdayken ana konum dénusiinu gergeklestirirken, ana konum dénlsini baglatip

baglatamayacaginizi onaylayin. Litfen ana konum dénisiinden 6nce bu sinyalin ACIK oldugundan emin olun.

Servo KAPALI konumdayken KAPALI.

Sinyalin minimum KAPALI kalma suresi 3 ms'dir.

3) MEND/T-LIMIT tamamlama / tork limiti (Pozisyoner 1/0O 6ge 1'e ayarlandiginda gegerlidir).

« Bu parametre, konumlandirici I/O 6gesi 1'e ayarlandiginda gecerlidir.

(Oge 1'in ayari igin, [Ek 3 SV-E3 6zel 1/O ayari] bdlimiine bakin.

« MEND yada T-LIMIT ACIK olmalidir.

Bu sinyal, durdurucu da dahil olmak Uzere tork limiti cihazinda kullanilan T-LIMIT'tir. Ve diger islemler MEND sinyali olarak kullanilir.

T-LIMIT olarak, tork limiti TLSEL1 ACIK ve MEND olarak, TLSEL1 KAPALI durumdadir.

Bu sinyali kullanirken dnce asagidaki parametreleri ayarlayin.

"Tork komutu limit gecersiz kilma segimi" (No. 144. 0): "1: Etkinlestir"

"Tork limit durumu ¢ikis modu segimi (No. 144. 1)" "2: Tork komutu limiti Gegersiz kilma 2" Not 1) Ev

pozisyonu donlist tamamlama eylemi (No. 647. 1):HEND ve MEND

1) Ana konum déniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "1 = Hareket" olarak ayarlandiginda

Ana konum icin temel sinyal algilandiktan sonra, durmak igin yavaslar ve ana konum déniisli tamamlandiginda HEND ACIK olur. Ardindan,

ana konum dénusli tamamlama eylemine gore ana konuma kaydirin, islem tamamlandiktan sonra MEND ACIK olur. ABS konum komutu,

islem tamamlandiktan sonra ana konum dénls konumu verisi haline gelir.

Hiz

~——————————9 Ana konum doéniis yonu

Ana konumigin temel sinyal

Y

arametre.

donis tamamlama

Ev konumu

Ev konumu hareket mesafesi

Ev pozisyonunda hareket

Motor konumu

\
\ ABS konumu (komut, FB

\
LY
-

\
\
w — .Eylem tamamlama MEND KAPALIACIK

Ana konum doniisii Konum verisi (parametre)

\_ _ Ana konum déniigii tamamlama HEND OFF ON

Sekil8.9.12 Ana konum donilsi tamamlandiginda eylem (ayar gegerli oldugunda)

9
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2) Ev konumunda Eylem déniis tamamlama (No. 647. 1) "0= Hareket yok" olarak ayarlandiginda
Ana konum igin temel sinyal algilandiktan sonra, durmak i¢in yavaslar ve ana konum déniisii tamamlandiginda HEND

ACIK olur.

Daha sonra ana konum dénisiine gegmeyin. Eylem yavaslama durdurma konumunda tamamlanacak ve MEND c¢ikisi

ACIK olacaktir.

— » Anakonum déniig yénii
Hiz Ana konum i¢in temel sinyal Ev konumu
Ev konumu seyahat mesafesi
oarameteri-
»
Motor konumu
XY
& \\n ABS konumu (komut, FB)
\
X N 1
\\ \\ | Ana konum déniisii Konum verileri (parametre)
v
\ S Eylem tamamlama MEND KAPAT-AG
\
\
\_ _ Ana konum déniis tamamlama HEND OFF-ON

Sekil 8.9.13 Ev konumu donisu tamamlandidinda eylem (ayar gegersiz oldugunda) Not
2) Ancak, asagidaki durumda, ana konum donusiniin tork sinir degeri [Ana konum dénisu] icin gegerlidir
Tork sinir degeri (N0.656.0) ].
1) Anakonum igin temel sinyal 1 secimi (No.645.0)] 6gesini"1(stopper)" olarak ayarlayin.
2) 2) Ev konumu donuisi Tork limiti segenegi (No.647.0)] 6desini"1(Enable)" olarak ayarlayin.
8.9.6 Onlemler

1) Ana konum igin temel sinyal olarak Ana konum DOG 6n ucunu kullanirken makineye bir ana konum sens6ri takin. Ayrica, "ev konumu dénis
yoninu" (No. 646. 0) ev konumu DOG sensorl 6n ucundan ev konumu DOG 6n ucuna ayarlayin. Ana konum yoni ana konum sensoériinden
uzakta ise makine igin carpisma tehlikesi vardir.

Ana konum sensorii girig polaritesini 0 olarak ayarlayin (<KAPALI, Ana konum DOG 6n ucunu tespit
edin)

Ana konum sensorii girisi ORG

Kapali devre
Acik devre

Ev konumu sensoéri
Cw -4 - i

Mekanik galigma araligi

- Ev konumu doniis yonii

2) Lutfen komut bélme ve garpma islemlerini degistirdikten sonra parametreleri kaydedin. Bir dahaki sefere giic ACIK
konuma getirildikten sonra ana konum donus islemini tekrar gerceklestirin.

3) Enkoder faz Z ile ana konum doénUlsi yaparken, faz Z algilamasinin baglangi¢ konumuna veya motor faz Z'nin yakinina
tasarlamayin. Faz Z konumu, "Enkoder 1 donis agisi verisi" durum degerinin 0 oldugu konumda onaylanabilir.

4) Calisma ile ana konum doénlsiinde asagidaki durumlarda ana konum doniisu kesilir ve tamamlanmamis olur.

B Servo KAPALI

B Sapma sayacl temizleme

10
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Sapma sayaci temizleme islemini gergeklestirirken, acil durdurma yapacaktir.

Suriicu kisitlamasini girin, ardindan sapma sayaci temizlemesini gergeklestirin.

5) [Komut bélme ve carpma igin Otomatik enterpolasyon segimi] (No. 32. 2) 6gesini "1: Etkinlestir" olarak ayarlayin. Baslangi¢
degeri "1: Etkinlestir "dir. "0: Devre DigI" olarak ayarlanirsa hiz hizla degisebilir.

8.9.7 Onlemler

Ana konum dénusi islemi kullanici I/O girisi ile yapilabilir.

1) Kullanici G/C girigi yontemiyle
1 Tablo 8.9.1'deki parametreleri ayarlayin

2 Ana konum dénusiini asagidaki ydontemle baslatin

Nokta No. 0't PCSEL1..."e belirttikten sonra4, PCSTART1 girisi.
Oge1'in I/0 ayar segildiginde ANA SAYFAYA giris

Ayrintilar igin "bélim 8.9.5 Kullanici G/C agiklamasi" kismina bakin.
Noktalar: Genel olarak, ana konum doénilsi servo AGIK konumdayken MEND'in kapali (ACIK) oldugunu onayladiktan sonra

basglayabilir. Servo ACIK konumdayken MEND agik (KAPALI) oldugunda ana konum doniist baslayamaz.
Tablo 8.9.1 Kullanici I/O tarafindan ana konum déniisii parametreleri

Hayir. Parametre Ayar degeri Aciklama

2.0 Kontrol modu segimi 0 Pozisyon kontrol modu
3.0 Komut modu segimi 3 Dabhili tGretim komutu
9.0 Calisma modu segimi 0 110

642.0 Dahili hiz komutu - Galisma modu 0 Nokta Tablosu

Not 1) Calisma modu segimi siriictye glg¢ verildiginde "I/O" seger. Bu, ayar
paneli tarafindan ayarlanamaz.

Oge Kullanici /0 G/C durumu Zamanlama tablosu
Sinyal adh Ana konum sensori 6n ucu ile ana konum doniisiiniin ¢alisma proseddrleri
S ACIK c asagida gosterilmistir.
ervo iri KAPALI
durumu; SERVO Giris 0
Nokta No. - »
o |PCSELL..4 |[airis : 0 %
¢ 10ms(MIN)
o ACIK —» 10ms(MIN)
fCSTART1 - KAPALI | C A
(ana konum ANA SAYEA Girig 0
donlis starti) ( ) 17ms(TYP)®»
ACIK c —
Ev k
s:ns%r:zmu ORG Giris KA 0
____________ Ev konumu doniis parametresi
Ana konum doniis seyahat mesafesi
- ,ureemeetPArametresi
Motor hizi - - - s R 4 ]
Orpm ™ o 4 . Ana konum déniisii
Ana konum dontigii Sirinme hizi
Ev konumu ACIK Hizlanma/azalma suredi
doniisii HEND Cikti KAPALI C > 11ms(MIN)
tamamlama 0 3ms(MIN)
Eylemin ’;E"SAU . 11ms(MIN)
tamamlanma] MEND Gikti B4 3ms(MIN) Y
S1 0 |l s Bl L |

Sekil 8.9.15 Zamanlama cizelgesi (servo ACIK konumdayken ana konum dénusi)
Not 1) Kullanici G/G gikisi MEND/T-LIMIT eyleminin MEND'ini tamamladiginda, parametreleri ve TLSEL1'i (KAPALI)

ayarlayarak T-LIMIT ¢ikisint KAPALI yapin. Ayrintilar igin, bkz. bolim 8.9.5 Kullanici /O agiklamasi.
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Not 2) I/O girisi olmayan zamanlama tablosu. Titresim meydana gelirse baglatma gecikecektir.

Not 3) Baslangi¢ zamani farkli kosullara gore degisir.

Tablo 8.9.2 Servo ACIK konumdayken ana konum dénisi igin calisma prosediirleri

onaylayin.
tamamlandiginin teyidi

Hayir. Esyalar Agiklama
1 Ana konum dénusi igin Ana konum doénis hizi, ana konum dénis striinme hizi, ana konum doénuis
parametre ayari hizlanmal/yavaglama siliresi parametrelerini ayarlayin.
2 Ana konum dénusinin MEND'in kapali devre durumunda, standby'in agik devre durumunda oldugundan
emin olun.
baglangicini onaylayin
3 Nokta No'yu belirtin. PCSELA1...'"den sonra 4 agik devre oldugunda, NO. 0. Ana konum dénilsini HOME ile
baglatirken gerek yoktur.
4 Ana konum dénusi PCSEL1 girisi oldugunda 10 ms sonra. . 4, PCSTART1 veya HOME'u agik devreden
baslangici kapall devreye degistirin.
5 Komut ylritme onayi Beklemeden MEND'e agik devre. Agik devre ise, PCSTART veya HOME'u agik
devreye getirin.
6 Eylemin tamamlandiginin Eylemin tamamlandigini MEND ile onaylayin. MEND agik devreden kapali devreye
teyidi gectiginde eylem tamamlanmistir.
7 Ev konumu dénusinin Eylem tamamlandiktan sonra, ana konum dénisiniin tamamlandigini HEND ile

HEND kapali devre oldugunda, ana konum déniist tamamlanir.

8.9.7 Ev konumu donusu igin ayrintili agiklama

A)

Keyfi konum ile ev konumu dénlsu

Gegerli konumla ana konum donusu veya Gegerli konuma yakin Enkoder fazi Z.

