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GSSF Serisi

AC Servo Sistem

1. Genel Uyarilar

Bu kitapgik, GMTCNT GSSF serisi AC servo siiriicli ve GS serisi servo motorun kurulumu, baglantisi,
kontrolii ve galismasi hakkinda bilgi verir. Uriinler elinize ulastiginda kutularini acip liitfen
asagidakileri kontrol ediniz.

«  Urtinlerin tizerinde yazili olan referansin, malzeme ile birlikte génderilen irsaliyedeki referans ile ayni oldugunu kontrol
ediniz.
*  Urlinleri ambalajlarindan ¢ikarin ve nakliye esnasinda zarar gérmediginden emin olunuz.

Yukarida belirtilen sorunlarla karsilagilmasi durumunda, cihaza enerji vermeden liitfen GMT Endustriyel Elektronik San. ve
Tic. Ltd. Sti. veya GMTCNT bayisi ile temasa geciniz.

AC servo siiriicii ve motorla ilgili daha genis bilgi igin kullanim kilavuzundan faydalanabilirsiniz. PDF formatindaki kullanim
kilavuzunu www.gmtcnt.com adresinden indirebilirsiniz.

2. Giivenlik Uyarilan

+ Besleme kaynagi, servo siirlicli ve motor tizerindeki biitiin vidalar, konnektérler ve kablo terminallerinin dogru
baglandigina emin olunuz. Aksi halde iiriin hasar gérebilir, yangina sebep olabilir ya da kisisel hasarlar meydana gelebilir.

*  Servo siiriicii ile servo motor arasindaki kablo baglantilarini siki yapmayiniz.

#  Motor mili ile matora baglanacak yiik milinin dogru merkezlendiginden emin olmak igin kaplin veya uygun aparat
kullaniniz.

+  Servo siiriicliniin igine vida gibi iletken veya yag gibi yanici malzeme diigsmedigine/sizmadigina emin olunuz.

+  Servo siirlicli ve servo motoru diisiirmeyiniz veya vurmayiniz.

*  Glvenlidiniz icin hasarli servo siiriicli veya servo motoru kullanmayiniz.

3. Cevre Sartlan
Ortam Sart
Caligma: 0 ila 40 °C arasinda (donma olmamahdir)
Sicaklik Depolama: -10 ila 70 °C arasinda (donma olmamalidir)
Calisma: 5~90%RH (yogusma olmamalidir)
Nem

Depolama: 5~80%RH (yogusma olmamalidir)

Asindirici sivi ve gaz igermeyen, temiz, kuru ve dogrudan giines 1s1gi

Hava olmayan ortamlara monte ediniz.

Yiikseklik En ¢ok 1000 mt.

Titresim 5,9 m/s2

4. Montaj Yonu ve Acikhiklar 100mm

Servo siiriicliniin yandaki sekilde gésterildigi gibi monte edildiginden emin 6}
olunuz. Aksi halde servo siiriicli zarar gorebilir.

Servo siriicliyii panoya dik sekilde monte ediniz. Frenleme direnci gibi 1si
yayan komponentler kullanildiginda, servo siiriiciinin 1sidan
etkilenmeyecegdinden emin olunuz.




5. Servo Siiriicui Teknik Ozellikleri

6. Servo Siriicii ve Motor Kombinasyonlari

T . Nominal Hiz/
Servo Surlicli Modeli GSSF-H3 Servo Siiriicii Servo Motor Gii¢ Kablosu sy LGRS Nominal Tork/
Kablosu Kablosu Nominal Akim
. .| 1-Faz 1-Faz 3-Faz -020- & 3000rpm/0.64Nm/1.6A
Giig Ana devre glig beslemesi | oqyac 49 15 1 .9 20 47-63Hz| 220VAC +% 15 | -% 20 47-63Hz| 3BOVAC +%15 | -% 20 47-63Hz GS60D-020-30AYK-3LH Pm m
GS60D-040-30AYK-3LH 3000rpm/1.27Nm/3.1A
Kontrol devresi gerilimi | 18~30VDC 1A 18~30VDC 1A 18~30VDC 1A GSSF-L1 GS80D-075-30AYK-3LH GMK-005-XX-GK GEK-XX-KK
Nominal akim (RMS) | 4A 10A 7A
Akim i) £550D-075.30AFKALH GMEK-05KL 3000rpm/2.39NM/3.9A
Pik akimi (PEAK) | 15A 27.5A 25A
Geri besleme sinyali| 2500PPR (5V kaynakl artimli enkoder) GSSF-L2 GS130D-105-20AYK-4HC 2000rpm/5Nm/4.3A
Fren kiyici | Uygulamaya bagl olarak harici frenleme kullaniniz GSSF-H3 GS130D-157-20AYK-4HC | GMK-008-XX-GK2 GEK-XX-KK1|2000rpm/7.5Nm/6.3A
Fren kiyici esik gerilimi | 380VDC+5V 380VDC+5V 680VDC+5V i GS130D-210-20AYK-4HC 2000rpm/10Nm/7.6A
Asin gerilim alarm esik gerilimi| 400VDC+5V 400VDC+5V 700VDC+5V
Diisiik gerilim alarm esik gerilimi| 200VDC+5V 200VDC+5V 400VDC+5V Not: Gilg ve enkoder kablolarinda XX yazilan yere kablo boyu 3mt igin 03, Smt i¢cin 05, 10mt igin 10 ve 15mt igin 15 seklinde
- - — yazilamali ve sipariste belirtiimelidir.
Sogutma yontemi| Dogal hava sogutma Fan Fan
Agirlik (k 1.2 24 24 . - -
Gtk (kg) 7. Servo Siriicii Baglanti Diyagrami
Dijital giris 6zellikleri COMI terminali ile PNP veya NPN baglanti igin 7 dijital giris
Siriicti aktif, stirlicti hatasi Reset, siiriicii mod kontrolii, oransal kontrol,
Diiital giris fonksivonu pozitif limit, negatif limit, homing sinyali, geri komutu, dahili hiz b&liimii kontrold, Gii¢ kaynagi
Jal girig Y dahili pozitif béliim kontrolii, acil Stop, Homing basla, aktif komutu, elektronik wR 8Ty, 1-faz 220VAC
digli orani segimi, kazang segimi ) If 3-faz 380VAC
Dijital ¢cikis 6zellikleri 5 dijital ¢ikis, OUT1~OUT4 100mA, BR+/BR- (fren kontrol ¢ikisi) 500mA Devre kesici
Sirlict hazir, siirlict hatasi, konuma ulasti, motor sifir hizda, motor freni, motor T 11 @]
Genel Dijital ¢ikis fonksiyonu hiza ulasti, Z sinyali, tork modunda maksimum hiz saglandi, motor freni, [| W o ) — RS485
Fonksiyonlar konum sinilamasi, referans bulundu, goklu konuma ulagildi. 1@ G Glrlilti filtresi GMT!
Analog giris 2 analog giris hiz ve tork kontrolii igin kullanilabilir, giris araligi -10V~10V A§'_f|'_ 2 ,:;1:]
geriim b 1 AC Seno
Enkoder sinyali gikis Cikis enkoder sinyali opsiyoneldir. Maksimum ¢ikis frekansi 2MHz'dir ve ¢oklu koruyucusu g | l‘ Kontaktor xm
fonksiyonu eksen senkronizasyonununda kullanilir. AC reaktsr | 1T =2n
: . | 1/ kontrol RS232
RS232 Maksimum Baudrate 115.2kHz dir. { —— Enkoder kablosu
[- Motor kablosu I
1
. Asin gerilim korumasi, diisiik gerilim korumasi, motor asiri Isinma korumasi, L a2 il 1
LU el el kisa devre korumasi, servo siiriicli asiri 1Isinma korumasi vb. I ° 'l i
(‘ Lojik/Fren giict X+ [T .- [
RS485 Maksimum baudrate 115.2kHz'dir. Kontrolér ile haberlesme igin Modbus RTU i A —] e - oy
protokolii kullaniniz. ] D‘%ﬁ_
x3 — pr
Calisma sicakhg! 0~40°C O-E
“ _10°C~70° o5
Depolama sicakhgi 10°C~70°C O-ofl=
Nem (buhar olmamalidir) | %90RH alt 3 of- =
O[O o
Ortam Koruma sinifi 1P20 J S0 _lf]
Sartlan Montaj sartlari Tozsuz, kuru ve kapali ortam (6rnegin: elektrik kabinleri) - ---.I--,
' Fren \"‘-\__‘_ Y
Montaj sekli Dikey montaj ;_direnci_i \ S J =
Yiikseklik En ¢ok 1000 mt.

Atmosfer basinci

86kpa~106kpa




8. Servo Siricii Teknik Ozellikleri

Sogutucu ylizeyi

X1
COM1, DINL......DIN7:

7 Dijital programlanabilir girig kanal
ENCO-Z, ENCO-/Z,
ENCO-B, ENCO-/B,
ENCO-A, ENCO-/A:

Enkoder cikigi

OUT1......0UT4:

4 Dijital programlanabilir gikig kanal
GNDA, AIN1, AIN2, GNDA:
2 Analog girig kanall

PUL+: Puls +/CW+/A+

PUL-: Puls-/CW-/A-

DIR+: Yan+/CCW+/B+
DIR-: Yén-/CCW-/B-

X2

24VS, GNDS:

Kontrol icin 24V guc kaynagi
24VB, GNDB:

Fren icin 24V giic kaynag
BR+, BR-:

Fren kontrol gikig!

