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Onsoz

GMT ENDUSTRIYEL ELEKTRONIK SAN. VE TiC. LTD. STi. 30 yili asan endiistriyel kontrol,
proses kontrol ve otomasyon birikimi tizerine, tamamen teknik ekipten olusan
yapistyla, bu cografyada yapilmasi imkansiz oldugu diistiniilen konulara egilmek, bu
konularda Uretim yapmak ve pazarlama faaliyetinde bulunmak tizere kurulmustur.

Asil faaliyet konusu makine tretiminde ve fabrika otomasyonunda toplam ¢6ziime
yonelik Urlnler Gretmek olan GMT, lilkemizde endistriyel PLC tireten tek kurulustur.
Uretimini yapmis oldugu PLC’ ler kendi alaninda diinya capindaki firmalarin
trrtinleriyle teknik agidan rekabet edebilecek 6zeliklere sahip olup bazi 6zellikleri ve
kullanim kolayligi agisindan birgok avantaji bulunmaktadir.

GMT, %100 tretim ve tasarim teknolojisine sahip oldugu PLC ve Ekranli Mini PLC’lerin
yaninda, toplam ¢6ziim sunmak gayesi ile HMI’lar (Operatér Panelleri), Hiz Kontrol
Cihazlari, Servo Motor ve Surictiiler, Step Motor ve Siirticiler, seri haberlegebilen ve
kablosuz RF galigabilen tiriinleri de sanayinin hizmetine sunmaktadir. Politikasi
birbiriyle konusabilen yiiksek teknolojik tiriinler Gretmek olan GMT Urlnlerini onlarca
tilkeye ihrag etmektedir. Gayemiz katma degeri ve teknolojisi ylksek trtinler
Ureterek, diinya gapinda rekabet etmek ve bu cografyadan bir diinya markasi
cikarmaktir. Stphesiz siz degerli kullanicilarimizin bize verecegi destek, daha
teknolojik Griinler Gretmemizi saglayacak ve uluslararasi arenadaki rekabet giicimiizii
artiracaktir. Uzerinde yasadigimiz cografya bir teknoloji cografyasi olmamakla birlikte,
GMT sizlerin verdigi destekle bir teknoloji firmasi olarak gelecege emin adimlarla
yurimektedir.

GMTCN [

“Bu Cografyadan Bir Diinya Markasi”

GMTCNT Servo Uriintind tercih ettiginiz igin tesekkiir ederiz.

Uriint satin aldiginizda veya diriinler elinize ulastiginda, iriinleri kontrol ederek, eksik
veya hasar almig bir durum olup olmadigini teyit ediniz, aksi durumda GMT
Endustriyel Elektronik ile irtibata geginiz.

Genel Uyarilar

Bu kullanim kilavuzu, GMTCNT GSS3 serisi Servo siiriicli ve GSM serisi servo motorun
kurulumu, baglantisi, kontroli ve galismasi hakkinda bilgi verir.

Uriinlerin Gizerinde yer alan referansin, malzeme ile birlikte génderilen irsaliyedeki
referans ile ayni oldugunu kontrol ediniz.

Uriinleri ambalajlarindan gikariniz ve nakliye esnasinda zarar gérmediginden emin
olunuz.

Yukarida ki maddelerde belirtilen durumlarin aksi ile karsilasildiginda, cihaza eneriji
vermeden once lutfen GMT Endustriyel Elektronik San. Ve Tic. Ltd. Sti. veya GMT
Endustriyel bayileri ile temasa geginiz.

GMTCNT GSS3 Servo siiriicii ve GSM serisi servo motorlar hakkinda detayl bilgi
iceren bu kullanim kilavuzunu www.gmtcontrol.com internet sitemizin ilgili
bolimiinden indirebilirsiniz.

1. Siiriicii kurulumu, giivenlik uyarilari ve dikkat edilmesi gerekenler;

-Besleme kaynagi, servo surlicli ve motor tzerindeki butin vidalar, konnektorler ve
kablo terminallerinin dogru baglandigina emin olunuz. Aksi durumda triin hasar
gorebilir, yangina sebep olabilir ya da kisisel hasarlar meydana gelebilir.