Parametreler

Tablo 8.9.4 Istege bagl konum ile ana konum dénii

U parametreleri

Hayir. Parametre Ayar

645.0 Ana konum i¢in temel sinyal 1 segimi  |"0 = Keyfi konum" olarak ayarlayin

645. 1 Ana konum icin temel sinyal 2 secimi  |[Enkoder fazi Z'yi ana konum igin temel sinyale ayarlayin

646. 0 Ana konum doénis yoni Ana konum hareket mesafesi ve Enkoder fazi Z igin yonu ayarlayin

647. 1 Ev pozisyonunda hareket dénls Ana konum igin baz sinyali algilandiktan sonra ana konuma kaydirma
tamamlama secimi

649.0 Ana konum dontsl Siriinme hizi Enkoder faz Z algilamasi ve ana konum donlsu tamamlandiktan sonra hizi

ayarlayin

650. 0 Ev konumu donusu Ana konum doniis igin Hizlanma/Yavaslama suresini ayarlama
Hizlanma/Yavaglama siresi

651. 0 Ev konumu Doéniis Baz sinyalinin algilandigi konumdan ana konuma kaydirma miktarini
Ev pozisyonuna gegis miktari ayarlayin

653.0 Ana konum doniisi Ana konum verileri [Ana konum déniisii tamamlandiginda bir konum ayarlayin

657.0 /Ana konum donusli Faz Z gegersiz Ana konum igin Temel sinyal 1'in algilandigi konumdan Faz Z algilamanin

kilma mesafesi

basladigl konuma kadar bir mesafe ayarlayin. Bu parametre NO.645.1 =1

oldugunda gereklidir.
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Tablo 8.9.5 Istege bagl konum ile ana konum déniisii parametreleri igin 6rnek

Hayir. Parametre adi Ayar aciklamasi

646. 0 Ana konum donig yoni 0=CCW

647. 1 Ev pozisyonunda hareket déniis 1=Hareket
tamamlama

1) Kodlayici fazi Z ne zaman kullaniimamahdir

"Ana konum icin temel sinyal 2 se¢imi "ni "0=Yok" olarak

ayarlayin.
Oge g.ullarlucéllo Ve
UL durumu
otor hizi

verileri

Ana konum doniisi
tamamlama eylemi

CWe— ——pwAna konum déniis yénii —» CCW
>

>

Pozisyon

Sekil 8.9.18 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (keyfi konum ile ana konum dénlisu)

Kullanic1 G/IG
Esyalar Sinyal adi G/C durumu
AGIK
servo . kapaLl | C
durumu SERVO Girig
0
—X 0 >
Nokta No. .
secimi PCSEL1...4 Girig
Ccw ACIK | .
baglangici PCSTART1 KAPALI C Anakonum déniis seyahat
(Ev konumu (EV) Girig mesafesi
ger 333.‘5. 0 / Ana konum déniis
“"siiriinme hizi
Motor N r
hiz - - - Orpm ....Ana konum déniisii
tamamlandiginda eylem
Ev konumu dénisi .
Ev konumu ACIK hizianma/yavaslama stiresi
déniisii Cikti KapALI | C | |
tamamlama HEND 0 } [
Eylemin ACIK —]
tamamlanmas| MEND Gikti KAPALI c FRSSRR
. 0 e

Not) I/O durumu: "C" dahili ¢gikis devresi kontagi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.
"O" agik devreyi gosterir.
Sekil 8.9.19 Zamanlama gizelgesi ((keyfi konum ile ana konum donlisl)
Ana konum déniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gegmeyecek ve

eylemi sonlandirmayacaktir.

2) Kodlayici fazi Z kullanildiginda

"Ana konum igin temel sinyal 2 secimi "ni "1=Enkoder fazi Z" olarak ayarlayin.
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Esyal Kullanici G/C
SR Sinyal adi dGlﬁ?umu
- lacik
Kodlayici e Dahili .
fazi Z KAP l l l
ALI Ana konum déniis fazi Z gegersiz
kilma mesafesi Fv konumu seyahat mesafesi
e B - >
Motor '_’_ ;
hizi = — Yyt —. 2. : “
Qrpm T\ ' "SEv konumu déniisii
Ev pozisyonunda hareket ~EV konumu verileri
doéniis tamamlama
CW < pAna konum déniis ynu » CCW
Pozisyon
Sekil 8.9.20 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (keyfi konum ile ana konum dénisu, kodlayici fazi Z)
Esyala Ku_IIanlcl 1o GIC durumu
r Sinyal adi
ACIK
SeVO | gepyvo  leiis  |KAPA [©
durumu 0
LI
Nokta —< ) \
No. PCSEL1...4 |Girig - i
secimi
CW ACIK
baglatma | PCSTART1 . KEP Al ]
(ana konum (EV) Girig 0
doniis LI
Kodl ACIK Mn B
odlayici . -
faz1 Z i Dahili JKAPA A[\a.!m“num gel - Ana konu géfi déniig
LI doniisii Faz Z gegersiz A MEn -
kilma mesafesi-' gioeyanatmesares
- ._Anakenumu doniisii
Motor 2 / surinme hizi
hiz Orpm  lie=—"
1 4una konurn dog % Ana konumda hareket
ACIK Hizlanma/Yavaglama = dg:% e s
Ev konumu zamani
dbniisi HEND Cikti KAPA |co
tamamlandi [ I ot
vl ACIK
ylem
tamamlandi MEND Giktr |KAPA [c 0
LI 2
e

Not)) I/0 durumu: "C" dahili ¢ikis devresi kontadi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.
"O" agik devreyi gosterir.
Sekil 8.9.21 Zamanlama gizelgesi ((keyfi konum ile ana konum doénisi, Kodlayici fazi Z)

Ana konum déniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gegmeyecek ve
eylemi sonlandirmayacaktir.

3) Servo KAPALI konumdayken ana konum donisu
Move ile ana konum doniisti servo ON'da yapilmalidir. Ancak asagdidaki kosullar yerine getirilirse, ana konum dénusu servo

KAPALI konumdayken yapilabilir.

Tablo 8.9.6
Hayir. Parametre Ayar degeri
645. 0 Ana konum igin temel sinyal 1 segimi 0 = Gelisiglizel konum
647. 1 Ev pozisyonunda hareket donls tamamlama 0 = Hareket yok
657.0 Ana konum donusli Faz Z gegersiz kilma mesafesi 0

B) Stopper ile ev konumu doniist
Durdurucu ile ana konum doniist veya durdurucunun yakininda Z kodlayici fazi.

Parametreler
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Tahlo 8 9 7 Durdurucu ile etreler

No. Parametreler Ayar

645. 0 Ana konum i¢in temel sinyal 1 secimi |"1 = Durdurucu" olarak ayarlayin

645. 1 Ana konum icin temel sinyal 2 secimi [Baz sinyal 1'i algiladiktan sonra Enkoder faz Z'yi ana konum igin baz

sinyale ayarlayin

646. 0 Ana konum doénis yoni Durdurucuyu tespit etme yéniinu ayarlayin

647.1 Ev pozisyonunda hareket donls Ana konum igin baz sinyali algilandiktan sonra ana konuma kaydirma
tamamlama secimi

648. 0 Ev konumu dénis hizi Durdurucuya basmadan énce hizi ayarlayin

649. 0 Ana konum donust Suriinme hizi Durdurucuya bastiktan sonra hizi ayarlayin

650. 0 Ev konumu doénisi Ana konum doéniisi igin Hizlanma/Yavaglama siresini ayarlayin
Hizlanma/Yavaglama siresi

651.0 Ev konumu Dénis Baz sinyalinin algilandigi konumdan ana konuma kaydirma miktarini
Ev pozisyonuna gegis miktari ayarlayin

653. 0 Ana konum doénusi Ana konum Ana konum déniisi tamamlandiginda bir konum ayarlayin
verileri

655. 0 Ev konumu doniisu Basin algilama  |Ana konum doniisline basildigi andaki saati ayarlayin
siresi

656. 0 Ana konum donusi Tork sinir degeri [Ana konum dénusi sirasinda Tork sinir degerini ayarlayin

6 Ana konum donusl Faz Z gegersiz ~ [Ana konum igin Temel sinyal 1'in algilandigi konumdan Faz Z algilamanin

57.0

kilma mesafesi

basladigl konuma kadar bir mesafe ayarlayin. Bu parametre NO.645.1 =1

oldugunda gereklidir.

Tablo 8.9.8 Durdurucu ile ana konum dénusu igin parametre ayari

Hayir. Parametre Ayar degeri
646. 0 Ana konum donis yonu 0 = CCW yonu
647. 1 Ana konumda hareket doniis tamamlama 1 = Hareket

1) Kodlayici fazi Z ne zaman kullaniimaz

"Ana konum icin temel sinyal 2 segimi "ni "0=Yok" olarak ayarlayin.

Esyalar Kullanici
1/0 Sinyal ggrum
ddl
Motor
hizi — — i -

v Konumu denast: DURDUR
‘eyahat mesafesi"’

-

Ana konum donis N—
konumu verileri Ev pozisyonunda hareket
doniis tamamlama

CWe— —— Ana konum déniis yonii —» CCW

Position

Sekil 8.9.22 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (durdurucu ile ana konum dénusi)
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Kullanici 1/0
Esyalar Sinyal adi G/C durumu
ACIK
Servo . KAPALI
durumu SERVO Girig CO
Nokta No. L
secimi PCSELL...4 |Girig
— 0 >
bae PCSTART1 AGIK
baslatma . KAPALI
(ana EV) Girig CcO
konum
doniis
baglatma | | @@ 001 | i Ev konumu donis hizi
Motor hizi - - - ‘ F— . .
Orpm W (‘~.. I Z Ana konum déniis
Tork sinir Ana kohum doniis B slirinme hizi
degeri Dahili - h'ZIa"+”“' 3 An:u E:Lm,danus} Ana konumda hareket
torku¥sinir degeri doniis tamamlama
ork limiti AGIK iEY) [T0)
ork limiti .
durumu - Dahili KAPALI | Ana konum #nuw Baski
— algilama siiresi
ACIK

Ev konumu KAPALI |c
déniisi HEND Cikti o |
tamamlama | [ 0] | @ s N
Eylemin ACIK .
tamamlanm MEND ikt KAPALI 0
asi

Not)) I/0O durumu: "C" dahili ¢ikis devresi kontagi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.

"O" agik devreyi gosterir.

Sekil 8.9.23 Zamanlama gizelgesi ((durdurucu ile ana konum dénusi)

Ana konum doéniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gecmeyecek ve eylemi

sonlandirmayacaktir.

aTork sinir degeri (TO), ana konum doénusu tamamlandiktan sonra normal ayara doner.

Ana konum doénisl baslangicindan basma algilama siresinin tamamlanmasina kadar olan tork sinir degeri, ana konum

dénisinln tork sinir degeridir (No. 647. 0).

Ana konum doénisl presleme algilama siliresi tamamlanmasindan ana konum donlisi tamamlanmasina kadar olan tork sinir

degeri (T1), Ana konum doniisu Tork siniri segenegi (No. 647. 0) "1 = Etkinlestir" olarak ayarlandiginda ana konum dénusi igin

tork sinir degeridir. "0 = Devre DiglI Birak" olarak ayarlanirsa, tork sinir degeri normal ayara donecektir.

Ana konum donisd, tork limitinin ¢ikisindan algilama zamanina (No. 655. 0) basmaya kadar durma konumuna gére konumu

onayladiginda tamamlanir.

2) Kodlayici fazi Z kullanildiginda

"Ana konum igin temel sinyal 2 seg¢imi "ni "1=Enkoder fazi Z" olarak ayarlayin.
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Esyalar K.uIIan|C| l[e} 1O durumu
Sinyal adi
Kodlayici . ON
faz1 Z i Dabhili OFF — | | |

arucu
Ana konum*déniis Ana konum déniis ~Tnu;:l1:l

/ hareket mesafgsi get}easiz kilma ’

Motor

hizi = == = == O'Rm‘ — <—4~_<—l
Ana konum doniisu.

Ana konum verileri I
Ana konumda hareket doniis tamamlama

We— ——Ana konum déniis ybnii —» CCW

—>
Pozisyon

Sekil 8.9.24 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (durdurucu ve enkoder fazi Z ile ana konum dénusi)

Kullanici I/O

Esyalar G/C durumu
sy Sinyal adi ¢
ION
Servo
ing [OFF
durumu SERVO |Girig CO
NoktaNo. o - oe11..4 [ain
segimi irig - -
W s@l T T
(ana konum OFF
déniis » c .
baslangici) Girig 0
PCSTART1 wl
(EV)
ON
Kodlayici - J_L | l ﬂ
Dahili  |OFF - T
fazi Z Anakonait Ana konum déniisii Faz Z
....... déniis hizit gegersiz kilma mesafesi
: Ana konum déniis
Motor hizi - - - - 1 Stoppei .~ seyahat mesafesi
Orpm A Ana konum déniisii
To[k §lnlr Dahili } ; A":ak 1 TR Sirinme hizi
degeri - s =
lela*r Apa k°"'ﬂg donis = Ana konumda hareket
ON Yavaslama siiresi. 10 limit degeri ,doniis tamamlama
Tork limiti ok a [5Y) X L) ]
durumu - Dahili - Ana kginum déniigii Baski
Ev konumu — aIgﬂai siiresi Il
doniisii ON c
tamamlama Ciktr |OFF o | |
HEND
Eylemin ON
tamamlanm | MEND Gkt OFF ¢

Not)) I/0 durumu: "C" dahili ¢ikis devresi kontagdi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.
"O" aglk devreyi gosterir.
Sekil 8.9.25 Zamanlama gizelgesi (durdurucu ve enkoder faz Z ile ana konum doniisl)

Ana konum donlis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gegcmeyecek ve eylemi
sonlandirmayacaktir.