X3

U, Vv, W, PE:

Motor gig konnektdri

L, N:

AC giig kaynad girisi {220VAC)
RB+, RB-:

Harici frenleme direnci

baglantisi

S
GSSF-L2 (220VAC)

X3
U, Vv, W, PE:
Motor gl konnektéri

L -2 S

GSSF-L1(220VAC)

X3
U, VvV, W, PE:
Motor guc konnektard

X7 X7

R, S, T: R, 5 T:

AC guc kaynad girigi AC gig kaynag girigi

(220VAC) (380VAC)

RB+, RB-: RB+, RB-:

Harici frenleme direnci Harici frenleme direnci

DC+, DC-: DC+, DC-:

DC bus arayizi DC bus arayiizi

(310VDC+%20) (540VDC+%20)
Not : 1.GSSF-L1/L2/H3 seo siriciler, X3 ve X7 gg arayizler diginda ayni

arayiiz bilesenlerine sahiptir.

2, Tavsiye edilen frenleme direnci: GSSF-L1 T5chm/100W,
GSSF-L2 390hm/200W, GSSF-H3 750hmi200VV. Kullanici,
uygulamasina uygun frenleme direnci gicina belidemelidir.

Ekran

Durum ve hata biligilerini
gdstermek igin 4 digit LED

Ayar igin 4 buton
Parametre ayan

X4
Disi: RS485
haberlesme araytzii

X5
R&232
haberlesme arayiizii

X6
Motor enkoder girig portu

Ekranlama

Gug kablosunun
ekran ucunu
baglayiniz

Topraklama terminali

GSSF-H3 (380VAC)

9. Servo Siriicu Arayuzleri

Ara yiiz Siriici Sembol Fonksiyon
COMI Dijital girigler igin ortak
DIN1~DIN7 | Dijital girigler. Gegerli sinyal:12.5V~24V.Gegersiz sinyal:<5V
ouT1+ Dijital gikis 1+
OouT1- Dijital ¢ikis 1-
ouT2+ Dijital ¢ikis 2+
OouUT2- Dijital ¢ikis 2-
ouT3 Dijital ¢ikis 3
ouT4 Dijital ¢ikis 4
COMO Dijital ¢ikislar igin ortak terminal (OUT3-4) igin
GND Topraklama sinyali
ENCO-Z
ENCO-/Z
X1 ENCO-B o
zzz:z:t; ENCOJB Motor enkoder ¢ikis arayiizii
GSSF-H3 ENCO-A
ENCO-/A
AIN1 Analog sinyal giris 1. Girig empedansi: 200 kQ
GNDA Analog sinyal igin topraklama
AIN2 Analog sinyal giris 2. Giris empedansi: 200 kQ
GNDA Analog sinyal igin topraklama
PUL+ Puls veya pozitif puls
araylizii (+)
PUL- Puls veya pozitif puls
o 3?:”5:;; ~ogative puis | Giis gerilim araligi: 5V~24v
araylizii (+)
DIR- Yén veya negative puls
araylizii (-)
24VS/GNDS | Lojik gli¢ kaynagi:24 V + 15% ,>0.5A
X2 24VB/GNDB | Fren igin giig kaynadi,18~30VDC 2A
BR+/BR- Fren arayiizii
U/N/WIPE Motor kablosu arayiizii
X3 GSSF-L1 L/N Ana glig kaynagi (1x220VAC)
RB+/RB- Frenleme direnci arayiizi
GSSF-L2/GSSF-H3 | U/V/WIPE Motor kablosu arayiizli
GSSF-L1
X4 GSSF-L2 BUS RS485 arayiizli
GSSF-H3
X5 GSSF-L1 RS232 RS232 arayiizii
X6 g:z:::::; FNNCODER Enkoder kablosu arayiizii
X7 GSSF-L2 R/SIT Ana gli¢ kaynagi (L2 igin 1x220VAC, H3 igin 3x380VAC)
GSSF-H3 RB+/RB- Frenleme direnci arayiizii




10. Servo Siiriicii I/O Arayizleri ve Baglantilan 11. Servo Siiriici X4~X6 Arayiizii

X4 Arayiizii RS485

X1 " gE g = Adi Pin Sinyal Aciklamalar Fonksiyon
) = -
o m & -ﬂ = 1 NC
BE=S S = 5 GND GND
= | - R Zz|98 5
(F g 2 = +5V
‘ 2 2 RX
o : @ Q] RS485 A RS485
Dijital sinyal e ;,J,E = Bl (9-Pin disi) 3 X arayiiz
giris/cikis portu 5 nac il |zo el 7 /RX BO)
e e 8 X
_ — 1|12
o2 EE = - 3 & 4 NC
2 3 9 NC
= o ¥ | [S]
- E SE E " 5 9 Not: iki kab_lolu baglantiigin 2 ve 3 nolu pinler képriilenir, A (+) ucunu ifade eder. 7 ve 8 nolu pinler kdpriilenir,
0|7 3 B (-) ucunu ifade eder.
o M~ (@]
= gl | |2
ol2| el (g al”
Sinyal  PinNo. Sinyal Pin No. Sinyal Pin No. OG0 Bl X5 Arayiizii RS232
2 COmMA1 1 OuUT1+| 20 NC 19 AIN1 - g — 2 i _ i
4 DIN1 3 ouTi- 29 NG 21 GNDA o 2 S1O] g " =1 D Adi Pin Sinyal Aciklamalar Fanksiyon
6 DIN2 5 ouTZ2+| 24 GND 23 AIN2 il o] = 1 NC
8 DIN3G 7 ouTe-| 26 ENCO-Z 25 GNDA = m - . 2 Tx Tx
o
10 DIN4 9 QuUT3 28 ENCO-/Z 27 PUL+ ‘nf 0 .~': 3 Rx Rx
12 DINS 11 ouT4 30 ENCO-B 29 PUL- = 4 NC
S 2 RS232 RS232
14 DING 13 COMO 32 ENCO-/B 31 DIR+ | =& |E Sl B i 5 GND GND i
Z| o P (9-Pin disi) arayliz
16 DIN7Y 15 NC 34 ENCO-A 33 DIR- Tl 3| 6 NC
18 NC 17 NC 36 ENCO-/A 35 NC 7 NC
Servo Siiriicii /O Arayiizleri 8 NC
9 NC
o, Girig sinyalleriicin N - X6 Arayizi Enkoder Girisi
i ortak terminal 2 Com oUTT 1 Dijital gikis kanah 1+
I | + p—_—_ . .
o4, Diltalgiis 1 4 DIN1I 51K @: v |2_Diital gikis kanali 1- Adi Pin Sinyal Agiklamalar Fonksiyon
% Dijital giris 2§ T pEsE=Za OUTz' 5 Dijital gikis kanali 2+ 1 +5V 5V gikis
1 —— ———] L
o Diital giris3 8 ——— E= W Ex <44 — Dijital ¢ikis kanali 2- 9 GND oV
s Dijital giis 4 10 DINj ES&W S)L;'JTS- o Dijital cikis kanal 3 8 PTC_IN | PTC sensor igin motor girisi
o Dijital girig 5 12 DING | | =] =] \oura 14 Dijital gikig kanal 4 2 A
o4, Dijital giig 6 14 e = | F=C] Tl “ovo 12 10 A Enkoder girisi igin A fazi
o+, Dijtal giris 7_16 =] 15 3 B o
[=, DINT == ] NG p— n B Enkoder girisi icin B fazi
LL:H N B Enkoder girisi Motor
rry I AT e mend T8 e e 4 z Enkoder girisi igin Z fazi enkoder
2 %: | 21 Analog sinyal igin GND 15-Pin disi) 12 Z giristie girisi
24 ADC 23 Analog girig kanali 2 S u o
Enkoder ¢ikisi Z 26 OND { A2 25 Analog sinyal igin GND 13 U Enkoder girisi icin U fazi
—_—] ENCO-Z GNDA,  f———
Enkoder ¢ikisi /Z 28 27 Puls + 6 v Enkoder girigi icin V fazi
————— —“ JENCO-Z pry ey L P — 14 N grete
Enkoder gikisi B 30 ENCOE PUL 29 Puls
Ekcdor ok A 32 ENC073 g e e = ] Enkoder girsiiein W faz1
———————— ENCO-A DIR- p———
Enkoder gikisi /A 36 ENGOJA NG i5
1

Servo Siiriici I/0 Arayiizleri Baglantilari

6]



12. Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfiglirasyonu

GMTCNT marka servo siiriiciilerimiz, fabrika ayarlarinda iken, motor tanimi yapilmadigindan 800.0 veya FFF.F mesaji verir.
Motor tanitimi cihaz devreye alinmadan énce mutlaka yapilmalhidir.

1. Motor tanitiminin yapilmasi

a. H-1.9 parametresinden motor tanimini giriniz. Ug tip motorumuz vardir ve agagidaki tabloda gésterildigi gibidir:

Motor Modell Motor Tanimi
GS60D-020-30AYK-3L | 2.0
GS60D-040-30AYK-3L | 4.0
GS80D-075-30AYK-3L | 7.5
GS80D-100-30AYK-3L | 10.0
GS110D-105-20AYK-4L | 10.5
GS110D-125-30AYK+4L | 12.5
GS110D-126-20AYK-4L | 12.6

Motor Modeli Motor Tanimi
GS110D-126-30AYK4H | 126.0
GS110D-157-30AYK4H | 157.0
GS110D-188-30AYK-4H | 188.0
GS130D-105-20AYK4H | 105.0
GS8130D-157-20AYK4H | 157.1
GS130D-210-20AYK~4H | 210.0
GS150D-230-20AYK~4H | 230.0

2. Bir parametrenin degistiriimesi

a. MODE tusuna ard arda basilarak istenilen parametre grubuna gidilir. Sonra SET tusuna basilir ve bu grubun igine girilir.
Omegin: A — A-0.0

b.A ¥ tuslari ile istenilen parametre bulunur ve SET tusu ile parametreye girilir. Tekrar SET tusuna basilarak parametrenin flag
yapmasi saglanir ve A Wtuslari ile istenilen deger ayarlandiktan sonra SET tusuna ekranin sag alt tarafindaki LED yanincaya
kadar (XXXX .) basil tutularak parametre ayarlanir.

c. Degisikliklerin hafizaya alinmasi igin ilgili meniiniin X-0.0 nolu (6rnegin A-0.0) parametresi 0001 yapiimaldir.