Tork sinir degeri (T0), ana konum donlsi tamamlandiktan sonra normal ayara doner.

Ana konum doniisli baslangicindan basma algilama siresinin tamamlanmasina kadar olan tork sinir degeri, ana konum
donisindn tork sinir degeridir (No. 647. 0).

Ana konum doénusu basma algilama siresi tamamlanmasindan ana konum donusu tamamlanmasina kadar olan tork sinir degeri
(T1), Ana konum déniist Tork sinir segcenegi (No. 647. 0) "1 = Etkinlestir" olarak ayarlandiginda ana konum dénusu igin tork sinir

degeridir. "0 = Devre DiglI Birak" olarak ayarlanirsa, tork sinir degeri normal ayara donecektir.



HHE
o

Ana konum donis, tork limitinin gikisindan algilama zamanina (No. 655. 0) basmaya kadar durma konumuna gére konumu
onayladiginda tamamlanir.
C) Ana konum DOG 6n ucu ile ana konum dénusu

Ana konum DOG 6n ucu ile ana konum déniisii veya ana konum DOG 6n ucu yakininda Kodlayici fazi Z.
Parametreler

Tablo 8.9.9 Ana konum DOG 6n ucu ile ana konum doénuUsu igin parametreler

Hayir. Parametreler Ayar
645.0 Ana konum icin temel sinyal 1 sec¢imi |"2 = Ana konum DOG 6n ucu" olarak ayarlayin
645. 1 Ana konum i¢in temel sinyal 2 secimi (Baz sinyal 1'i tespit ettikten sonra Enkoder faz Z'yi ana konum igin baz

sinyale ayarlayin

643. 0 Ana konum Baz sinyal 1 yeniden Ana konum geri donus stirinme hizinin ana konum geri dénus hizi
algilama algilandiktan sonra yeniden algilanmasi DOG 6n ucu

646. 0 Ana konum dénus yoni Ana konum sensori 6n ucundan Ana konum DOG 6n ucunun yonini

ayarlayin

646. 1 Ana konum sensori giris polaritesi Ana konum sensoru giris polaritesini ayarlayin

647.1 Ana konumda hareket donls Ana konum igin baz sinyali algilandiktan sonra ana konuma kaydirma
tamamlama segimi

648. 0 Ana konum doénis hizi Ana konumu algilamadan énce hizi ayarlayin DOG 6n ug

649. 0 Ana konum donust Suriinme hizi Ana konumu tespit ettikten sonra hizi ayarlayin DOG 6n ug

650. 0 Ana konum donusl Ana konum doniist igin Hizlanma/Yavaglama siresini ayarlama

Hizlanma/Yavaglama siiresi

651. 0 Ana konum dénuisi Baz sinyalinin algilandigi konumdan ana konuma kaydirma miktarini
Ana konuma gegis miktari ayarlayin

653. 0 Ana konum déniisii Ana konum Ana konum doénlisii tamamlandiginda bir konum ayarlayin
verileri

657.0 /Ana konum doniisli Faz Z gegersiz  |Ana konum igin Temel sinyal 1'in algilandigi konumdan Faz Z algilamanin
kilma mesafesi basladigi konuma kadar bir mesafe ayarlayin. Bu parametre NO.645.1 =1

oldugunda gereklidir.

Tablo 8.9.10 Ev konumu DOG 6n ucu ile ev konumu doénisi igin parametre ayari

Hayir. Parametre Ayar degeri

643.0 /Ana konum Baz sinyal 1 yeniden algilama 1=Etkinlestir

646. 0 /Ana konum doénis yoni 0 = CCW yonu

646. 1 Ana konumu sensoru giris polaritesi 0 = KAPALI oldugunda, Ana konum

sirtict 6n ucunu algilar

647. 1 Ana konumda hareket doniis tamamlama 1 = Hareket

1) Kodlayici fazi Z ne zaman kullaniimaz

"Ana konum igin temel sinyal 2 segimi "ni "0=Yok" olarak ayarlayin.
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Esyalar(Kullanici /O /0

Sinyal adi durumu I Ana konum sensor
Ev
konumu ORG Girig ON [
sensori OFF | o
Ana konum doniis
\eyahat mesafesi
< >
Motor »

- — — — L 2
= orpm | — o
Ana konum doniigii

Ana konumda hareket déniis Ana konum verileri
tamamlama

cw< Ana konum déniis yont »ccw =
Position
Sekil 8.9.26 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (Ana konum DOG 6n ucu ile ana konum donusu)
Esyalar Kullanici /0 G/G durumu
Sinyal adi
ON
Servo . OFF C
durumu SERVO Girig p
——* N
Nokta No. - 0 7
secimi PCSELL...4 |Girig - |-
CcCW N
baglat PCSTART1 | . SFF c
(ana konum (EV) Giris 0
déniis
Ana k ON
str;:sﬁor[r‘:um ORG Girig oFf | 0 Ana konum déniisi Ana konum
" "danugu'hlz « "seyahat mesafesi
= -Ana konum déniis
siirlinme hizi
Motor hizi - - - -
Orpm ;
Ana konum ON a?z?aknor:\]:/r;]ai\’/z;g?:r:a Ana Konunigla hareket ™"
doniisii HEND Gikti OFF 0 Liresi doniis tamamlama
tamamlandi
vl ON
ylem C
tamamlandi MEND Cikti OFF 0 =
g

Not)) I/0 durumu: "C" dahili ¢ikis devresi kontadi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.
"O" agik devreyi gosterir.
Sekil 8.9.27 Zamanlama gizelgesi ((Ana konum DOG 6n ucu ile ana konum doénulsi)

Ana konum doéniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gegmeyecek ve
eylemi sonlandirmayacaktir.

Ana konum Temel sinyal 1 yeniden algilama (No. 645. 3) "Devre digl birak" olarak ayarlandiginda, ana konum DOG 6n ucunu
algilamak icin geriye dogru eylem olmaz.

Ana konum sensoériinde ana konum doénlsinl baslattiginizda, ana konum DOG sensorii 6n ucuna geri donecek ve ana konum
doénis siriinme hizi ile ana konum DOG 6n ug algilamasina sahip olacaktir.

2) Kodlayici fazi Z kullanildiginda

"Ana konum igin temel sinyal 2 segimi "ni "1=Enkoder fazi Z" olarak ayarlayin.
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Olectric

Ogeler  |Kullanici /O GIC
Sinyal adi durumu
ON r Ana konum'Sensoril _]
Ana
. c
konum ORG Girig OFF o
sensori
| l | |
Kodlayici ON
fazi Z Y — Dahili — +.Ana konum doniisi. Faz Z gegersiz kilma mesafesi. Ev
OFF konumu hareket mesafesi
< N\ > <
M':)Itzcl)r o \ ........ _Anakonum.dﬁnij§ij
— — — == ¢ N e o
Anakonumda hareket Anakonum verileri
doniis tamamlama
CW g ~—#Ana konum déniis yonii - CCW
'R

>
Pozisyon

Sekil 8.9.28 Yatay eksenli genel bakis diyagrami (Ana konum DOG 6n ucu ve Z fazi ile ana konum dénusi)

Ogeler sKi:;:::‘:;IIIO G/C durumu
ON
Servo SERVO [Giris OFF C
durumu 0
Nokta No. - \
secimi PCSELL1...4 |Girig - - F——< 0 >
CW ON
baslangic PCSTART1 i OFE c
‘ev konumu (EV) irig 0
doniis
ON
Ana konum ORG Giri OFF c
sensori iris 0
ON 11 e
Ana konum doniig
Kodlayici .
fazi Zy - Danili  [OFF . :2:;;02;?1 seyahat mesafesi
J— £ ......Ana konum déniisii
Motor /gg% o /%) isurinme hizi
hizi Orpm \ \ N———1 :."
/' f‘ )
Ana konum ON Ana konum donisi Ana kon!um doniigii 'A'r?a'!mnumda hareket
doniisi HEND Cikti OFF c ‘H.l.zlan.maIYavaslama Faz Z gegersiz kilma doniiskamamlama
tamamlama 0 Baics! mesafesi '
J
B
Eylemin MEND
tamamlanm Cikt 0
asi >

Not)) I/0 durumu: "C" dahili ¢ikis devresi kontadi veya harici kontak igin kapali devreyi gosterir.
"O" agik devreyi gosterir.
Sekil 8.9.29 Zamanlama gizelgesi ((Ana konum DOG 6n ucu ve Z fazi ile ev konumu donisl)
Ana konum déniis tamamlamasinda Eylem (No. 647. 1) "Hareket yok" olarak ayarlandiginda, ana konuma gegmeyecek ve eylemi
sonlandirmayacaktir.

Ana konum Temel sinyal 1 yeniden algilama (No. 645. 3) "Devre digl birak" olarak ayarlandiginda, ev konumu DOG 6n ucunu algilamak igin
geriye dogru eylem olmaz.

Ana konum sensoériinde ana konum donlsinl baslattiginizda, ana konum DOG sens6rii 6n ucuna geri donecek ve ana konum donis striinme
hizi ile ana konum DOG 6n ug algilamasina sahip olacaktir.

3) Ana konum DOG sensoriiniin gikisi hakkinda
Ana konum igin temel sinyal 1 segimi (No. 645. 0)] "2 = Ev konumu DOG 6n ucu" olarak ayarlayin.
Ana konum dénusiiniin baslangi¢ noktasi ev konumu DOG sensériinde oldugunda, ana konumu déniisiini baslatmak icin devam edebilecegi

konuma geri déniin. Ornek olarak "Ana konum konumu igin T Baz sinyali 2 segimini (No. 645. 1) J "1 = Enkoder Faz Z" olarak ayarlayin.
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Ana konum Baz sinyal 1 yeniden algilama (No. 645. 3] nasil ayarlanirsa ayarlansin, geri dénecek ve suriinme iglemini
gerceklestirecektir.
Ana konum dénusinin ters yoniinde hareket edin ve ana konum DOG sensériinden ¢ikin, CCW ve ana konum siirinme

hizinda hareket edin. Ana konum DOG 6n ucunu yeniden tespit edin.

— > Ana konum doéniis yonii

Ana konum geri

Kodlayici fazi Z —dontysensori

| I P ———— Ana konum doniisii
Hiz /4 Siirlinme hizi

7'Pozisyon

Ana konum

doniis hm

Sekil 8.9.30 Ana konum DOG sensoériinden ¢ikis ("Ana konum Temel sinyal 1 yeniden algilama" ayari gegersizdir)

9. Sorun giderme ve kargi 6nlemler

9.1 Alarm gdstergesi

Alarm olustugunda, alarm agiklamasi servo suriict panelindeki alarm koduna gére onaylanabilir. Alarm kodu ve alarm
aciklamasi [Uyari listesi]'nde gosterilir.

HNC ELECTRIC Corporation'a danismak istiyorsaniz, alarmi kaydedin ve bizimle iletisime gegin.

9.2 Alarm igleme ve alarm sifirlama

Alarm kullanimi ve sifirlama igin lutfen "Uyar Listesi "ne bakin. Alarm sifirlama igin ¢ yol vardir. Farkli alarm 6gelerine gore
degisir.
® Ana kontrol cihazi sirlclye reset clear sinyali (CN1 5pin'in RESET'i) gonderir.

® Sdricu kontrol giic kaynagdini yeniden baslatin.

® SHIFT+UP tuslarina ayni anda basin.

Tablo9.2.1
Hayir |Alarm Aciklama Kullanim yollari Sifirlama yontemi
0 Sistem alarmi Kontrol devresi hatasi HCFA distribitorlerine danisin. .
Kontrol gli¢
_ ; ; kaynagini yeniden
Kontrol devresindeki CPU normal galisamaz. baslatma
1 EEPROM veri hatasi|- Parametre yazma hatasi Kablolari onayladiktan sonra parametreleri yeniden Sifirama
yazin.
2 Model kodu hatasi  [Model kodu normal olarak okunamiyor. Motor ve sirlicti kombinasyonunu kontrol edin. Kontrol gii¢
kaynagini
yeniden
basglatma
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» Motor ve sirlicti kombinasyonu yanlistir.
» Kodlayici kablosu siiriciiye dogru sekilde

baglanmiyor. (baglantinin kesilmesi dabhil).

Litfen enkoder kablosunu kontrol edin.