3. Yapilan ayarlarin dogrulugunu teyit etmek igin servo motor ve servo siiriiciiniin normal ¢alisip galismadigini kontrol etmek
gerekir. Bunun igin JOG modu kullaniimaldir. Bu modda A ¥ tuslari yardimi ile sag ve sol yénde istenilen devirde motorun
dénmesi saglanir.

a. Motor taniminin yapildigindan emin olunuz.

b. E-0.2 parametresinden dénmesi istenilen devri RPM cinsinden ayarlayiniz.

c. J menisiine geliniz ve SET tusu ile meniye giriniz ve J-4.0' 1 gériniiz.

d. Ekrana J-4.0 gelince ¥ tusu ile J-1.5'e ve ardindan da A tusu ile J-2.5' e geliniz.

e. Ekranda J-2.5 var iken SET tusuna basiniz ve ekrana abc.d geldigini g6riintiz.

f. Ekranda abc.d var iken A tusuna basil tutuldugunda motor bir yéne, ¥ tusuna basil tutuldugunda diger yéne dénecektir.

13. Parametreler

Parametre Listesi: Grup E (Servo siiriicii komutlarinin ayarlanmasi)

Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Elran Kisaltmasi Agiklamasi Ayari Aralik
E-0.0 | Operation_Mode |(.004 (-4) : Darbe yénii (P/D) ve gift darbe modlari (CW/CCW) -4 /
dahil pozisyon modu
0.003 (-3) : Anlik hiz modu
0001 (1) : Dahili pozisyon kontrol modu
0003 (3) :Hizlanmal/yavaslama ile hiz modu
0004 (4) : Tork modu
E-0.1 | Control_ Word_ | 000.0 : Motor serbest 0 /
Easy 000.1 : Motor Kkilitli
E-0.2 zge,v?dDemand_ "-3" veya "3" modunda c-2.8 adresi '0' iken hiz referans girisi 0 /
E-0.3 |[CMD_g "4" modunda ¢-3.0 adresi 0" iken tork referans girisi 0 -2047 ~
2047

Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Elran Kisaltmasi Aciklamasi Ayari Aralik
E-0.4 |Vc_Loop BW Hiz gevrim bant genisligi Hz cinsinden ayarlanr. 60 |0~
600
E-0.5 | Pc_Loop_BW Pozisyon gevrimi bant genigligi Hz cinsinden ayarlanir. 10 /
Not: Bu parametreyi ayarladiktan sonra A-0.0 uygulayarak kaydediniz.
E-0.6 | Tuning_Start Eger degisken 11 ayarlanmis ise Auto-tuning baslar. Auto-tuning 0 /
esnasinda tiim giris sinyalleri ihmal edilir. Auto-tuning isleminden
sonra degisken otomatik olarak 0'a déner. Auto-tuning iglemini
sonlandirmak igin degiskeni baska degerlere ayarlayiniz.

Parametre Listesi: Grup G (Gergek zaman ekran verilerinin ayarlanmasi)

Ean | s Aakiamas:

G-0.0 | Soft_Version_LED | Numerik ekranin software versiyonu

G-0.1 | Time_Driver Servo siiriicliniin biriktirilmis galisma zamani

G-0.6 | Chop_Power_Rate | Frenleme direnci gergek giiciiniin nominal giice orani

G-0.7 | Chop_Power_Real | Frenleme direnci gergek giicii

G-0.8 | Temp_Device Servo siiriicii sicakligi °C

G-0.9 | Real_DCBUS Gergek DC bus gerilimi

G-1.0 | Ripple_DCBUS Bus gerilimi dalgalanma degeri (Vpp)

G-1.1| Din_Status Girig portu durumu

G-1.2 | Dout_Status Gikis portu durumu

G-1.3 | Analog1_out Analog 1 giris sinyalinin cihazda okunan degeri

G-1.4 | Analog2_out Analog 2 giris sinyalinin cihazda okunan degeri

G-1.5 | Error_State Hata durumu

G-1.6 | Error_State2 Hata durumu word 2

G-1.7 | Status_Word Servo siiriicti durumu word Servo siiriicti durumu word
bit0 : Agmaya hazir bit8 : Bos
bit1 :Ag bit9 : Bos
bit2 : Isletim aktif bit10 : Hedefe ulasildi
bit3 : Hata bit11 : Dahili limit aktif
bit4 : Gerilim pasif bit12 : Step.Ach./\V=0/Hom.att.
bit5 : Acil Stop bit13 : Foll.Err/Res.Hom.Er.
bit6 : Agma pasif bit14 : Akim Cevirme bulundu
bit7 :lkaz bit15 : Referans bulundu

G-1.9 | Pos_Actual Motor gergek konumu

G-2.0 | Pos_Error Hata sonrasi konum

G-2.1 | Gear_Master Elektronik disli &ncesi giris puls sayimi

G-2.2 |Gear_Slave Elektronik disili sonrasi yiriitiilen puls sayimi

G-2.3| Master_Speed Ana eksen ile girilen puls hizi (Puls/msn)

G-2.4| Slave_Speed Takip eden eksenin puls hizi (Puls/msn)

G-2.5| Real_Speed_RPM | Gergek hiz (rpm), dahili Grnekleme zamani: 200msn

G-2.6 | Real_Speed_RPM2| Gergek hiz (0.01 rpm), dahili srnekleme zamani: 200msn

G-2.7 |Speed_1mS Hiz verisi (inc/1msn), dahili rekleme zamani: 200msn

G-2.8 | CMD_g_Buff Dahili efektif akim komutu




Fanksiyon Fonksiyon
Ekran Kisaltmasi Agiklamasi
G-29]|l_q Gergek akim Ipeak akimi;
Ekran degeri ile gergek akim arasindaki formiil: GSSF-L1 igin 15A
I gL GSSF-L2 igin 27,5A
— U .
Lo =5047 N GSSF-H3 igin 25 A
L , servo siiriici gikig akiminin maksimum pik degeridir.

Parametre Listesi:

Grup A (Kontrol cevrimi parametrelerinin ayarlanmasi)

Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Ekran Kisaltmasi Agiklamasi Ayari Aralik
A-0.0 | Store_Loop_Data | { : Motor parametreleri hari¢ diger tiim kurulum parametreleri 0 /
hafizaya alinir.
10 : Motor parametreleri harig diger tiim kurulum parametreleri
fabrika ayarina doner.
A-0.1 [Kvp Hiz gevrimi cevap hizi ayarlanir. 0~
32767
A-0.2 |Kvi Kiigiik hatalari kompanze etmek igin hiz kontroliin ayarlandigi 0~
kazang 16384
A-0.3 | Notch_N Hiz gevrimi igin ayarlanan Notchffiltre frekansi, motor makinay 0 -2047 ~
siirerken olugan mekanik rezonanslari yok etmek igin kullanilir. 2047
A-0.4 | Notch_On 0: Notch Filtresi pasif /
1: Notch Filtresi aktif
A-0.5 | Speed_F Motor isletimi esnasinda giiriiltilyii azaltmak igin hiz gevrimi geri 0~45
besleme bant genisligi kiigiiltiilmelidir. Bant genisligi daha kiigiik
ayarlandiginda motor daha yavas cevap verir.
A-0.7 | Kpp Pozisyon modunda oransal kazang 1000 |0~
16384
A-0.8 | K_Speed_FF 0 :ileri besleme yok 256 |0~
256 : %100 ileri besleme var 256
A-0.9 | K_Acc_FF Veri ileri besleme ile ters orantilidir 7TFF.F | 32767 ~
10
A-1.0 | Profile_Acce_16 |"3" ye "1" modlarinda ikizkenar yamuk seklinde hizlanma (rps/s) 610 |0~
ivmelenme ayaridir. 2000
A-1.1 | Profile_Dece_16 |"3"ve "1" modlarinda ikizkenar yamuk seklinde yavaglama (rps/s) | 610 [0~
ivmelenmesi ayandir. 2000
A-1.2 | Kcp Akim gevrimi cevap hizi ayarlanir ve bu parametre ayar / /
gerektirmez.
A-1.3 | Ki Akim kontroltinii ufak hatalari kompanze ederek ayarlamak igin / /
kullanilan siire.
A-1.4 | CMD_q_Max Akim komutlarinin maksimum degerlerini gdsterir. / /
A-1.5 | Speed_Limit_ Tork modunda maksimum hizi sinirlayan faktdrdiir. 10 0~
Factor 1000
A-1.6 | Invert_Dir 0: Saat yoniiniin tersine don. 0 /
1: Saat y6niinde don.
A-1.7 | K_Load Yiik parametrelerini gésterir. / 20 ~
15000
A-1.8 | Kd_Virtual Gozlenen kd' yi gosterir. 1000 (0~
32767
A-1.9 |Kp_Virtual Gozlenen kp' yi gosterir. 1000 |0~
32767
A-2.0 | Ki_Virtual Gozlenen ki' yi gosterir. 0 0~
16384

Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Elran Kisaltmasi Agiklamasi Ayari Aralik
A-2.1 | Sine_Amplitude | By verinin diizgiin bir sekilde artmasi ayar hatalarini azaltir. 64 0~
Ancak makinadaki titresim artar. Bu veri makinanin gergek 1000
galisma sartlarina gore dogru bir sekilde ayarlanmalidir. Eger veri
kiiciik ayarlanmis ise Auto-tuning hatasi daha biiyiik olur ve
hataya sebebiyet verebilir.
A-2.2 | Tuning_Scale Verinin azaltilmasi ile Auto-tuning siiresi kisalir. Ancak, sonug 128 | 0~
kararsiz olabilir. 16384
A-2.3 | Tuning_Filter Auto-tuning esnasinda filtre parametrelerini gosterir. 64 ?0~00
A-2.4 |Max_Speed RPM| Motorun maksimum déniis hizini sinirlar. 5000 | 0~
6000