Asiri hiz hatasi » Motor maks. hizin Gzerinde dénuyor » LUtfen parametreleri ayarlayin. Sifirla
«  Ust kontrolérden uygunsuz komut » Komutu kontrol edin
) » Limit sensdri konumunun degisip degismedigini
» Biriken darbeler [tahrik kisittamasi] nedeniyle |kontrol edin.
olabilir
Hiz sapma hatasi  |Pozisyon kontrolli ve hiz kontroll hatasi « Ust kontrol Ginitesinden gelen komutu kontrol edin Sifirlama
» Uygunsuz komut » Kazang parametresini ayarlayin
» Hiz sapmasi hata algilama degeri (N0.90.0) ayar
« Asin yuk, komut hizina yetisemiyor
degerini kontrol edin.
- Hiz sapmasi hata algilama degeri (No.90.0) » Frenin serbest birakilip birakilmadigini kontrol edin
yanlis » Tork limitinin ¢alisip ¢alismadigini kontrol edin
Pozisyon sapma Pozisyon kontrol hatasi - Kazang parametresini ayarlayin Sifirama
hatasi « Hizlanma siresi gok kisa « Ust kontrol dinitesinden gelen komutu kontrol edin
« Giic kablosu veya kodlayici kablosu kablolamals Kablo baglantilarini kontrol edin
hatasi veya baglantinin kesilmesi » Pozisyon sapma hatasi ayar degerini kontrol edin
» Konum sapma hatasi Algilama degeri Algilama degeri (N0.87.0)
(N0.87.0) yanlis » Frenin serbest birakilip birakilmadigini kontrol edin
» Tork limitinin calisip galismadigini kontrol edin
Asin yik hatasi Calisma basladiktan sonra konum kontrol Sirekli galisma asiri yiklenmeye veya motorun Sifirama
hatasi: yanmasina neden olabilir.
1. Motor ¢alismiyor 1&2. - Motor glg kablosu kablo baglantilarini kontrol
2. Motor kisa bir sure igin ¢aligir edin
3. Calisma basladiktan sonra alarm 3. - Secilen motor kapasitesini kontrol edin
olusur « Frenin serbest birakilip birakiimadigini kontrol
Isletme sirasinda edin
4. Calisirken, ayni dénemde alarm olusur
L « Kigiltme oranini kontrol edin
Hizlanma siresi ¢ok kisa veya hizlanma yok.
(Diger nesnelere carpmay) 4. - Hizlanma suresini, tork dalga bigimini, yiik
5.Motor kapasitesi gok kiigiik / gok agir yiik oranini [hizlanmada] kontrol edin
6. Asiri titresim « Siris alaninda engel olup olmadigini kontrol
7. Kontrol kazanci veya komut dogru edin [Hizlanmanin disinda]
degil (hizla CCW) 5. - Tork dalga seklini ve yiik oranini kontrol edin
8.Gurultu meydana gelir - Atalet oranini kontrol edin
- Motor kapasitesini artirmak igin rediiktori takin
6&7. - Kazang parametresini ayarlayin
Komuta Pozisyon kontrol hatasi - Bdlme ve garpma komutlarini kontrol edin Sifirama

asiri hiz hatasi

- Pozisyon komutu girisi maks. hizi agiyor

. Ust kontrolérden gelen komut uygun degil.

(N0.34.0-. N0.36.0)

. Ust kontrolérden gelen komutu kontrol edin
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9 Enkoder darbe ¢ikis |- Enkoder darbe ¢gikis frekansi asiliyor - Enkoder darbe ¢ikisinin degerini kontrol edin Béime Kontrol il
ontrol gl
frekansi hatasi 4Mpps ve carpma (N0.276.0, N0.278.0) kaynagini yeniden
baslatma
- Enkoder darbe gikis frekansi Ust sinir degerini
(N0.285.0) ve hata algilama gecikme siresini
(N0.286.0) kontrol edin
1 Dahili isyon W T Igil | No0.643. firlam
0 ahili pozisyo . Dahili konum komutu aralik disinda asma algilamasini ayarlayin (No.643.0) Sifirama
komuta » Hareket mesafesini ayarlayin
(+1,073,741,823)
tasma hatasi/ ) » Ana konum donusu igin parametreleri ayarlayin
» Komutun aralik disindaki seyahat mesafesi
ev konumu
(+2,147,483,647)
donis hatasi
» Ana konum donus hatasi veya zaman asimi
11 Kodlayici hatasi Enkoderin £32,767 aralidi disindaki goklu Enkoder sistemi segimindeki ayari kontrol edin Kontrol qil
ontrol glic
(Goklu rotasyon donus verileri (N0.257.0) kaynagini yeniden
baslatma
sayag tasmasi) - Coklu rotasyon hareket mesafesinin 32,767 icinde
oldugundan emin olun
12 |Asinisinma hatasi |- Kontrol devresinin sicakligi Ust siniri agiyor - SurlGcinn ayarlarini ve ortamini kontrol edin Sifirlama
- Sdricunin ortam sicakhdi [Kurulum yéna ve
acikliklar] ile uyumlu olmahdir.
14  |Asin gerilim hatasi [Ana devre gerilimi tahrik devresinin Ust sinirini [Sadece yavaglama durumunda Sifirlama
aslyor » Ayar panelindeki rejeneratif direng uyarisini onaylayin
ve gerekirse rejeneratif direnci takin.
- Komutun g¢alisma modunu kontrol edin
» Yavaglamayi yavaslatmak icin filtre kullanin
Sadece yavaslama vesilesiyle degil
» Ana devre voltajinin belirtilen araligin disinda olup
olmadigini kontrol edin
» SUrtlduginde voltajin degdisip degismedigini kontrol
edin
15 Gug kaynagi hatasi [Ana devre voltaji gok yiksek veya ¢ok disiik Calismaya baslamak igin servo ACIK durumunun|Sifilfama
(ana devre giicu) - Anadevre gucline girmeyin altinda
. Ana devre giicii belirtilen araligin diginda - Sirlcuye giden ana devre giicuni kontrol edin
. Anadevre voltajinin belirtilen aralik disinda |+ Ana devre glg voltajini kontrol edin
degismesi . Ana devre gicii ACIK ve SVON sinyal girisi
- Anad cl olmadan SVON sinyali girisi
na devre gtictl omadan sinyal ging! zamanlamasini kontrol edin
Rejeneratif kontrol devresinin eylem suresi . o
Isletme vesilesiyle
belirtilen araligin disinda . . . o
- Cihazin genel galismasina goére voltajin degisip
- Surekli rejenerasyon ACIK . . . . o
degismedigini kontrol edin. Ve voltaj degisikliklerini
onlemek icin yeterli glic kaynagdi kullanin.
Yavaglama durumu altinda
- Ayar panelindeki rejeneratif direng uyarisini
onaylayin ve gerekirse rejeneratif direnci takin.
- Komutun ¢alisma modunu kontrol edin
ileri i in bi i i i g Kontral gl
16 Kodlayici hatasi Kogi_la_ylm verileri kisa surede keskin bir sekilde Egr%lr%ropmam veya pimlerin ¢ikik olup olmadigini kaynagl?n %/eniden
degisir edin baslatma
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(veri aima) » Kabloyu 20 m'den daha kisa bir uzunlukta kullanin
17  |Kodlayici hatasi Enkoder iletisim kesintileri » Griltiden kaynaklanan rahatsizligi kontrol edin
(Yanit yok) -Blendajli gift bikiimll kablo kullanin
19  |Kodlayici hatasi Kodlayici ile iletisim kurulamiyor -Enkoder kablosunu gig kablosundan ayirin
(iletisim) -FG'ye Baglanin
20  [Kodlayici hatasi -Mutlak kodlayicinin coklu evrim verileri kisa -Gl¢ kablosuna ve kodlayici kablosuna bir filtre halkasi
(Coklu devrim siirede keskin bir sekilde degisir takin
verileri) - Kodlayicinin goklu evrim verileri iletigimi slyilestirme yapiimamissa HCFA distribitoriine danisin
alamiyor
18  |Kodlayici hatasi « Mutlak enkoderin akil voltaji diser veya akii|Mutlak sistem kullanildiginda Kontrol gii¢
(devre) cikarilir (Madde 21 alarmi olusur) » AkuiyU degistirin ve kodlayiciyi kaynagini ve
» Kodlayicinin  spesifikasyon ve  sicaklik baslatin Mutlak sistem kullanirken enkoder temizlemeyi
aralidinin disinda, ¢ikis veri hatasi Mutlak sistem kullaniimadiginda yeniden baglatin
» Kodlayicinin kendisi hatasi » Enkoderin spesifikasyon ve sicaklik araliginindisinda
olup olmadigini kontrol edin,
«lyilestirme yapilmamissa HCFA distribiitériine danisin
21 Kodlayici hatasi » AkU voltaji gok dusik » Akl voltajinin diglip dismedigini kontrol edin Kontrol gii¢
(voltaj dususleri) « Pil diigmesi . AkUnUn ve kablonun gikarilip gikariimadigini kontrol kaynagini ve
» AKU ilk kez baglandiginda edin enkoder temizlemeyi
» Kodlayiclyi baslatma
lyeniden baslatin
22 Gl¢ kaynagi Kontrol glicu voltaji diser » Kontrol gui¢ gerilimini kontrol edin Sifirla
hata (kontrol » Gli¢ kapasitesini kontrol edin
guc) » Kullanici /0 konnektériiniin 24V (1pin, 2pin) kablo
baglantilarini kontrol edin
Alarm No.15 (gl hatasi) veya diger alarmlar ayni anda
olusabilir. Lutfen tim alarmlari kontrol edin.
23 |Anahtarlama devresi|- Kontrol devresi hatasi - HCFA distribltoriine danisin Sifirla
hatasi
24 |Asir akim hatasi - SirGicu tarafindan algilanan motor akimi hatasi [+ Motor gu¢ kablosunu kontrol edin Sifirla
-Topraklama ya da degil
-Glg kablosu kablolamasi
- Kontrol kazancini ve ¢alisma modunu kontrol edin
-Hizlanma/yavaslama siiresini artirin
-Komut yumusatma filtresini ((No.66.0.) ayarlayin,
No0.66.1, N0.80.0, No. 81.0)
» Motoru ¢alistirmak igin freni ve durdurucuyu serbest
birakin
» Enkoder kablosunu kontrol edin
-Kablolama (kétl kontak)
-Blendajli ¢ift bikiimli kablo kullanin
. lyilestirme yapilmamigsa HCFA distribiitériine
danisin
25 [invertér hatasi 1 Kontrol devresi hatasi Motor gli¢ kablosunu kontrol edin Sifirla
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26 invertér hatasi 2 - Kontrol devresi hatasi -Topraklama ya da degil
Servo AGIK zaman agimi -Gl¢ kablosu kablolamasi
- Iyilegtirme yapilmamissa HCFA distribiitériine danigin
27  |Akim sensori hatasi (s Akim sensorinin ortam sicakligi cok yiksek | Sirlicinin ayarini ve sicakligini kontrol edin Sifirla
» AKIm sensori hatasi .iyilestirme yapiimamigsa HCFA distribGtériine danigin
29 Powererror - SiirGcude kontrol giic kaynagi (DC5V) voltaj |+ Enkoder kablo tesisatinda kisa devre olup olmadigini [Sifirla

(Surtcundn iginde)  |disisleri

kontrol edin

. lyilestirme yapilmamigsa HCFA distribiitériine

9.3 Sorun Giderme

Herhangi bir alarm olusmadiginda, sirilict calismazsa ve motor ddnmezse asagdidaki 6geleri onaylayin.

Sekil 9.3.1

Durum

Aciklama

Referans 6geler

Sorun Giderme 1

Ayar panelinde ekran

Kontrol gli¢ kaynagini (24V DC) agin, ancak herhangi bir ekranda Tablo 9.3.1

[ 1

yok r - ayar panelinde.
Sorun Giderme 2 Tablo 9.3.2
Servo ACIK degil Ayar panelinde ' ‘' goruntilenmesine ragmen

servo baglatilamiyor.
Sorun Giderme 3 Servo ACIK, ancak motor ¢alismiyor. Tablo 9.3.3
Motor dénmiyor
Sorun Giderme 4 Motor dengesiz galisiyor. Tablo 9.3.4
Motor calismasi sabit
degil
Sorun Giderme 5 Motor ¢alistiginda titresim ve ses olusur. Tablo 9.3.5

Titresim ve ses

Sorun Giderme 1 (Ayar panelinde ekran yok)

Kontrol gli¢ kaynagini (24V DC) agin, ancak ayar panelindeki !

|
ekranini agin.
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Tablo9.3.1

Neden Ne yapmali

Kullanici I/O konektori 24V'a bagdlh degil 24V DC'nin kullanici 1/O konektériine baglanmasi.