Parametre Listesi: Grup c (Girig/cikis ve igletim parametrelerinin ayarlanmasi)

Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Ekran Kisaltmasi Agiklamasi Ayari Aralik
c-0.0 |Store_Loop_Data | 1 : Motor parametreleri harig diger tiim kurulum parametreleri 0 /
hafizaya alinir.
10 : Motor parametreleri haric diger tim kurulum parametreleri
fabrika ayarina déner.
c-0.1 | Din1_Function 1: Siiriicti aktif 12: Dahili pozisyon kontrol 1 11 /
- - 2: Hata Reset 13: Hizl durma
c-0.2 | Din2_Function 3: isletim Modu 14: Homing Start 12 /
f ; 4: Hiz déngiisiinde P kontrol aktif 15: Aktif komutu
-0.3 | Din3_Function e 1
c0.3 - 5: Pozitif limit 16: Dahili hiz kontrol 2 ! !
c-0.4 |Din4_Function | 6: Negatif limit 17: Dahili pozisyon kontrol 2 18 /
7: Homing sinyali 18: Elektronik disli orani 0
c-0.5 | Din5_Function 8:Yon segimi 19: Elektronik disli orani 1 19 /
- - 9: Dahili hiz kontrol 0 20: Elektronik digli orani 2
c-0.6 | Din6_Function 10: Dahili hiz kontrol 1 21: Kazang 0 3 /
-0.7 | Din7_Function 11: Dahili pozisyon kontrol 0 22: Kazang 1 ) ;
¢-0.8 | Dio_Polarity 10 polaritesi ayarlanir. 0 /
¢-0.9 | Dio_Simulate Girig sinyalleri simule edilir. 0 /
c-1.0 | Switch_On_Auto | 0: Pasif 0 /
1: Servo siiriicii enerjilendiginde motor otomatik kilitlenir.
1: Hazir
c-1.1 | Dout1_Function |2:Hata 1 /
3: Poziyona ulasildi
4: Sifir hiz
c-1.2 | Dout2_Function |5: Motor fren 3 /
6: Hiza ulasildi
7: Index
_ : 8: Tork modda maksimum hiza ulasildi
c-1.3 | Dout3_Function 9 PUM On 2 /
10: Pozisyon limit
c-1.4 | Dout4_Function 11: Referans bulundu 10 /
12: Bosg
13: Multi Din0
c-1.5 |Dout5_Function | 14: Multi Din1 5 /
15: Multi Din2
c-1.6 | Din_Mode0 Eger bir dijital girigse igletim modu kontrolii atanmis ise giris sinyali -4 /
pasif iken bu igletim modu segilir.
¢-1.7 | Din Mode1 Eger bir dijital girise isletim madu kontrolii atanmis ise giris sinyali 3 /
- aktif iken bu igletim modu segilir.
c-1.8 | Din_Speed0_RPM| Multi-hiz kontrol: 0 [rpm] 0 /
c-1.9 | Din_Speed1_RPM| Multi-hiz kontrol: 1 [rpm] 0 /
¢-2.0 | Din_Speed2_RPM| Multi-hiz kontrol: 2 [rpm] 0 /
¢-2.1 | Din_Speed3_RPM| Multi-hiz kontrol: 3 [rpm] 0 /




Fanksiyon Fonksiyon Fabrika

Ekran Kisaltmasi Agciklamasi Ayar Aralik
c-4.3 | Din_Control_ Word | Mutlak konum/bagil konum ayari 2F

2F: Mutlak konum

4F: Bagil konum

Not: Bu parametre hafizaya alinmali ve degisiklik yapildiktan

sonra servo slirlicli devreye alinmalidir.
c-4.4 | Din_Speed4_RPM | Multi-hiz kontrol: 4 [rpm] 0
c-4.5 | Din_Speed5_RPM | Multi-hiz kontrol: 5 [rpm] 0
c-4.6 | Din_Speed6_RPM | Multi-hiz kontrol: 6 [rpm] 0
c-4.7 | Din_Speed7_RPM | Multi-hiz kontrol: 7 [rpm] 0

Parametre Listesi:

Grup H (Servo motor parametrelerinin ayarlanmasi)

Blaan | iimat Aatiarmasi
H-0.0 | Store_Mode_Data | 1: Motor ayar parametreleri hafizaya alinir.

H-0.1 |Motor_Num Motor tipi gdsterimi

H-0.2 | Feedback_Type

Enkoder tipleri

001.1: Diferansiyel ABZ ve UVW sinyalleri
001.0: Diferansiyel ABZ ve UVW sinyalleri (TTL)
000.1: ABZ TTL ve diferansiyel UVW sinyalleri
000.0: ABZ TTL ve UVW sinyalleri (TTI)

H-0.3 |Motor_Poles Motor kutup giftlerinin sayisi [2p]

H-0.4 | Commu_Mode Tahrik modu taramasi

H-0.5 | Commu_Curr Tahrik akimi taramasi [dec]

H-0.6 | Commu_Delay Tahrik esnasindaki gecikme [msn]

H-0.7 | Motor_lit_I Motor asirn 1sinma korumasinda akim ayarlarini gdsterir.
H-0.8 | Motor_lIt_Filter

Moator asirl 1sinma korumasinda zaman ayarlarini gésterir.

H-0.9 | Imax_Motor Maotor maksimum pik akimlarini gésterir. [[Apeak]*10

H-1.0 | L_Motor Motor faz endiiktansini g&sterir. L[mH]*10

H-1.1 | R_Motor Motor faz direncini gésterir. R[Q]*10

H-1.2 | Ke_Motor Motorun ters elektromator kuvvetini gosterir. Ke[Vp/krpm]*10
H-1.3 | Kt_Motor Motorun tork katsayisini gésterir. K{{fNm/Arms]*100

H-1.4 | Jr_Motor Motorun rotor ateletini gdsterir. Jrlkgm~2]1.000.000

H-1.5 | Brake_Duty_Cyle | Kijciiltiilen frenlerin gevrim siiresini gésterir. 0~2500[0...100%]
H-1.6 | Brake_Delay Kiigiiltiilen frenlerin gecikme siiresini gésterir. Fabrika ayari: 150msn
H-1.7 | Invert_Dir_Motor | Motorun déniis yéniinii gésterir

H-1.8 | Motor_Using Motor tipine gére akim

H-1.9 | Motor_Set Motor tipi segimi yaplr.

Fanksiyon Fonksiyon Fabrika
Ekran Kisaltmasi Acgiklamasi Ayari Aralik
c-2.2 |Analog1_Filter | Analog girig sinyallerini diizeltmek igin kullanilir. 5 1~127
c-2.3 |Analog1_Dead |Harici analog sinyal 1 igin 8lii bélge verisi ayarlanir. 0 (8)1~92
c-2.4 |Analog1_Offset | Harici analog sinyal 1 igin kayma verisi ayarlanir. 0 |-8192~
8192
c-2.5 |Analog2_Filter Analog girig sinyallerini diizeltmek igin kullanilir. 5 1~127
c-2.6 |Analog2 Dead Harici analog sinyal 2 igin 6lii bolge verisi ayarlanir. 0 g1"92
c-2.7 | Analog2 Offset | Harici analog sinyal 2 icin kayma verisi ayarlanir. 0 -88119922 .
c-2.8 | Analog_Speed Analog hiz kanallarini seger 0 /
_Con 0: Pasif
1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
Gegcerli mod -3 ve 3
c-2.9 |Analog_Speed | Analog sinyaller ile gikis hizi arasindaki oran ayarlanir. 1000 /
_Factor
¢-3.0 |Analog_Torque | Analag tork kanallarini seger 0 /
_Con 0: Pasif
1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
Gecerli mod 4
¢-3.1 |Analog_Torque | Tork igin analog ¢ikis orani 1000 /
_Factor
c-3.2 | Analog_MaxT_ 0: Kontrol yok 0 /
Con 1: AIN1 ile maksimum tork kontrolii
2: AIN2 ile maksimum tork kontrolii
¢-3.3 |Analog_MaxT_ | Analog sinyal kontroliinde maksimum tork faktériini gésterir. 8192 /
Factor
c-3.4 | Gear_Factor Elektronik disli igin garpan degeri. 0 |-32767-
32767
c-3.5 | Gear_Divider Elektronik digli icin blen degeri. 0 |1~
32767
¢-3.6 |PD_CW Puls mod kontrolii 1 /
0...cw/ccw
1... Puls/yon
2... Artimh enkoder
10... CW/CCW (RS422 tip)
11... Pulslydn (RS422 tip)
12... Artimh enkader (RS422 tip)
¢-3.7 | PD_Filter Girig pulsini diizeltmek igin kullanilir. 3 1~
32767
¢-3.8 | Frequency_Check| Giris frekans pulsi sinirlanir (kHz) 600 |1~ 600
c-3.9 | PD_ReachT Puls modunda zaman penceresinde ulagilan konumu gésterir. 10 (1~
32767
c-4.0 gir}_PosLition_ Hangi dahili kenumun ayarlanacagi segilir. 0-7 arasinda ayarlanir. 0
t
elec Din_Pos0 Din_Pos6
Din_Pos1 Din_Pos7
Din_Pos2
Din_Pos3
Din_Pos4
Din_Pos5
c-4.1 | Din_Position_M | c-4.2 parametresine bakiniz. 0
c-4.2 | Din_Position_N | Din_Position_Select_L de ayarlanan dahili konumdur. 0

Din_Pos=Din_Position_M*10000+Din_Position_N




Parametre Listesi:

Grup S (Servo siiriicii parametrelerinin ayarlanmasi)

14. Dijital 10 Sinyallerinde Polarite Kontrolii

Not: Tiim dijital girigler fabrika ayari normalde agiktir.