DC. Pin1 ve 3 24V DC'ye baglidir. Pin2 ve 12 GND'ye baglanir.
Kullanici 1/O konektdri gevser. Baglantiyi kontrol edin ve sorun olmadigindan emin olun.
24V DC voltaj dusisleri. 24V DC kapasitesini kontrol edin.

Sirdcunin kendisi arizali. CCSERVO Corporation'a danigin.

Sorun Giderme 2 (Servo ACIK degil)

) [ | . -
Ayar panelinde gorintilenmesine ragmen servo baslatilamaz.

Tablo 9.3.2
Neden Ne yapmal
Servo ACIK (SVON) sinyal girisi yok. Ana bilgisayar kontrol cihazinin SVON sinyalini kullanici /0 konektorine
girin.

Alarm No.15 olusur.
L SARJ LED'inin ACIK oldugundan emin olun. Degilse, 200V AC giris

200V AC girisi yoktur. konektdrintn (L1/L2) gevsek olup olmadigini veya 200V AC gikiginin olup
olmadigini kontrol edin.

Alarm No.15 olusur. Ana devre gug¢ kaynagini baglayin.

Cok eksenli tahrikte ana devre gug girisi yoktur.

Motor gii¢ ¢ikis konnektdrl (U/V/W) gevser. Baglantiyi kontrol edin ve sorun olmadigindan emin olun.
Kullanim kilavuzundaki konektor takma yéntemine uygun olarak

baglandigindan emin olun.

Sdricunin kendisi arzali. HCFA Corporation distribitoriine danisin

Sorun Giderme 3 (Motor donmuyor)

Servo ACIK, ancak motor ¢alismiyor.

Tablo 9.3.3

Neden Ne yapmali

Yanls parametre ayar!.
$P y TUm kontrol modlarinda tiim temel parametreleri ayarlamak igin bélim 8'e

bakin [Tablo 8.2.4, Tablo 8.3.2, Tablo 8.4.2 ve Tablo 8.5.2] . Konum
kontrol modu ve dahili pozisyon komut modu igin bkz. Ek 2 SV-E3

Konumlandirict iglevi] .

5“['?;‘“'0' /O konektdriintin baglantisi duzgtin Dogru baglanti igin bkz. [Sekil 8.2.1, Sekil 8.2.2, Sekil 8.2.3, Sekil
egil.

8.3.1, Sekil 8.4.1 ve Sekil 8.5.1] . .Pozisyon kontrol modu ve dahili

pozisyon komut modu i¢in  [Ek 2 SV-E3 Konumlandirici islevine bakin.

Komut girisi kisitlanmistir. Kullanici I/O konektoriiniin HOLD ve COM- baglantilarini ayirin.
Tork komutu limit ayari dogru degil. Tork komut limitini kullanirken No.147.0 ve 148.0 parametrelerini dogru
ayarlayin.

CCW/CW tahrik kisitlama girisi etkin hale gelir.  |CCW/CW siriicii kisitiama girigi kullanilmadiginda parametre No.67.0'l
[0] olarak ayarlayin. CCW/CW siiriicii kisitlama girisi kullanilirken

kullanici G/C konektoriinin CCWL, CWL ve COM- kapali olmasi
gerekir.




Sorun Giderme 4 (Motor calismasi sabit degil)
Motor dengesiz ¢aligiyor.

Tablo 9.3.4

Neden

Ne yapmali

FG ve GND baglantisi yanlis.

FG ve GND'yi dogru sekilde baglayin.

Hiz ve konum komutu sabit degil.

Kablolarin ve konektorlerin temasini kontrol edin.

Yanhg Ayarlama

Parametreleri ayarlayin.

Motor, ana bilgisayar komut girisi olmadan déner.

Pozisyon kontrol modunda N0.33.0 T Puls tren komutu - Giris filtresi secimi!
icin uygun degerleri ayarlayin.

Hiz kontrol modunda No.60.0 [Analog hiz komutu - Sabit ofset degeri]
parametresini ayarlayin.

Tork kontrol modunda No.300.0 [Analog tork komutu Sabit ofset degeri]

parametresini ayarlayin.

Komut engellendi.

Korumali gift bikiimli kablo, hassas bir ortamda I/O kablosu igin kullanilir.

Kodlayici kablosu da dyle. Kodlayici kablosu 20 m veya daha az olmalidir.

Konum sapmasi meydana gelir.

Pozisyon kontrolii/darbeli tren komutu modunda No.33.0 [Darbeli tren komutu
- Girig filtresi segimi] igin uygun degerleri ayarlayin. Ana kontrol cihazinin
(PLC gibi) darbe gikisinin sinir degerin 6tesinde olup olmadigini kontrol edin.
1No0.33 (Darbe komut girisi (konum) ve ana kontrol cihazi ¢ikisi, 2No.65
(Konum komutu) ve No.67 (Konum geri bildirimi), 3N0.67 ve parametre
N0.276.0/278.0 (Enkoder darbe ¢ikisi bélme ve garpma) ¢carpiminin ana
kontrol cihazinin konum geri bildirimi ile tutarli olup olmadigini kontrol edin.
Eger tutarsizsa, miidahale olabilir. Ardindan FG'yi dogru sekilde baglayin ve
No0.33.0 parametresini ayarlayin.

Lutfen I/O kablosu igin blendajli bikimla gift kullanin.

Ana konum sifirlandiginda sapma meydana gelir.

Ana kontrol cihazinin komut girisini kontrol edin. Ana kontrol cihazindan Z-
fazinin dogru alinip alinmadigini kontrol edin. Z-fazi darbe genligi kiiclkse,
darbe genligini artirmak igin No.276.0 ve 278.0 [Enkoder ¢ikis bdlme ve

carpma] ayarlarini yapin.

Sorun Giderme 5 (Titresim ve ses)
Motor calistiginda titresim ve ses olusur.

Tablo 9.3.5

Neden

Ne yapmali

Buylk kazang

Kazanci ayarlayin.

Makine veya cihazlar gevser.

Motor, redlktor ve kaplinin montajini kontrol edin.

Parazit olugur.

Kablolarin uzunlugunu ve ekranlamasini kontrol edin.
Yiksek voltaj kablosu (motor gli¢ kablosu) sinyal kablosundan (enkoder

kablosu) izole edilmelidir.

Motor ve cihaz arasinda rezonans olusur.

Dustik titresimde konum komutu yumusatma filtresini ayarlayin; Yiksek

titresimde algak gegiren filtreyi veya gentik filtresini ayarlayin.
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Sirlici ve motor eslesmiyor. Sirilict ve motor eslesmiyorsa, EEPROM parametresini temizleyin ve motor

modellerini degistirin.

Ekler

Ek 1 Onerilen kablo/kablo

Kablo adi AWG UL Isiya dayanikhiik |Aciklama
Motor gli¢ kablosu (750W veya daha (18 2517 105 °C
zc;)tor guc kablosu (1 KW veya daha |14 Not 1) 2501 105 °C
200VAC giris (750W veya daha az) 18 1015 105 °C

FG kablosu Not 2)

200VAC giris (1 KW veya daha fazla) |14 Not 1) 1015 105 °C
FG kablosu Not 2)

Kodlayici Glg: 22 20276 80 °C 5P (10 damarli) ekranli kablo igin maks.
Sinyal: 24 20 m (ekranli gift biikiimlii kablo

kullanildiginda)

Kullanici G/G 26 1007 80 °C Korumali ¢ift bikimli kablo

Onerilen uzunluk: 50m veya daha az

Rejeneratif direng baglantisi 18 1015 105r
Fren 18 2517 105 °C 1 P(2 gekirdek)
Ana devre DC gucl (750W veya 18 1015 105 °C

daha az) Not 2)

Ana devre DC guci (IKW veya 14 Not 1) 1015 105 °C
daha fazla) Not 2)

Siriculer arasinda iletisim 28 20539 80 °C Serit kablo 10 damarli
Not 2) Aksesuarlar ((2,54 mm aralik)

Kablonun uzunlugu gergek duruma baglidir.
Not 1) 1kW motor igcin AW G16 kablo kullanilabilir.

Not 2) Cok eksenli tahrikler igin

Ek 2 SV- E3 pozisyoner fonksiyonu

1. Genel Bakis

Bu Uriin, nokta tablosu kullanarak konumlandirma islevine sahiptir.

Verileri surliciideki nokta tablosuna gére 6nceden ayarlayin ve st kontrolor tarafindan 1/O girisi yoluyla baglatilacak Nokta Numarasini
ayarlayin. Baslatma sinyali girildikten sonra, konumlandirma segilen Nokta No.ya gore yapilacaktir.

2. Temel ayar [2.1 Kullanici G/G konektorii (CN1) kablolamasi]

Tablo 2.1 Kullanici G/C konektérii CN1 konektdr pimleri diizenlemeleri

isim Sembol Pin No. Sinyal adi igindekiler

Kullanici G/G CN1 1 24V Siricu kontrol glic kaynagi 24V giris
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-24V gug kaynagi
girisi

« Paralel I/O

» Darbe dalgasi
Komut girigi
-ABZ cikigl

2 G24Vv Sirlcl kontrol glic kaynagi GND

3 COM+ 1/0 gli¢ kaynagi 24V giris

4 11 (SVON) Servo ACIK girisi

5 12 (RESET/PCLR) Alarm sifirlama/ sapma sayaci temizleme girisi

6 13 (PCSTART1) CW baslatma girisi

7 14 (PCSEL1) Nokta NO. 1 girig

8 15 (PCSEL2) Nokta NO. 2 girig

9 16 (PCSEL3) Nokta NO. 3 girig

10 17 (PCSELA4) Nokta NO. 4 girig

11 18 (ORG) Ev konum sensori girisi

12 COM- 1/0 glg kaynadi GND

13 o1 (MBRK) Fren serbest birakma ¢ikisi

14 02 (SERVO) Servo durum gikigl

15 03 (MEND) Eylem tamamlama giktisi

16 04 (HEND)Ev konumu dénlisu tamamlama ¢ikisi

17 05 (T-LIMIT) Tork limit ¢ikigi

18 06 (OCZ )Enkoder Z-faz ¢ikis! (acik kollektor)

19 o7+ (SRDY+) Servo hazir ¢ikigl +

20 o7- (SRDY-) Servo hazir gikig! -

21 08+ (ALM+) Servo alarm ¢ikigi+

22 08- (ALM-) Servo alarm ¢ikisi-

23 NC1 Ayriimis (Baglantisiz)

24 SP1 Ayriimis

25 SP2 Ayriimis

26 CMD_PLS Ayriimis

27 /CMD_PLS Darbe komutu Darbe, ortogonal faz farki A fazi,
CCWwW

28 CC-P PLS'nin 24V darbe komutu

29 CC-D Darbe komutu 24V DIR

30 CMD_DI R Ayriimis

31 /CMD_DI R Darbe komutu Yon, ortogonal faz farki
B-fazi, CW

32 BIR HIZ Ayriimis

33 A_GND Ayriimis

34 A_TRQ Ayriimis

35 A_GND Ayriimis

36 OUT_A Enkoder A faz gikisi

9
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37 /OUT_A Enkoder /A faz ¢ikisi
38 OUT_B Enkoder B faz gikisi
39 /OUT_B Enkoder /B faz ¢ikisi
40 OuUT_Z Enkoder Z faz gikisi
41 /OUT_Z Enkoder /Z faz gikigl
42 SG Sinyal topraklamasi
43 485 RS-485 iletigim verileri
44 /485 RS-485 iletigim / veri
45 SG Sinyal topraklamasi
46 NC2 Ayriimis (Baglantisiz)
47 SP3 Ayriimig

48 SP4 Ayriimig

49 EDM+ Ayriimig

50 EDM- Ayriimis

[2.2 Temel parametreler ayari]
Temel parametreleri ayarlayin.
Konumlandirma islevi kullaniliyorsa asagidaki parametreler ayarlanmalidir.

Tablo 2.2 Kontrol modu degisikligi parametresi

Parametre No. Parametre Aciklama
2.0 Kontrol modunu segin. "0" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modunu segin. "3" olarak ayarlayin.

Farkl ¢calisma modlari
Tablo 2.3

icin segim yontemi.

Calisma modlari Dahili konum komutu Caligma modlarinin se¢imi |Baglangi¢ yontemi
Calisma modlarinin segimi (No. 9. 0)
(No. 642. 0)
Nokta tablosu 0 0 | /O girisi (PCSTART1)
Manuel darbe girisi 2 Keyfi | /O girisi (darbe komut girisi)

[2.3 Kullanici I/O agiklamasi]
Konumlandirma isleviyle ilgili kullanici G/C'si asagida gdsterilmistir.
Giris
COM:- ile baglanti kapaliyken ACIK; acikken KAPALI.
1) PCSELL... 4 Nokta NO. segimi
Baslatilacak Nokta No. ve ana konum doniislinii belirleyin
Nokta No.0 fonksiyon segimi] ayarina gére Nokta No.0'I baslatmak igin ana konum doénusini veya Nokta No.0'l segin (No.
646.3).
Tablo 2.4

‘PCSEL4 ‘PCSELS PCSEL2 PCSEL1 Acgiklama

HNE
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KAPALI KAPALI KAPALI KAPALI Ev konumu dénlsu veya Nokta No.0O
KAPALI KAPALI KAPALI ACIK Nokta No.1

KAPALI KAPALI ACIK ACIK Nokta No.2

KAPALI KAPALI ACIK ACIK Nokta No.3

KAPALI ACIK ACIK ACIK Nokta No.7

ACIK ACIK ACIK ACIK Nokta No.15

2) PCSTART1 CW baslangici

COM:- ile baglanti KAPALI'dan ACIK'a getirildiginde Nokta No.'nun eylemi ve ana konum donusu belirlenebilir.

Nokta No.0 fonksiyon segimi] (No. 646. 3) "0= Ana konuma donis" olarak ayarlandiginda ve Nokta No. igin 0 belirtildiginde,
PCSTART1 girilerek ana konuma donis baslatilabilir.

3) ORG ana konum sensori

B Ana konum sensori tarafindan ana konum doénisunde ana konum sensori sinyalini girin.

Ayrintilar i¢in bakiniz (8. 9 Ev konumu dénusu) .

4) HOME konumu dénis baslangici

"Pozisyon kontrolii/danhili Giretim komutu dedication 1" giris sinyalini 6zel I/O'ya ayarlayin. Ozel 1/O ayari hakkinda, [Ek 3 SV-E3
6zel I/O ayari] bélimine bakin.

Ana konum dénisi, COM- ile baglanti agik devreden kapali devreye gegtiginde baslar.

B Cikti

COM- ile baglanti kapaliyken ACIK; agikken KAPALI.

1) MEND'in tamamlanmasi

Nokta tablasi ve ana konum donisi eylemi tamamlanmigsa ve bir sonraki islem icin hazirsa, kapali devre olacaktir.

islem basladiktan sonra duraklatildiginda sKAPALI.

PCSTART 1'i girmeden énce MEND'in kapali devre oldugundan emin olun. MEND agik devre oldugunda baglatma komutu g6z ardi
edilecektir.

Servo KAPALI konumdayken acik devre.

2) HEND ev konumu dénls tamamlama

Ana konum dénisi tamamlandiginda devreyi kapatin

Komut yontemi mutlak oldugunda, HEND agik devre ise ana konum donusi yapiimalidir.

Ayrintilar icin, bkz (8. 9Ana konum dénusi J .

3) PML. . 3 Nokta No. cikti

- "Pozisyon kontrolii/dahili tiretim komutu dedication 1 " giris sinyalini &zel I/Q'ya ayarlayin. Ozel I/O ayari hakkinda, bakiniz (Ek3
SV-E3 6zel I/O ayari J .

Ciktinin bagladidi veya bittigi Nokta No.

(Nokta No. ¢ikis yontemi J (No. 644. 0) icinde Nokta No. ¢ikis zamanini ve agiklamasini segin.

Sirictye gig ACIK konuma getirildikten sonra servo KAPALI ve ana konum donisiinde agik devre (Nokta NO.0).

Tablo 2.5
PM3 PM2 PM1 Aciklama
KAPALI KAPALI KAPALI Nokta No.0 ve 8
KAPALI KAPALI ACIK Nokta No.1 ve 9
KAPALI ACIK KAPALI Nokta No.2 ve 8
KAPALI ACIK ACIK Nokta No.3 ve 7

11
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ACIK

ACIK ACIK

Nokta No.7 ve 15

T Nokta No. ¢ikis yontemi J'de Nokta NO. gikisinin calisma islemi ve bekleme suresi agagida gosterilmistir. Tablo

2.6

Nokta No. Calistirma iglemi Bekleme suresi
1 Surekli 0

2 Surekli 0

3 Tek kisilik Keyfi deger

3. Nokta tablosu iglemi

[3.1 Nokta tablosu verileri]

Nokta tablosu ayar asagida

gosterilmigtir.

Tablo 3.1 Nokta tablosu verileri

a

tamamlanmasi

ayarlayin.
Bekleme siresi, Nokta No. ile belirtilen konum komutu tamamlandiktan

ve konum sapmasi ayar arali§i dahilinde olduktan sonra baglar. Birim,

Ogeler Aciklama Birim Ayar araligi
Komut yontemi [Mutlak deger: Konum verilerini hedef konum olarak alin - Mutlak deger ve goreli
Bagil deger: Mevcut konumdan hedef konuma olan seyahat mesafesini deger
konum verisi olarak alin
Calistirma Tekli: Secilen bir Nokta No. yuratuluyor. - Tek, sirekli
islemi Sirekli: Bir sonraki Nokta No.yu surekli olarak yuratar
Pozisyon 1) Komut yontemine gére mutlak degeri secin Hedef konumu ayarlayin ([Komuta -1,073, 741,823
2) Komut yéntemine gore goreceli dederi segin Seyahat mesafesini birimi] - 1,073, 741,823
ayarlayin. Pozitif deger: CCW doénUsu
Negatif deger: CW donusiu
Hiz Konumlandirmada motor hizini ayarlayin. Ve ayar degeri motorun [rpm] 1~ motorun maksimum
maks. hizinin disinda olmamalidir. hizi
Hizlanma Motor i¢in hizlanma siiresini, yani 0 rpm'den 1000 rpm'ye kadar olan [ms/ 0~5000
Zaman sUreyi ayarlayin 1000rpm]
Yavaslama Motor i¢in yavaglama siiresini, yani 1000rpm'den Orpm'ye kadar olan [ms/ 0-5000
Zzaman sUreyi ayarlayin 1000rpm]
Bekleme siiresi|Konumlandirma tamamlanmasi Nokta no. konumlandirma [ms] 0-20, 000
tamamlanmasi (aralik) tarafindan algilandiktan sonra duraklama igin
bekleme siiresini ayarlayin. Bekleme siiresinden sonra bir sonraki
Nokta No. igin konum komutunu yiritin. Calisma islemi (Sirekli J)
olarak ayarlandiginda, bekleme siresi T0J'dir ve bir sonraki Nokta
Konumlandirm [Konumlandirma tamamlanmasini belirlemek icin konum sapma degerini |[darbe] 0-32, 767

Gegerli/gegersi
z

islemi gegerli veya gegersiz olarak ayarlayin. islem gegersiz olarak

ayarlandiginda, Nokta No. bir sonraki gegerli Nokta No.ya kadar

Gegerli/gegersiz

[3.2 Komut birimi ayari]
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Komut birimi, Gist kontrolor ve siirliciiler arasinda konum ve mesafe igin kullanilan birimdir. Mini. Komut birimi 1. Komut bélme ve
garpmanin iglevi, konum verilerini komut biriminden enkoder darbe birimine degistirmektir. Komut bélme ve ¢arpmayi [komut
bélme ve ¢carpma (Numeratér)] No. 34 ile ayarlayin. 0) ve [komut bélme ve ¢garpma (Payda)] (No. 36. 0) ile ayarlayin.
Komut bdlme ve ¢carpma degisirse parametreleri kaydedin ve gig tekrar ACIK konuma getirildikten sonra ana konum dénusunu
gerceklestirin.
Komut bélme ve garpma orani araliginin 1 ila 1000 oldugundan emin olun. (Darbe komut modunda aralik 0. 001 ila 1000'dir).
[3.3 Konum ve konum komutu tagsma tespiti igin ¢alisma araligi]
Nokta tablosunun konum (ABS konum komutu) i¢in ¢calisma aralgi:
Mutlak konum: -1,073, 741,823-+1,073, 741,823 [komut birimi]
Nokta tablosunun konumu (ABS konum komutu degeri) yukarida agiklanan araligi astiktan sonra T Konum komutu tagma/
ana konum dénls hatasi J alarmlarinin verilip veriimeyecegi [Dahili hiz komutu - Tagsma algilama segenegi] (No. 643. 0) ile
segcilebilir. "0=Devre disgI" olarak ayarlandiginda, mutlak deger komut yontemine belirtilemez. Ayrintilar i¢in, [Parametre

aciklamasi Dahili hiz komutu - Tagsma algilama segenegi] bélimdine bakin.

[3.4 Parametre aciklamasi]

No. isim Birim

642.0 Dahili hiz komutu - Calisma modu -

Dahili konum komutu i¢in Calisma modunu ayarlayin.

0 = Nokta Tablosu

1 = lletisim iglemi

2 = Manuel darbe girisi

No. isim Birim
643.0 Dahili hiz komutu - Tagsma algilama segenegi -

Etkinlestir/Devre digi birak Dahili konum komutu Tagma algilama fonksiyonu

0 = Devre DisiI Birak

1 = Etkinlestir (Il ayar)

Dahili hiz komutu - Tasma algilama segeneginin islevi, Nokta tablosunun hedef konumunun ve iletisim isleminin (test
calistirmasi) mutlak konum araligini asarak mutlak konumun kaybolmasini énlemektir. Hedef konum (ABS konum komutu
degeri) mutlak konum arahgini (-1,073, 741,823-+1,073, 741,823) asarsa, burada T Konum komutu tagsmasi/ ana konum

doénis hatasi J igin alarm verilip verilmeyecegi ayarlanabilir.

Mutlak konum araliginin disindayken "0= Devre DigI Birak" olarak ayarlayin ve goreli konum komutunun tekrar tekrar ayni ydénde

olmasini saglayin.

Alarm olusumu igin kosullar
1) "1=Etkinlestir" olarak ayarlayin

ABS konum komutu degerinin hedef konumu -1,073, 741,823-+1,073, 741, 823 araligini astiginda alarm olusur.

Alarm, ABS konum komutu degeri servo Aglildiktan sonra -1,073,741,823 ila +1,073,741,823 araligini astiginda ve hareket

’,Alarm olusur

I s —* # ABS konum komut degeri
1,073,741,8 +1,073,741,823
mesafesi -2,147,483,647 ila +2,147,483,647 araligini astiginda olusur.
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(Hareket mesafesi) > +2.147.483.647
------------------- -y _Alarm olusur
v[ { \&/ } # ABS konum komut degeri

-1,073,741,8 +1,073,741,823

2) "0=Devre DigI" olarak ayarlayin
Bagil komutta, ABS konum komutu degeri mutlak konum arahgini agsa bile alarm olusmaz. Ancak mutlak komutta alarm
olusur.

Alarm, Nokta tablosunun komut yonteminde "Mutlak deger" mevcut oldugunda olusur.

Alarm olugsma zamani
ABS konum komutu degeri servo ACIK konumdayken mutlak konum araligini agtiginda alarm olusmaz.

Alarm, islem tek bir islem ayarinda basladiginda olusur.
Surekli calisma ayarinda, galisma basladiktan sonra, ABS konum komutu degerinin aralidi astigi Nokta No. éncesinde alarm

olusur.
No. isim Birim
644.0 Nokta No. ¢ikis yontemi -

Nokta No. ¢ikis yéntemini kullanici I/0 PM1...'e ayarlayin. 3.
0 = Cikis Calisma baslangicinda Calisma baslangig noktasi
1 = Cikis Operasyon sonunda operasyon baslangig noktasi
2 = Her operasyon baslangicinda her bir nokta No. gikisl

Ayrintilar igin, T2-3 Kullanici G/C agiklamasi PM1. . . 3 Nokta No. ¢ikisi J

Ek 3 SV- E3 6zel /O ayan

1. Onsoz

Sdricu igin kontrol modu ve komut modu ayarlandiktan sonra paralel I/O ayari otomatik olarak degisir.

2. Ozel I/O ayar

Paralel I/0, kontrol modu ve komut moduna gére dzel olarak ayarlanabilir. Ayarlar asagida gésterilmistir. Ozel ayarlar
olmadiginda yalnizca varsayilan G/C ayari vardir.

[2. 1 Pozisyon kontrol modu (darbe komut girisi)]

Parametreleri ayarlamak i¢in Tablo 3.1'de ve 6zel I/O'yu ayarlamak igin Tablo 3.2'de gdsterildigi gibi.