Numerik Ekran

Degisken Adi Agiklama

c-0.8

Dio_Polarity 10 Polaritesi ayarlanir

OIS,

@ Girig/gikis port segimi @ Bos

0: Cikis portu
1: Girig po.rtu. @ 0: Normalde kapali
Kanal segimi 1: Normalde agik

@ Giris: 1-8
Cikis: 1-7

®

Tablo 14.1 Dijital giris sinyalleri i¢in polarite ayar

Fonksiyon

Aciklama

Pasif

Dijital girig fonksiyonunun iptalinde kullanilir.

Servo siriicii aktif

Servo siiriicii Start alir ve motor mili kilitlenir.

Servo siriicil hata Reset

Cikan kenar sinyalleri gegerlidir ve alarm durumunu sifirlar.

isletim mod kontrolii

iki isletim modu arasinda gegis:
Sinyal aktif edilmedidinde C-1.6 aktif iken C-1.7'de ayarli olan mod gecerlidir.

Hiz gevrimi igin P kontrolii

Hiz modunda, durma performansi ve hiz referansi ile gergek hiz arasindaki farki
iyilestirir.

Pozitif limit

ileri yon limit sinyalidir. Fabrika ayari normalde kapali olan girige sinyal gelmediginde
ileri yonde motor dénmez.

Negatif limit

Ters yon limit sinyalidir. Fabrika ayari normalde kapali olan girise sinyal
gelmediginde ileri yonde motor dénmez.

Homing sinyali

Pozisyonun baslangic (Home) noktasina geldigini ifade eder.

Ters hiz komutu

Hiz modunda hedef hizi tersine gevirir.

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Kisaltmasi Acgiklamasi Ayari
§-0.0 |Store_Loop_Data | 1 : Motor parametreleri harig diger tiim kurulum parametreleri 0
hafizaya alinir.
10 : Motor parametreleri hari¢ diger tim kurulum parametreleri
fabrika ayarina déner.
$-0.1 |IB_Com Servo siiriicil istasyon numarasi 1
Not: Bu parametreyi degistirmek icin S-0.0 adresi ile hafizaya alinmali ve
servo siiriicii Restart edilmelidir.
$-0.2 |RS232_Bandrate | R$232 portunun Baud Rate ayarinin yapilmasi 270
Ayar degeri  Gergek deger
540 19200
270 38400
920 115200
Not: Bu parametreyi degistirmek icin H-0.0 adresi ile hafizaya alinmali ve
servo siiriicii Restart edilmelidir.
$-0.4 | Chop_Resistor | Frenleme direnclerinin degerlerini gosterir. 0
S-0.5 | Chop_Power_Rated | Frenleme direncinin nominal glictinii gésterir. 0
S-0.6 |Chop_Filter Frenleme direncinin zaman sabitini gésterir. Zaman: N*256/1000 Birim: sn 60
$-0.7 |ADC_Shift_U U faz kaymasinin veri konfigurasyonunu gésterir. Not: Fabrika ayari /
S-0.8 |ADC_Shift_V V faz kaymasinin veri konfigurasyonunu gésterir. Not: Fabrika ayari /
$-0.9 | Voltage_200 DC Bus gerilimi 200V iken ADC orijinal verisidir. Not: Fabrika ayari /
$-1.0 | Voltage_360 DC Bus gerilimi 360V iken ADC orijinal verisidir. Not: Fabrika ayari /
S-1.1 | Comm_Shift UVW | Motorun tahrik noktasini gésterir. Not: Fabrika ayari /
$-1.2 |Error_Mask Hata maskesini gésterir. Not: Fabrika ayari FFF.F
$-1.3 |Relay_Time Kapasitér kisa devresinin réle isletim siiresini gésterir. Birim: msn /
Not: Fabrika ayar
S-1.4 |Key_Address_ Numerik ekran verisi ayarlanir. /
FOO1
S-15 |RS232_Loop_ | 0: 1'den 1'e /
Enable 1:1'den N'e
8-1.6 | User_Secret 16 bit kullanici sifresi 0-~
65535

Dahili hiz kontrol 0

Dabhili hiz kontrol 1

Dabhili goklu hiz kontrolii igin kullanilir.

Dabhili hiz kontrol 2

Dabhili konum kontrol 0

Dabhili konum kontrol 1

Dabhili goklu konum kontrolii igin kullanilir.

Dabhili konum kontrol 2

Multi Din O

Multi Din 1

Cok fonksiyonlu elektronik digli segimi girigleri.

Multi Din 2

Kazang sivigi O

Kazang sivici1

Cok fonksiyonlu kazang paramtrelerine gegis igin kullanihr.

Sinyal gegerli iken motor mili serbest kalir. Sinyal kalktiktan sonar servo siriiciyli

Acil Stop yeniden aktif etmek gerekir.
Start homing Sinyalin ¢ikan kenari algilandiginda Homing komutu aktif olur.
Komut aktif Sinyalin ¢ikan kenari algilandiginda dahili konum kontrolii aktif olur.

Tablo 14.2 Dijital giris sinyalleri igin fonksiyon aciklamalari




Fonksiyon Aciklama

Pasif Dijital ¢ikis fonksiyonu iptalinde kullanilr.

Hazir Servo sirici igletim icin hazir.

Hata Alarm sinyalleri ¢ikis verir sliriict ekraninda hata mesaji gérilir.

Konuma ulasiidi

“-4" pozisyon control modunda pozisyona ulasti ¢ikisi.

Sifir hiz

Motor aktif edildikten sonra motor hizi O iken ¢ikis verir.

Motor freni Sirlic motoru aktif eder ve fren ¢ikigi aktif olur.
Hiza ulasildi “-3" veya "3” modda hedef hiza ulasildi ¢ikisl.
Indeks Z fazi sinyal ¢ikisl (hiz gok yiiksek olmamalidir).

Maksimum hiz limiti

Tork modda maksimum hiz limitiasildi ¢ikisI.

PWM ON

Motor aktif.

Motor limiti

Limit sinyalleri geliyor ¢ikisl

Referans bulundu

Homing iglemi bitti ¢cikisi.

Tablo 14.3 Dijital ¢ikis sinyalleri icin fonksiyon agiklamalari

15. Dijital Cikis Port Baglanti Diyagramlari

NPN baglanti diyagrami (OUT1-OUT5 hepsi destekler)

Stiriict

OUT+ X0

U+ O
g: g PLC ouT
~g QUL | | | COM e

+24V

PNP baglanti diyagrami (Yalnizca OUT1, OUT2 bu baglantiyi destekler)

Siiriict

?H‘ mepor
L ~gr QU X |~

QUL )|} 1M

O

16. Devreye Alma

Elektriksel Baglantida Dikkat Edilmesi Gerekenler

Not:

1. Motor kablosundaki metal 6rgii, yukarida gésterildigi gibi ilgili yere baglanilimaldir.
2. Servo siiriicii topraklanmalidir.

3. AC gii¢ besleme kablolariile 24VDC kablolari ayrilmahdir.

Servo Siiriicu ilk Devreye Alinirken Uygulanacak Adimlar

1. Suriicide X3 terminalinden bulunan U,V,W,PE uclarina motorun uglarini dogru eslesmeye gére baglayiniz.
2. Motordan gelen Enkoder geri besleme kablosunu X6 girisine baglayiniz.

3. X2 girisinde bulanan 24VS ve GNDS uglarina harici 24VDC yi baglayiniz.

4. X3 girisindeki F-N uglarina harici 220VAC besleme gerilim sinyalinizi baglayiniz.

5. X1 girsine tanimlayacaginiz sinyal giriglerini olusturup baglayiniz.

6. Cihaza enerjiveriniz.

7.H1.9 parametresinden motor tipini set ediniz.

8. C parametrelerinde dijital giris , dijital ¢ikis, pals giris ,analog giris ayarlariniziyapiniz.



Performans Ayari igin Kontrol Dongii Ayarlan

Auto-Tunning Yaparak:

Tune islemini baglatmak igin E-0.6 parametresini 11 ayarlayiniz.

Cihaz tune islemisirasinda adimlar ekranda gésterecek ve motoru bir miiddet déndiirecekdir.

islem bittikten sonra cihaz normal moda dénecek ve ilgili parametreleri otomatik olarak ayarlayacaktir.

Auto-Tunning Yapiimadan Manual Olarak:

Hizmodunda
kvp(A-0.1)
kvp parametresinin artirhmasi hiz tepkisini artiracaktir. Fakat bu parametrenin gok artiriimasi giiriiltiiye ve titresime neden olabilir.
Sistemin gok sik ileri geri hareket ettigi ve frekansin gok degdisken oldugu uygulamarda etkisi gézlenebilir.
kvi(A-0.2)
Sabit hizlarda motorun daha kararli galismasini saglar. Deder gok artirilirsa motorda titresime neden olur. &zellikle sabit hiz
uygulamlarinda etkilidir.
Set Speed_Fb_N(A-0.5)
Eger motor giriltiisii fazla ise bu parametreyi diisiirebilirsiniz. Yeterince diistirdiigiiniiz halde giiriiltii kaybolmuyor ise kvp
degistiriimelidir.

Pozisyon modunda
kpp(A-0.7)
Kpp pozisyon modundakitepki hiziniayarlayan parametredir. Bu degerin artirlmasi pozisyon karalihgini artiracaktir.
kvp(A-0.1)
Bu parametrenin artiriimasi pozisyon modunda hiz tepkisini artirarak titresimi azaltacaktir.
K_Velocity_FF(A-0.8)
Bu parametrenin artirilmasi takip hatasini azaltacaktir Eger pozisyon dogru degilse bu degerin artirilmasi titresimi ve hedef
asiminiazaltacaktir.
Pos_Filter_N(A-2.6)
Bu parametrenin artirilmasi pozisyonlamanin daha diizgiin olmasini saglarken cok artirimasi hizlanma ve yavaslama tepkisini
yavaslatacaktir.
PD_Filter(c-3.7)
Pozisyon modunda eder elektronik disli orani biiyiikse bu parametrenin azaltiimasi titresimi azaltacaktir.

Calisma Modlan

Pozisyon Modu (mod 4)

Pozisyon Modunda Parametre Ayarlama Adimlan

1.Adim: DIN dijital girigleri ayarlayiniz.
DIN ayarlan igin minimum ayar degerleri

C-0.3 dijital giris 3, surticli aktif "1" set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).
C-0.6 dijital giris 6, isletim modu "3" set ediniz (fabrika ayarlarinda bu sekildedir).

Not: Eger enerjiile beraber siiriiciiniin aktif hale gelmesiistenirse, DIN3 suiriict aktif girisi "0" ayarlanilarak iptal edilmelive
c-1.0= 1yapiimaldir.

2.Adim: isletim modunu ayarlay iniz.
-1.6 arametresini 0.004(-4) ayarlayiniz.

3.Adim: Pulstipiniayarlayiniz.
PD_CW c-3.6 parametresinden pulstipini segebilirsiniz. Segimler asagidaki gibidir:

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Kisaltmasi Aciklamasi Degeri
c-3.6 |PD_CW 0: CW/CCW modu 1

1: Puls/y6n modu
2: Artimli enkoder

4. Adim: Elektronik digli oranini ayarlayiniz.
Elektronik disliayari icin carpan (Gear_Factor) (c-3.4) ve Bélen (Gear_Divider)(c-3.5) degerleriniayarlayiniz

Not:

1.Elektronik disli= Gear_Factor/Gear_Divider

2. Eger birden ¢ok elektronik gear ihtiyaci varsa dncelikle istenilen digli adedine gore dijital giriglere “Multi DinQ”,“Multi Din1” ve
“Multi Din2” atayiniz. GMTCNT servo PC yazilimi iizerinden elektronik gear oranlarini giriniz. Asagidaki tabloda dijital giriglere
gore disli segimi g&sterilmistir.

N

éc
=

Kontrolvcc GSSF Serisi Servo Stirticl e GSSF Serisi Servo Strtici
Cihazi

PUL+/CW+

S R PUL+/CW+ ‘
e - & Fen
PUL-/CW- Kontrol rFn 4
Cihazi PUL-/CW-
DIR+/CCW:+

DIR-/CCW- RDQW R
DIR+
it AN
DIR-/CCW-
NPN baglanti PNP baglanti

Baglanti Diyagrami

Multi | Multi | Multi
Din2| Din1| Din0
Elektronik
0 0 0 . Carpan 0
disli 0 Balen 0
0 0 1 Ele.ktronlk Q?rpan 1
disli 1 Bélen 1
0 1 0 Ele.ktl.'onlk Q.z.\rpan 2
digli 2 Bdlen 2
Elektronik|  Carpan 3
0 1 1 .
digli 3 Balen 3
Elektronik arpan 4
1 0 0 . Q.. P
disli 4 Bdlen 4
1 0 1 Elektronik| Carpan 5
digli 5 Bélen 5
1 1 0 Elektronik| CGarpan 6
disli 6 Bélen 6
Elektronik|  carpan 7
YT | dsi7 | Bglen

Dijital Girislere Gére Elektronik Disli Secim Tablosu



Pozisyon Mod Calisma Ornegi

Calistirmak istedigimiz yontem asagidaki gibidir:

1.Puls modu pulse/direction seklinde
2 Elektronik gear orani 2/1

Ayarlari asagidaki gibi yapiimahdir.

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Fabrika
Kisaltmasi Aciklamasi Ayari

c-2.8 | Analog_Speed_Con| Analog-hiz segimi 0

0: Pasif

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif

2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif
¢-3.2 | Analog_MaxT_Con | 0: Kontrol yok 0

1: AIN1 ile maksimum tork kontrolii

2: AIN2 ile maksimum tork kontrolii

Not: c-2.9 Analog-Hiz ¢arpani parametresinin fabrika degeri 1000 dir. Ve 10V da 750 devire karsilik gelir. 10V da 3000 devirde

dénmesiigin c-2.9 parametresini 4000 ayarlayiniz.

Analog-Hiz Modunda Ornek Ayarlar

Ekran Fonksiyon

Fonksiyon

Parametre

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Parametre
Kisaltmasi Aciklamasi Ayari
¢-0.3 | Din3_Function Dijital giris 3 1 ayarlayiniz (servo aktif sinyali)
c-0.6 | Din6_Function Dijital giris 6 3 ayarlayiniz (isletim modu segimi)
c-1.6 |Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi 0.004 (-4) (pozisyon modu)
c-3.4 |Gear_Factor Elektronik digli garpan degeri 2000 ayarlayiniz
c-3.5 |Gear_Divider Elektronik disli blen degeri 1000 ayarlayiniz
c-3.6 |PD_CW 0: CW/CCW modu 1 ayarlayniz (fabrika degeridir)
1: Puls/y6n modu
2: Artimh enkoder
c-0.0 |Store_Loop_Data [Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz

Yukaridaki ayarlar yapilip , elektriksel baglantilar tamamlandiktan sonra:

1. Suriict aktif dijital girisine ( Dijital giris 3) sinyal veriniz
2. PLC veya Puls iireten cihazinizdan puls veriniz.
3. Servo motor her 5000 puls de 2:1 gevrim orani oldugundan dolayi 1 tam tur atacaktir.

Analog-Hiz Modu (mod -3 veya 3)

-10-10V sinyal I GNDA
T ANt

AIN2
-10-10V sinyal
“C___ | eNDA

Analog Sinyal Girigleri

Hiz Modu Parametre Ayarlama Adimlan

1.Adim: DIN dijital giriglerin ayarlayiniz.
c-0.3 dijital giris 3, stiriicii aktif "1" set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).
c-0.6 dijital giris 6, isletim modu "3" set ediniz (fabrika ayarlarinda bu sekildedir).

Not: Eger enerjiile birlikte motor milin kilitlenip servonun aktif hale gelmesiistenirse. Siirlicui aktif segimikaldirilip c-1.0 parametresi

"1" set edilmelidir.
2.Adim: Isletim modunu ayarlayiniz.
Hiz moduna almak igin c-1.6 parametresi 0.003 (-3) veya 0003 (3) ayarlanmalidir.
3.Adim: Analog kanal segiminiyapiniz.
c-2.8 parametresinden analog hiz referans girisini seciniz. AIN1 igin c-2.8 i"1" set ediniz.
Aynianda tork limitlemesiyapilmak istenirse, AIN2 girisi bu amagla kullanilacaksa c-3.2 parametresini "2" set ediniz.

Kisaltmasi Aclklamasi Ayari

c-0.3 | Dijital giris 3 1 ayarlayiniz (servo aktif sinyali)

c-0.6 | Dijital giris 6 3 ayarlayiniz (igletim modu secimi)

c-1.6 | Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi Hiz modu igin 0.0003 (-3) set ediniz

c-2.8 | Analog_Speed_Con |Analog-hiz segimi 1 ayarlayiniz
0: Pasif

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif

10V da 3000rpm elde etmek igin
4000 ayarlayiniz.

c-2.9 |Analog_Speed_Factor |Hiz-gerilim ¢arpan degeri

Hizlanma siiresini azaltmak igin
degeri buyutiiniz.

A-1.0 | Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenmesi

Yavaslama siiresini azaltmak igin
degeri buyutiiniiz.

A-1.1 | Profile_Dece_16 Yavaslama ivmelenmesi

c-0.0 | Store_Loop_Data 1 ayarlayarak degderleri kaydediniz.

Ayarlari kaydetmek

Analog-Tork Modu (mod -4)

-10-10V sinyal L GNDA
* L AIN1

-10-10V sinyal L AINZ
“L___] GNDA

Analog Sinyal Girigleri
Tork Modu Parametre Ayarlama Adimlari

1.Adim: DIN dijital girislerin ayarlayiniz.

c-0.3 dijital giris 3, siiriicii aktif "1" set ediniz (fabrika ayarlari bu sekildedir).

c-0.6 dijital giris 6, igletim modu "3" set ediniz (fabrika ayarlarinda bu sekildedir).
2.Adim: isletim modunu ayarlayiniz.

Tork moduna almak in c-1.6 parametresi 0004 (4) ayarlanmalidir.
3.Adim:Analog kanal segiminiyapiniz.

c-3.0 parametresinden tork referans girigini seginiz AIN1 igin ¢-3.0i"1" olarak set ediniz.



Fonksiyon Fanksiyon Fabrika

Ekran Kisaltmasi Agiklamasi Degeri

c-3.0 |Analog_Torque_Con |Analog-tork secimi 0
0: Pasif

1: Analog kanal 1 (AIN1) aktif
2: Analog kanal 2 (AIN2) aktif

Dahili Pozisyon Modu (mod 1)

1.Adim: DIN dijital girigleri ayarlayiniz.
Dijital giris 3, siiriict aktif sinyali igin "1" set ediniz.
Dijital giris 6 isletim modu segimi igin "3" set ediniz.
Dijital giris 1, dahili pozisyon 0 segimiicin "11" set ediniz.
Dijital giris 2, dahili pozisyon 1 segimiigin "12" set ediniz.
Dijital giris 4, dahili pozisyon 2 segimiigin "17" set ediniz.
Dijital giris 5, aktif komut sinyaliigin "15" set ediniz.

2.Adim: isletim modunu ayarlay iniz.
Dahili pozisyon moduna almak igin c-1.6 parametresi0001 (1) ayarlanmalidir.