Sinyal ayrintilari igin [8.7.1 Sinyal agiklamasi] bélimine bakin.

Tablo 3.1 Konum kontrol modunda parametre ayari (darbe komut girisi)

Parametre No. Parametre Aciklama
2.0 Kontrol modunu segin. "0" olarak ayarlayin.
3.0 Komut modunu segin. "1" olarak ayarlayin.

Tablo 3.2 Pozisyon kontrol modunda (darbe komut girisi) 6zel G/C ayari (dedication 1)

Pin No. Sinyal adi Aciklama Fonksiyon

4 11 SVON Servo ACIK

5 12 SIFIRLA Alarm sifirlama

6 13 TUT Komut girisi kisitlamasi

7 14 PCLR Sapma sayacl temizleme

3 15 ANA SAYFA Ev konumu geri dénls baslangici
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9 16 CCW CCW surls kisitlamasi

10 17 CWL CW tahrik kisitlamasi

11 18 TLSEL1 Tork sinir segimi 1

47 19 Ayriimig

13 o1 MBRK Serbest birakma

14 02 SERVO Servo durum gikigl

15 03 POSIN Konumlandirma tamamlama giktisi
16 04 Ayriimig

17 05 HEND Ev konumu dénlslt tamamlama
18 06 MEND/T-LIMIT islem tamamlama/ tork limiti

19 o7 OoCz Enkoder fazi Z gikigi

21 o8 SRDY Servo hazir

48 09 ALM Alarm durumu

[2. 2 Pozisyon kontrol modu (dahili pozisyon komutu)]

Parametreleri ayarlamak icin Tablo 3.3'te ve 6zel I/0O'yu ayarlamak igin Tablo 3.4'te gdsterildigi gibi.

Sinyal ayrintilari igin [8.7.1 Sinyal agiklamasi] bélimine bakin.

Tablo 3.3 Konum kontrol modunda parametre ayari (dahili konum komutu)

Parametre No.

Parametre

Aciklama

2.0

Kontrol modunu segin.

"0" olarak ayarlayin.

3.0

Komut modunu segin.

"3" olarak ayarlayin.

Tablo 3.4 Pozisyon kontrol modunda (dahili pozisyon komutu) 6zel I/O ayari (ithaf 1)

Pin No. Sinyal adi Aciklama Fonksiyon

4 11 SVON Servo ACIK

5 12 RESET/PCLR Alarm sifirama/sapma sayaci temizleme
6 13 PCSTART1 CW baslangici

7 14 PCSEL1 Nokta No.1

8 15 PCSEL2 Nokta No.2

9 16 PCSEL3 Nokta No.3

10 17 HOME Ana konum geri donls baslangici
11 18 TLSEL1 Tork sinir segimi 1

47 19 Reserved

13 o1 PM1 Nokta No. 1 ¢ikisi

14 02 PM2 Nokta No. 2 gikti

15 03 PM3 Nokta No. 3 gikti

16 04 Reserved

17 05 HEND Ana konum donlisii tamamlama
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18 06 MEND/T-LIMIT islem tamamlama/ tork limiti
19 o7 OoCz Enkoder fazi Z gikigl

21 08 SRDY Servo hazir

48 09 ALM Alarm durumu

Ek 4 Servo siiriicii gii¢ konektori (L1/L2/B1/B2, U/V/W) kablo baglantisi

Kablolama sirasinda servo ile birlikte verilen levyeyi kullanin.

1) Levye nakliye sirasinda gii¢ konektoru ile birlikte paketlenir

166+0.03

|

145+0.03

2) Kablo baglanti prosedurleri

4.6

4 28
R34
= I
. ! 0|
-
| o0
R1.2\_R08
431 |
2-R0.5 Poll ot ©
| o |7 S
»
v 2-R07 '
8.7°
|
o - . '
0.8
e o] 28
;g 7.46
&
N4
n S — 8
2-12
2-18

L

1) Levyeyi st kisimdaki tagima yuvasina takin (gikarilabilir)
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2) Yayi asag! itmek icin levyeyi asagi bastirin.

3) Kolu asagi dogru bastirirken soyulmus kabloyu yerlestirme yerine

gelene kadar yerlestirin

Ek 5 SV-E3 serisi mutlak sistem agiklamasi

1. Genel Bakis

|4) Levyeyi serbest birakin.

Bu Uriin, benzersiz manyetik mutlak kodlayici kullanarak mutlak sistemi olusturur. Ana konum donistinden sonra enkoderin

temizlenmesini saglar ve gii¢ kaynagini yeniden baslatirken ana konum déniisline gerek yoktur.

Asagidaki prosediirler mutlak sistem igin hazirdir:

1 Mutlak enkoder ile donatiimis motoru ve mutlak 6zelliklere sahip siirlictiy kullanin

2 Kodlayici akiiniin baglanmasi.

3 Ust kontrolér RS-485 ile mutlak verileri alabilir.

2. Uygulanabilir modeller

Mutlak sistemi kullanirken asagidaki motor ve siriicii kombinasyonunu kullanin.

Tablo 1 Uygulanabilir motor ve suricl

Cikti

Sdrdcu

50W

SV-E3P005A2-A

100W

SV-E3P010A2-A

200W

SV-E3P020A2-A
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400W SV-E3P040A2-A
750W SV-E3P075A2-A
1KW SV-E3P100A2-A
1.5KW SV-E3P150A2-A
2KW SV-E3P200A2-A
3. Ayar

[3.1 Mutlak sistem icin ayar]

B Parametre ayar surticinin mutlak sistemi igin gereklidir.
B Bir enkoder sistemi se¢imini (N0.257.0) 0'dan (ilk ayar, artimh sistem) "1'e (mutlak sistem) degistirin.

Bu, ayar paneli tarafindan ayarlanabilir.

B Islem prosediirleri igin T5 Mutlak enkoder baslatma J bélimiine bakin.

[3.2 RS-485 iletisim ayari]

Ust kontrolériin RS- 485 haberlesmesi ile stirliciiniin mutlak verilerini almasi igin parametre ayari yapilmalidir.

iletisim adresini (No.4.0) "1'den (baslangig degeri) istenen adres No'ya degistirin ve ayar araligi 1 ila 32'dir.

Ana bilgisayar iletisim yontemi segimini (No.8.0) "0 (ilk deger) "den "1 (485 asenkron seri iletisim) "e degistirin. Parametre degisikligi

ayar paneli tarafindan yapilabilir.

islem prosediirleri igin [5 Mutlak enkoder baslatma] bélimiine bakin.

Tablo Parametre ayari
Hayir. Parametre Aciklama 24VDC giicun

yeniden baslatilip

baglatiimayacagi

4.0 iletisim Servo sirtcinin iletisim adresini ayarlayin. Evet
adresi Cok istasyonlu iletisim olmadiginda "1" olarak ayarlayin. Cok istasyonlu
iletisim kullaniliyorsa, her eksen igin farkli degerler ayarlayin.

[ilk deger] 1

[Ayar aralidi] 1 ila 32

8.0 Ana bilgisayar Ana bilgisayar iletisim modunu segin. Evet
iletisim yontemi 0= Devre DisI Birak
secimi 1= RS-485 asenkron seri iletisim

RS-485 sinyal kablosunu baglarken ve RS-485 asenkron seri iletisim
kullanirken, "1" olarak segin. Degilse, "0" olarak segin.

USB kullanildiginda, bu ayarla ilgisi yoktur ve her zaman iletisim kurabilir.
[ilk deger] O (Devre Disi)

[Ayar araligi] 0 veya 1

257.0 Bir kodlayici Mutlak sistem veya Artimli sistem icin bir secenek belirleyin. Evet
sisteminin segimi |0 = Artimli sistem

1 = Mutlak sistem

[Baslangi¢ degeri] O (Artimli sistem)
[Ayar araligi] O ila 2

4 Akii kutusu kablosunun montaji (istege bagl)

[4.1 Akl kutusu kablosunun montaji]
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6PIN Konnektdr

Akl kutusu

6PIN konektor

Sekil 1 Aku kutusu kablosunun montaji

Akl kutusunu siriici ve motor enkoderi arasindaki kabloya takin.

200VAC ve 24VDC'yi kesin, enkoder kablosunu motordan gikarin

©Baglanti yoninu kontrol ettikten sonra pil kutusunu baglayin ©T5 Mutlak

enkoder baglatmasi olarak ¢alistirin J [4.2 Pil 6zellikleri]

Mutlak sistem igin akl asagidaki gibi 6nerilir:

Tablo 3 Temel dzellikler (6nerilen batarya)

Servo motor

Ogeler Aciklama Aciklama

AKU CR-AGB/C23P Panasonic tarafindan tretilmistir Not 1)
Seri : CR-AG

Nominal gerilim 3. 0V

Nominal kapasite 2400mAh

voltaj 1.8V

20C sicaklikta kapasite, standart desarj akimi,

Standart desarj akimi, |2. 5mA

Maks. sirekli desarj |1A

20C sicaklikta

akimi

Gorinls <Gorlinim>'de gosterildigi gibi Not 2)

Agirlik 249

Sicaklik Calisma sicakligi: -40C ~ +70C 'Yogusma yok

Depolama sicakligi: -20C ~ +45C

Onerilen saklama

kosullar

Sicaklik: 5C ~ 35C
Nem: %70 RH veya daha az

Not 1) Birincil lityum pil. Patlamayi énlemek igin sarj etmeyin.

Not 2) Onemli bir gériiniim hasari yoktur ve belirgin bir tanimlamaya sahiptir.

<Gorlinis>
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(-)2
(+)1

48 °

_ 3045 _ 20ma

|

Sekil 2 Onerilen batarya

[4.3 Akii kutusu

Mutlak enkoder

Motor enkoder araytizii

BAT |1 J1T BAT

+D 2 : 2 +D

D |3k 3[ -D

vce |4} {2 vcc
GND |5 D(:Xj 5| GND
SHIELD [6 )}~~~ N 6 | SHIELD

|
iw—1{ BAT |1
T GND |2
|
Siriict CN2 :
e P e e e S ik o o i s
1 [S] _+D 1| +D
1|6 -D H 2 -D
V3T NC 3] vec
: 4 NC '4 GND
1 [1] vec {5 [ SHIELD
' [2] GND i‘
1

Sekil 3 Akl kablolama
< Mutlak enkoder icin kendi kablonuzu yaptiginizda >

Dikkat

Lutfen sirketimiz tarafindan 6nerilen akiyi

kullanin. Dogdru kablolayin.

Elektrik carpmasini, yaralanmayi, arizayi

veya hasari 6nlemek igin.

Lutfen yukaridaki gibi baglanti semasini takip edin. Son kullanici konektérleri ve kablolari hazirlar.

Firma tarafindan tavsiye edilen akuler kullaniimalidir. Spesifikasyonlara uymayan aki kullanimi en kétli durumda aklye zarar

verebilir,

isletim ve depolama konumu igin

ic mekanlarda, yagmurdan ve dogrudan giines 1sigindan uzakta

Asindirici gaz, yag buhari, demir tozu icermez

iyi havalandirma, nem yok

Asin kirlilik ve toz yok

Titresim yok

Aku UGzerinde

higbir etki yok

[4.4 AKU degisimi]

Ak voltaji gok dusiik oldugunda alarm olusur.

Bu sirada, servo suriici igin 24V kontrol giiciiniin ACIK olmasi kosuluyla yapilmasi gereken akuniin degistirilmesi gerekir.

Aksi takdirde, ¢oklu donls verileri kaybolacak ve mekanik ana konum donisiinin bir kez daha galistirlimasi gerekecektir.