3.Adim: Pozisyon ayarlarini giriniz.
Pozisyon numarasi segimi=c-4.0
0=Pozisyon 0

1=Pozisyon 1

2=Pozisyon 2

3=Pozisyon 3

4=Pozisyon 4

5=Pozisyon5

6=Pozisyon 6

7=Pozisyon7

c-4.1=Pozisyon M carpani
c-4.2 =Pozisyon N degeri

Pozisyon Degeri= M *10000+ N

Amegin 3 nolu pozisyon degerine 23950 puls set edilmek istenildiginde
1.Adim: c-4.0=3 set ediniz

2.Adimc-4.1=23 set ediniz.

3.Adim c-4.2=950 set ediniz.

4. Adim: Hiz ayarlanni giriniz.

Hiz ayarlari (rpm)

c-1.8=Hiz0 (0. Pozisyon)
c-1.9=Hiz1 (1. Pozisyon)
c-2.0=Hiz2 (2. Pozisyon)
c-2.1=Hiz3 (3. Pozisyon)
c-4.4=Hiz4 (4. Pozisyon)
c-4.5=Hiz5 (5. Pozisyon)
c-4.6=Hiz6 (6. Pozisyon)
c-4.7=Hiz7 (7.Pozisyon)

Amek:3 nolu pozisyona degerine 23950 puls ve 745 devir set edilmek istenildiginde

1.Adim: c-4.0 = 3 setediniz.
2.Adim:c-4.1 = 23 set ediniz.
3.Adim:c-4.2 = 950 set ediniz.
4.Adim:c-2.1 = 745 set ediniz.

Dahili Dahili Dahili . .
Pozisyon 0 Pozisyon 1 Pozisyon 2 llgili Pozisyon llgili iz
0 0 0 Pozisyon 0 Hiz 0
0 0 1 Pozisyon 1 Hiz 1
0 1 0 Pozisyon 2 Hiz 2
0 1 1 Pozisyon 3 Hiz 3
1 0 0 Pozisyon 4 Hiz 4
1 0 1 Pozisyon 5 Hiz5
1 1 0 Pozisyon 6 Hiz 6
1 1 1 Pozisyon 7 Hiz 7

Dijital Girisler ile Pozisyon Secimi iligkisi

Dahili Pozisyon Tipi Segimi

Mutlak pozisyon igin c-4.3=2F (47), Bagil pozisyon igin c-4.3 =4F (79) ayarlayniz.

Dahili Pozisyon Mod Galisma Ornegi

Motor 2 adet pozisyona gitmeli. 0. pozisyonda 5000 puls, 100 devirde, 1. pozisyonda 15000 puls,150 devirde.

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Parametre
Kisaltmasi Aciklamasi Ayari

¢-0.3 | Din3_Function Dijital giris 3 1 ayarlayiniz (servo aktif sinyali)

c-0.6 | Din6_Function Dijital giris 6 3 ayarlayiniz (igletim modu segimi)

c-0.1 | Din1_Function Dijital giris 1 11 dahili pozisyon 0 (fabrika degeri)

c-0.2 | Din2_Function Dijital girig 2 12 dahili pozisyon 1

c-0.5 |Din5_Function Dijital giris 5 15 aktif komut sinyali

c-1.6 | Din_Mode0 isletim modu O 1 dahili pozisyon secimi

c-0.0 | Store_Loop_Data |[Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz

Dijital Giris Ayarlan



Pozisyon ve Hiz Ayarlan

17. Hata Mesajlan

Hata

Hata Aciklamasi

Neden - Céziim

000.1 | Dahili hata

Siiriicii hatasi - GMT END. ELKTR. veya GMTCNT bayisi le temasa geginiz.

000.2 |Enkoder ABZ

ABZ sinyal hatasi - Enkoder kablosunu kontrol ediniz. Kablo saglam ise motoru degistiriniz.

000.4 | Enkoder UVW

UVW sinyal hatasi - Enkoder kablosunu kontrol ediniz. Kablo saglam ise motoru degistiriniz.

000.8 | Enkoder sayim
hatasi

Ayar hatasi veya elektriksel gurilti -

1. A-0.1 ve A-0.8 i arttinniz

2. Motor kablosunun dis érgiistiniin, siriictiniin topragina baglandigina emin olunuz.
3. 24VDC kablolarini AC kablolardan ayiriniz.

000.6 | Enkoder hatasi

Enkoder kablosunu kontrol ediniz.

Ekran Fonksiyon Fonksiyon Parametre
Kisaltmasi Aciklamasi Ayari

c-4.3 | Din_Control_Word Bagil veya mutlak segimi Mutlak pozisyon igin 2F ayarlayiniz

c-4.0 |Din_Position_Select_L | Ayarlanacak pozisyon no segimi 0 ayarlayiniz

c-4.1 |Din_Position_Select_M |Pazisyon garpan M degeri 0 ayarlayiniz

c-4.2 |Din_Position_Select_ N |Pozisyon N degeri 5000 ayarlayiniz

c-1.8 |Din_Speed0_RPM 0. hiz degeri 100 ayarlayiniz

c-4.0 |Din_Position_Select_L |Ayarlanacak pozisyon no segimi 1 ayarlayiniz

c-4.1 | Din_Position_Select M | Pozisyon ¢arpan M degeri 1 ayarlayiniz

c-4.2 |Din_Position_Select_N |Pozisyon N degeri 5000 ayarlayiniz

c-1.9 | Din_Speed1_RPM 1. hiz degeri 150 ayarlayiniz

c-0.0 |Store_Loop_Data Kaydetme parametresi 1 ayarlayiniz

Tiim parametreler set edildikten sonra;
1. Dijital Giris 3 e sinyal vererek Servo aktif yapiniz.
2. Dijital giris 1ve 2 ye gore ilgili pozisyonu seginiz.
3. Dijital giris 5 e sinyal vererek aktif komutu gadiriniz ve servonun segili pozisyonu yapmasini gézleyiniz.

Coklu HizModu (mod 3 veya -3)

Parametre Ayarlari

1.Adim: Dijital girigleri ayarlariniz.

Dijital giris 3, stiriicli aktif sinyaliigin "1" set ediniz.
Dijital giris 6 isletim modu segimiigin "3" set ediniz.

Dijital giris 1 sabit hiz 0 igin "9" set ediniz.

Dijital giris 2 sabit h1z 1 igin "10" set ediniz.
Dijital giris 4 sabit h1z 2 igin "16" set ediniz.

2.Adim: isletim Modunu seginiz.

Dahili pozisyon moduna almak igin c-1.6 parametresi 003 veya 0.003 ayarlayiniz.

Hiz ayarlar (rpm)
Hiz 0 girisi Hiz 1 girisi Hiz 2 girisi Tliskili Hiz degeri c18=Hiz0
c-1.9=Hiz 1
0 0 0 Hiz 0 c-20=Hiz2
c21=Hiz3
0 0 1 Hiz 1 c-44=Hz4
c45=Hiz5
0 1 0 Hiz 2 c-46=Hzz6
c47=Hiz7
0 1 1 Hiz 3
1 0 0 Hiz 4
1 0 1 Hiz 5
1 1 0 Hiz 6
1 1 1 Hiz 7

Dijital Girigler ile Hiz Segimi Arasindaki iligki

001.0 | Asirl Isinma

Siiriict sicakliyi 75 derecenin ustiinde -
1. Sicaklik nedenlerini kontrol ediniz.
2. Yik ataleti bilylik ve yavaslama siiresi gok kisa. Harici frenleme direnci baglayiniz.

002.0 |Asin gerilim

Besleme gerilimi asin yiiksek -
1. 220V besleme hattini kontrol ediniz.
2. Yiik ataleti biiylik ve yavaslama siiresi gok kisa. Harici frenleme direnci baglayiniz.

004.0 | Diistik gerilim

Besleme gerilimi duisiik - 220V besleme hattini kontrol ediniz. Prablem devam ediyorsa siriicilyi

bakima gdénderiniz.

008.0 | Asin akim

Motor kablolari kisa devre veya siiriicii arizali - UVW motor kablolarini kontrol ediniz. Problem

devam ediyorsa siiriicliyii bakima génderiniz.

010.0 | Chop_Resistor

Frenleme direnci arizal - Direnci degistiriniz. Problem devam ediyorsa siiriiciiyii bakima
getiriniz.

020.0 | Takip hatasi

Yanlig parametre ayarlanmasi, motor mili kilitli, harici guriilti -
1. A-0.1 Kvplyi arttinniz.

2. Motor milinin engellenmediginden emin olunuz.

3. Kablolari kontrol ediniz. DC ve AC kalblolarini ayiriniz.

040.0 | Diisiik kontrol
beslemesi

Kontrol karti beslemesi 18VDC'nin altinda - 24VDC besleme gerilimini kontrol ediniz. Problem
devam ediyorsa siiriicilyli bakima génderiniz.

080.0 | I?t hatasi

Hatali parametre ayari veya motor mili kilitli -

1.A-0.1 Kvp'yi arttiriniz.

2. Motor milinin engellenmediginden emin olunuz.
Problem devam ediyorsa siiriicliyii bakima génderiniz.

100.0 | Asin frekans

Giris puls frekansi yiiksek - Gelen puls frekansinin c-3.8 de ayarlanandan daha biiyiik
olmadigini kontrol ediniz. Problem devam ediyorsa siiriicilyii bakima génderiniz.

400.0 |Haberlesme

Motor hatasi - Motoru degistiriniz. Problem devam ediyorsa siiriicliyii bakima génderiniz.

800.0 | EEPROM hatasi
FFF.F

EEPROM hatasi -

1. Suriicllyii fabrika ayarlarina déndiriiniiz.

2. H-1.9 motor modelinin dogru ayarlandijindan emin olunuz.
3. Siiriictyll degistiriniz.

888.8 | Suriicii hatasi

Siiriicti dahili problem -
1. 24VDC kontrol karti besleme gerilimini kontrol ediniz.
2. Siiriictyll degistiriniz.




18. Modbus Protokolii Adres Haritasi

19. Servo Siiriicii Ebatlan

29 #5.5

Parametre Kisaltmasi Modbus Adresi Parametre Kisaltmasi Modbus Adresi :N
&Group_Speed_Loop 0xA000 &Gear_Divider[7] 0xA2F0 [ ] JL ]
&Kvpl[0] 0xA010 &Analog1_Filter 0xA300 s OO I
&Kvp[1] 0xA020 &Analog1_Dead 0xA310 M2 — 1
&Kvp[2] 0xA030 &Analog1_Offset 0xA320 [H ] i
&Kvp[3] 0xA040 &Analog2_Filter 0xA330 U — .
&Kvil[0] 0xA050 &Analog2_Dead 0xA340 & . ; “ % - y
&Kvi[1] 0xA060 &Analog2_Offset 0xA350 “ |E o fH N
&Kvi[2] 0xA070 &Analog_Speed_Con 0xA360 N= s
&Kvi[3] 0xA080 &Analog_Torque_Con 0xA370 GSSF-L1 servo siiriicil icin ebatlar
&Notch_N 0xA090 &Analog_MaxT_Con 0xA380 [
&Notch_On 0xAOAQ0 &Analog_Speed_Factor 0xA390 T
&Speed_Fb_N 0xAO0BO &Analog_Torque_Factor OxA3A0 ;T j‘
&Speed_Mode 0xA0CO &Analog_MaxT_Factor 0xA3B0 NER: 1ias ‘
&Kvi_T32 0xA0DO &Analog_Dead_High O0xA3C0 !
&PI_Switch OxAQEQ &Analog_Dead_Low 0xA3D0 o N e of
&K_Velocity FF O0xAQF0 &Din_Pos[0] OxA3E0
&K_Acc_FF 0xA100 &Din_Pos[1] O0xA3F0 = - E
&Kpp[0] 0xA110 &Din_Pos[2] 0xA400 | P
&Kpp[1] 0xA120 &Din_Pos[3] 0xA410
&Kppl[2] 0xA130 &Din_Pos[4] 0xA420 [m d
&Kpp[3] 0xA140 &Din_Pos[5] 0xA430 = ] d
&Pos_Filter N 0xA150 &Din_Pos[6] 0xA440
&Store_Position 0xA160 &Din_Pos[7] 0xA450 i ]
&Homing_Method 0xA170 &Din_Speed[0] 0xA460 Rk
&lnvert_Dir 0xA180 &Din_Speed[1] 0xA470
&Max_Speed_RPM 0xA190 &Din_Speed[2] 0xA480 R
&Profile_Speed OxA1A0 &Din_Speed[3] 0xA490 o
&Profile_Acce OxA1BO &Din_Speed[4] OxA4AQ GSSF-L2 servo striicd igin ebatlar
&Profile_Dece 0xA1CO &Din_Speed[5] 0xA4B0
&Quick_Stop_Dece 0xA1D0 &Din_Speed[6] 0xA4C0 el N s 3 MJ
&Soft_Positive_Limit OxA1EO0 &Din_Speed[7] 0xA4D0 - e e ‘ 195.5 |
&Soft_Negative_Limit 0xA1F0 &Din_Mode0 OxA4EQ
&Gear_Factor|[0] 0xA200 &Din_Mode1 O0xA4F0 N e
&Gear_Factor[1] 0xA210 &Din_Control_Word 0xA500 H
&Gear_Factor[2] 0xA220 &Analog1_out 0xA510 J‘ P
&Gear_Factor[3] 0xA230 &Analog2_out 0xA520 i
&Gear_Factor[4] 0xA240 DIN1_FUNCTION 0xA530 [: ] |
&Gear_Factor[5] 0xA250 DIN2_FUNCTION 0xA540
&Gear_Factor[6] 0xA260 DIN3_FUNCTION 0xA550
&Gear_Factor[7] 0xA270 DIN4_FUNCTION 0xA560 o o . W
&Gear_Divider[0] 0xA280 DIN5_FUNCTION 0xA570 b A
&Gear_Divider[1] 0xA290 DIN6_FUNCTION 0xA580
&Gear_Divider[2] O0xA2A0 DIN7_FUNCTION 0xA590 L o
&Gear_D!v!der[3] 0xA2B0 DOUT1_FUNCTION OxASAD [m GSSF-H3 servo siiriicii icin ebatlar
&Gear_Divider[4] 0xA2C0
&Gear_Divider[5] 0xA2D0 DOUT2_FUNCTION 0xA5B0
&Gear_Divider[6] 0xA2E0 DOUT3_FUNCTION 0xA5C0O 1
DOUT4_FUNCTION 0xA5D0 3 M*b e s
NOT: Fabrika ayarinda cihaz Modbus RTU, 9600, 8,n,1 DOUT5_FUNCTION OxA5EQ T

seklinde ayarhdir.



20. Servo Motor Ebatlari

Kilif:H66L6-04P
Terminal:T66L6-A

V / 5 M Not: DB 15M 3 sira, 15 pin

200W ve 400W, 60 flans motor
L=300
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21. Servo Motor Hiz-Tork Egrileri

T(N.m)

T (N.m)

GS60D-020-30AYK-3LH 200W

GS130D-105-20AYK-4HC 1.056W

28 13.75
2.1 — 125
2 = 12.5 Instantaneous running area
10
15 . \
AN s s
| Ebs s\
| 0.7 0.64 \ 5 Continuous running area \
05 Continuous running area \ 2.5
0 L L L L L 6200 L 0 L L 1 1 L N25(\)
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 n(rpm) 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 n(rpm)
GS60D-040-30AYK-3LH 400W GS130D-157-20AYK-4HC 1.57W
45142
\
4
3.81 25
35 Instantaneous running area 20625
N 20—
18.75
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E 15
2 Z
1.39 L 8.25
15§ 1.07 10'\ 7.5
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05
N L T\s200 0 ‘ ‘ ‘ ‘ N259
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GS80D-075-30AYK-3LH 750W GS130D-210-20AYK-4HC 2.1kW
8
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2 Continuous running area SR \
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0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 n(rpm) 0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 n(rpm)



22. GS60 / GS80 / GS 130 Flans Motorlarin Teknik Ozellikleri

Servo Motor Modeli

Diisiik atalet,

ik atalet, 60 flang 80 flans

Orta atalet, 130 flang

Rotor moment ataleti J,(Kg . cmz)

Model GS60D-020- | GS60D-040- | GS80D-075- (GS130D-105-GS130D-157-{GS130D-210-|
30AYK-3LH | 30AYK-3LH | 30AYK-3LH (20AYK-4HC |20AYK-4HC [20AYK-4HC
Uygun siiriicii GSSF-L1 GSSF-L1 GSSF-L1 GSSF-L2 GSSF-H3 GSSF-H3
DC hat gerilimi UDC 300 300 300 560 560 560
Nominal gii¢ P, (W) |200 400 750 1050 1570 2100
siirekli Nominal tork T, (Nm)|0.64 1.27 2.39 5 7.5 10
performans | Nominal hiz n, (rpm) (3000 3000 3000 2000 2000 2000
Nominal akim I (A) (1.6 3.1 3.9 4.3 6.3 7.6
Maksimum tork T (Nm) 1.92 3.82 717 12.55 18.75 25
Maksimum akim Im(A) 4.8 9.3 1.7 10.75 15.75 19
Duraklama torku T, (Nm) 0.7 1.39 2.63 5.5 8.25 11
Duraklama akimi Is (A) 1.79 3.38 4.4 4.73 6.93 8.36
Hat-hat direnci R (Q) 8.02 3.52 14 1.85 1.17 0.98
Hat-hat endiiktansi L_(mH) 16.3 7.8 7.5 23.7 16.2 14.3
Elektriksel zaman sabiti T. (msn) 2.03 2.22 5.35 12.81 13.846 14.592
Mekanik zaman sabiti T, (msn) 2.26 1.35 0.75 2.868 2.529 2.268
Ters gerilim sabiti K. (V/krpm) (29 29 40 70 72 80
Tork sabiti K, (Nm/A) |0.48 0.48 0.662 1.1578 1.191 1.3232
0.375 0.51 1.36 12 17.7 234

0.379 (frenli)| 0.514 (frenli) | 1.385 (frenli) | 12.04 (frenli) | 17.74 (frenli) | 23.44 (frenli)
Kutup cift sayisi 3 3 3 4 4 4
Maksimum gerilim artisi du/dt (KV/usn) |8 8 8 8 8 8
Yalitim sinifi F F F F F F
Maksimum dairesel kuvvet F (N) 180 180 335 900 900 900
Maksimum eksen kuvveti F (N) 20 90 167.5 450 450 450
. . 3.3 E . 10.7
Agirhk G (Kg) 13 i 18 . 75 i 94 .
1.8 (frenli) 2.3 (frenli) | 4 (frenli) 9.7(frenli) 11.3 (frenli) | 12.9 (frenli)
. 120 150 147 159+1.5 179+1.5 199+1.5
Motor uzunlugu L (mm)
159+1.5 189+1.5 197+1.5 220+1.5 240+1.5 260+1.5
(frenli) (frenli) (frenli) (frenli) (frenli) (frenli)

Konum geri besleme cihazi

Artimli enkoder 2500ppr

Sogutma sinifi

Tamamen kapali, havalandirmasiz

Koruma sinifi

Govdeden IP65, mil contasinda IP54

P Sicaklik

Isletim igin

ortam Nem

kosullari Ortam
Yiikseklik

-20°C~40°C
%90 RH altinda (donma olmamalidir)

Aktif gaz, yanici gaz, yag ve tozdan uzak

Maksimum yiikseklik 4000m, 1000 mt. veya altinda nominal giig, Uistiinde

1000 mt. : her 100mt yiikseklikte %1.5 diiser
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