A

Dikkat

O

Akunin kutuplarini kontrol edin

AkUyU pargalarina ayirmayin

Elektrik carpmasini, yaralanmayi, arizayi

veya hasari 6nlemek igin.
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Akuye kisa devre yaptirmayin

Onerilen akilyii sarj etmeyin

5 Mutlak enkoder baslatma
Mutlak enkoder baglatma, enkoderin temizlenmesidir. Bu, ayar paneli tarafindan yapilabilir. Kodlayici temizlendikten sonra
24VDC glcu kapatin. Kontrol giicl tekrar agildiktan sonra goklu rotasyon verileri temizlenmistir.
[5.1 Ayar paneli ile kodlayici temizleme ydntemi]
1) Sdrici parametrelerini degistirme (mutlak sistemi ve RS-485 iletisimini ayarlama)
1. Kodlayiciya bagh degilken 24VDC guicli agin. Alarm olugsmazsa parametreleri degistirin.
2. Parametre No.4.0 iletisim adresini "ilk deger 1 "den beklenen iletisim adresine degistirin
No. Ayar araligi 1 ila 32 arasindadir. Parametre No.8.0 Ana bilgisayar iletisim yontemi secimini "ilk deger 0 "dan "1(RS-485
asenkron seri iletisim)" olarak degistirin. No.257.0 parametresini "ilk deger 0 (Artimli sistem) "den "1 (Mutlak sistem) "e d egistirin.
Parametre degistirme yontemi igin SV-E3 Kullanim Kilavuzu T5-6 Parametre ayar modu J
3. Parametreleri kaydetmek icin SV-E3 Kullanim Kilavuzu T5-8 Parametre kaydetme modu J bélimiine bakin. Parametreler
kaydedilmezse, bir sonraki sefer gli¢ ACIK konuma getirildiginde degistirilen parametreler gecersiz olacaktir.
4. Kontrol giicini (24V) kapatin.
2) Guci yeniden baglatin
1. AkU kutusunu kodlayiciya badlamak ve kontrol gliciinii agmak igin T4-1 Akl kutusu kablo kurulumu J bélimine bakin.
2. Kontrol glicini yeniden baslattiginizda, enkoder hatasi (F=~ % ) ayar panelinde goérunttlenecektir. Es zamanli olarak
coklu rotasyon veri hatasi ( Er r. 20) ve enkoder dlsuk voltaj hatasi (Err. 21) meydana gelir.
3) Anakonuma hareket ettirin
Ana konumu ayarlamayan ekseni ana konuma taslyin. Ana konuma manuel olarak hareket etmek mimkin oldugunda, ana
konuma hareket ettirin. Bu islem servo ACIK konumdayken yapilmalidir. Ana konum etrafinda hareket ettirin ve 4) ila 6),
ardindan 4) ila 5) islemlerini gergeklestirin.

4) Ayar paneli ile kodlayici temizlemenin galigtiriimasi

1. Panel ekranini SubFac yapin, B ™ garintilendiginde, MODE( ) digmesine yedi kez basin.

2. FLELLR gesini gorintilemek igin SET ( BEL] ) dugmesine bir kez ve UP (TAJ ) diigmesine bir kez basmak igin
asagidaki sekle bakin.
3. ELLA - Bgesini goruntilemek icin SET(ED ) diigmesine basin.
I ECERER ] — | SE5585 1 Fuansk L - =) giicmesi
! ekranlarini ve ¢oklu rotasyon verilerini gdstermek igin SOL ( ) digmesine uzun

bastiktan sonra
0 olur.

5. Kontrol gliciinii kapatin. Simdiye kadar mutlak enkoder baslatma islemi tamamlanmistir.

Kodlayicinin ayar paneli tarafindan temizlenmesini saglamak igin islem prosediirleri darbe ile gosterilmistir.

Servo KAPALI iken enkoder temizlemeyi calistirin. Servo AGIK ise, £772% " alarmi olusacaktir.
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EEEEAR

Bir kez
Bir kez basin MODE
Bagka bir moda gegme
E E L H Birkez [MOLIMODE| basin g 9e¢

Dugmeye uzun basin  [«]
=

BEBABS
v

Bir kem basin

basin Baska bir moda gegme

basin

"Finish" goriflenene
kadar‘ZI basin

LT T e T Servo ACIK
konumdayken
Normal son
E [l @ M

Birkez |MODE 4ODE| basin
Bir kez MODE ODEasm

Fiom

Giig kaynagini yeniden baslatma

Sekil 4 Ayar paneli ile calistirma

5) Kodlayici temizlemenin basarili olup olmadigini kontrol edin

1. Kontrol giiciini agin

2. Alarm olugsmaz ve gorintilenir. Glg kapatilsa bile ana konum dénulstine gerek yoktur, ancak
aklyu cikarin.

3. Alarm olusursa asagidaki 6geleri kontrol edin.

* Aklyu takin veya takmayin.
* Akl voltaji normal veya degil.
Kablo baglantisinin dogru olup olmadigi.
*Kablolamanin dogru olup olmadigi
Yukaridaki 6geleri kontrol ettikten sonra, 3) islemini yapin.
4. Ana konum manuel olarak belirlendiginde, mutlak enkoder ayari tamamlanir. Servo sirlci ana konumu belirlediginde, 6)
islem prosedurlerini gergeklestirdikten sonra, ardindan 4) ve 5). Ayar tamamlanir.
6) Servo suriict ana konuma hareket eder (manuel olarak ana konuma hareket ettirilemez)

1. Sdruct servo ACIK konumunda ana konuma hareket eder. Enkoder silme islemi daha sonra yapilacagi icin mevcut mutlak

verilerin degisecegini lltfen unutmayin.

Errclr

2. Servo KAPALI. Servo ACIK konumdayken alarmi olusacaktir.
3. Mutlak enkoder ayari 4) ve 5) islem prosedirlerinden sonratamamlanir.

6) Servo sirlicii ana konuma hareket eder (manuel olarak ana konuma hareket ettirilemez)

1. Sdruct servo ACIK konumunda ana konuma hareket eder. Enkoder silme islemi daha sonra yapilacagi i¢cin mevcut mutlak

verilerin degisecegini litfen unutmayin.
2. Servo KAPALI. Servo AGCIK iken [Kodlayici temizleme] secilemiyor.

3. Mutlak enkoder ayari 4) ve 5) islem prosedirlerinden sonra tamamlanir.
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6. Mutlak veri elde etme yontemi

Ust kontrol cihazi, RS-485 haberlesmesi ile siiriicliden mutlak verileri alabilir.

[6.1 RS-485 iletisimi icin kablolama]

Bakiniz T4. 4 RS-485 iletisim J RS-485 iletisim kablolari igin.

[6.2 Ust kontrolér ve servo siiriicli arasindaki iletisim hakkinda]

Ust kontrol cihazi RS-485 haberlesmesi ile enkoder verilerini okumak igin GET_STATE_VALUE_4 haberlesme komutunu
gonderir. Bu haberlesme komutu durum degerini 4 bayt olarak okur.

ADIM1) GET_STATE_VALUE_4 Komut génder

Lipper kontrolﬁrl Komut verileri Servo surici
L R e e ST e Sy ey S

ADIM2) G ET_STATE_VALUE_4 Siriciden gelen komuta yanit verilerini yanitlayin

= ] Yanit verileri —
\Ust kontrolor ] Servo strlcu
L et i e S e e e

[6.3 lletisim komutu agiklamasi]

Mutlak veriler "Enkoder/ rotor mekanik agisi (entegre)" tarafindan kaydedilir. Ust kontrol cihazi, GET_STATE_VALUE_4 iletisim
verisinden "Enkoder/ rotor mekanik agisi (entegre)", yani mutlak veriyi alir. Génderme ve alma yontemi asagdidaki veri

drneginde gdsterilmistir. Ornek olarak "01" iletisim adresini (hedef adres) alin.

1 GET_STATE_VALUE_4 iletisim komutunu yiratin. GET_STATE_VALUE_4 icin komut kodu "11 "dir.
2 "Enkoder/rotor mekanik agisi (entegre)" giris igin iletim verisi olarak kullanilir. Asagidakiler icin durum degiskeni kodu
"Enkoder/rotor mekanik agisi (entegre)" "00C3 "tir.

Veri génderme Ornek: Enkoder / rotor mekanik agisi (entegre)

CRC16-CCITT sayimi

E
£
=] >
z 8§ § B
2 S ~ 2 |
S :_‘5 © 5 ! ,—V
S 2 = £ Wstoi Atpit ¥ Ustbit Altbit
° o) o CH - '
[N = N : '
'
24 01 00 11,{00 C30A 94
- : H
Sabit deger E Durum No. FCS Hata algilama algoritmasi: CRC16-CCIT
E : (2 bay[) Cerceve Kont. Dizisi) | AT (H ~ )
i R e : olusan: 2 bayt (Hex.
00100 FCC parametre
= uzunlugu Enkoder verileri/ rotor mekanik agisi (entegre): 00 C3(Hex.)
o'l o'|'e'l'e

Veri uzunlugu ( 5 bit) Veri
uzunlugu (0 ila 31 bayt)

Protokol tanimlama kodu (3 bit)
0x0: Rezerve (RAW )
Ox1: Tek master
0x2 : Rezerve (Coklu master)
0x3-7 : Ayrilmis

3. Belirtilen durum numarasina sahip verileri alir.

Veri alimi érnegi
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CRC16-CCITT sayimi

|
A ]
'
'
'
.
'
'
'
'
'
'
.
'
'
'
'
'
'
.
'
'
'
'
'
'
.
'
'
2

Hata tespit algoritmasr: CRC15-CCIT

(4 bayt) (Cerceve Kontrol Sirasi) \k
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= = 3 ' - -
§£ % éE 5 EUS[M Alt bit E Ustxt Altbit :
¥ ' '
26_01 80 11, 00 00 00 00;; 08 D7 . ...
- = s Y 4 lugsum: 2 bayt (Hex.)
abit deger E Konum verileri ! FCS
' H
i 3

S
Ainary )i (iKili )
001 00100
FCC parameter uzunlugu

e U5 L6 A6 L e L \
Ol K ) 0] o )

Durum degeri

AR E 11y )]

——
Veri uzunlugu (5 bi t)
\ Veri uzunlugu (0 ila 31 bayt)

Protokol tanimlama kodu (3 bit)
0x0 : Rezerve (RAW) 0x1 : Tek
master Ox2 : Rezerve (Multi-
master) 0x3-7 : Ayrilmig

7. Alarmlar hakkinda

Mutlak sistemdeki alarmlar agadida gosterilmistir.

Artimli sistem alarm 6gelerine gére, mutlak sistem enkoder hatasi (( Err. 18)), ¢oklu rotasyon veri hatasi ((Er r. 2 0) ve enkoder
dusuk voltaj hatasi (Err. 21) 6gelerini ekler. Bu alarmlar alarm sifilama veya 24VDC kontrol gliciinlin yeniden baslatiimasi ile
silinemez. Enkoder temizlendikten sonra kontrol gli¢ kaynagini yeniden baslatin.

Durum gostergesi] ekranindaki alarmlari kontrol edin

Tablo 9 [Durum gdstergesi] ekranindaki alarmlari kontrol edin

No Alarm o6geleri Aciklama igleme yollari
18 Kodlayici hatasi Kodlayicinin kendisinde hata olusur.
20 Coklu rotasyon veri hatasi

% Coklu rotasyon verileri keskin bir sekilde degisir.
* Enkoder kablo baglantilarini ve PIN kontagini kontrol edin
* FG topraklama ve gi¢ kablosu ile enkoder kablosunun ayrilmasi gibi karsi

onlemleri uygulayin.

21 Kodlayici distik voltaj hatasi (% Coklu rotasyon verileri keskin bir sekilde degisir.

% AkU voltajinin mutlak igin gok diislik olup olmadidini veya aki kablosunun
gevseyip gevsemedigini kontrol edin

Kodlayicinin alarm detaylari icin [Yardimci fonksiyon] ekranindaki [Kodlayici] bélimiine bakin.

Tablo 10 Kodlayici igin alarm detaylari

No Alarm o6geleri Aciklama igleme yollari

(o] Hiz hatasi Cok donusli ABS sensori donlstirme hatasi yedeklemede veya hiz hatasi glic

ACIK konumdayken meydana gelir

1 MR Dustlk akl voltaji uyarisi
2 Cok donuglu ABS Sensor iletisim hatasi, glic ACIK konumdayken ¢oklu dénis verileri alinamiyor.
3 Pozisyon hatasi Sensor hatasi, 1 donusli ABS sensor ile cok donlsli ABS sensorii arasinda farkli

degerlere neden olur ve bu da enkoder konumunu dogrulayamaz.

4 Dustk voltaj hatasi Sadece ¢ok donusli ABS kodlayici igin
Besleme voltaji, gic KAPALI durumdayken kilavuzda agiklanan voltaj

spesifikasyonunun altindadir.
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EEPROM hatasi EEPROM'da saklanan veriler onaylanamiyor
Asiri Isinma alarmi Kodlayici temel devre sicakligi ayar sicakliginin tizerinde
Aku duslk voltaj hatasi AkU voltaji belirtilen degerin altinda (Not 1)

Not 1) Gu¢ ACIK durumdayken aki voltajini onaylayin ve ardindan her bir saatte
bir kontrol edin.
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