-Cihazi elektrik panosunun igine monte ederek, yagmur ve direk giines 1sigindan
koruyunuz. Yanici ve alev alabilen madde ve malzemelerden koruyunuz

-Bu Griin EMC standardi 2014/30 / EU ve dUsiik gerilim standardi 2014/35 / EU (LVD)
saglamaktadir.

-Kurulum yeri demir tozlarindan ve yagdan korunmalidir.

-Kurulum yeri tozdan korunmali, kuru olmali ve iyi havalandiriimalidir.

-Servo surilcl titresimden uzak tutulmahdir.

-Servo surcinin igine vida gibi iletken veya yag gibi yanici malzeme
dugmedigine/sizmadigina emin olunuz.

-Servo surlcl ve servo motoru dustirmeyiniz veya darbeye maruz birakmayiniz.
-Guvenliginiz igin hasarli servo strlcii ve servo motoru kullanmayiniz.



1.1 Cevre Sartlar 1.3 Kurulum Yo6nii ve Araliklan
Ortam Sart 4' \—‘
| HAVAGIKISI HAVA CIKISI
Sicakhik Calisma: 0°C-40°C (Donma olmamalidir)
v
Depolama: -10°C-70°C (Donma olmamalidir) @« g
Nem Calisma: 5-95%RH (Yogusma olmamalidir) T I 3
Depolama: 5-95%RH (Yogusma olmamalidir) 10mm 3
Hava Asindirici sivi ve gaz igermeyen, temiz, kuru ve dogrudan —
glines 15181 olmayan ortamlara monte ediniz. GMTC GMTCHN
Yiikseklik En §0k 1000 mt. olmaldir. seRvo sURDCO $ERvO sURUCD
1.2 On Kosullar a
===
-Benzin, tiner, alkol, asit, alkalin, deterjan gibi kimyasal malzemeler ile cihazlari >20mm \ | >20mm
temizlemeyiniz. <l
-Cihazi tagimak igin orijinal paketi kullaniniz. ¢
-Motor, Siirtict ve Enkoder kablolarini asiri gergin baglamayiniz. .
-Cihazin igine herhangi bir madde girmesine izin vermeyiniz. Bu durum cihazlarda kisa N
devre olugmasina, bunun neticesinde de elektrik garpmalarina ve yangina sebep
olabilir.
Dikkat
Elektrik carpmalarina karsi dikkatli olunuz. . y
Kablo baglantilarini yapmadan 6nce elektrigi kestiginize emin 5
olunuz. 3
Sanh, enerjili pargalara dokunulmasi 6liime neden olabilir. HAVA GiRisi
Uriin elektrik panosunun iginde ve elektrik tesisat kurallarina
uygun monte edilmelidir. Sekil-1 Kurulum yénii ve araliklari
Cihazdan elektrigi kestikten sonra cihaz lizerinde yer alan sarj
led’i soniinceye kadar cihazin enerjili kisimlarina dokunmayiniz. Servo siiriicinln yukarida yer alan sekilde gosterildigi gibi monte edildiginden emin
olunuz. Aksi durumda servo surlicli zarar gorur.
Servo siirliciyl panoya dik monte ediniz.
Frenleme direnci gibi 1si yayan komponentler kullanildiginda, servo sirtcliniin isidan
etkilenmeyeceginden emin olunuz.




2. Siiriicii 1/0 (Girig-Cikis) Kablo Baglantilari
2.1 Siiriicti 1/0 (Girig-Cikis) Baglantilari
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2.2 Siirlicii Kablo Baglantilari

Devre Kesici
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Dikkat

Cihaz montaj yapilmadan 6nce, enerjisinin kesik oldugundan emin olunuz.
Elektrik kesildikten 10 dakika sonrasina kadar cihaza dokunmayiniz cihazi
agmayiniz. DC Bus gerilimi 36VDC’ye dusene kadar bekleyiniz. PE
terminalinin bagli oldugundan emin olunuz.

2.3 Siiriicii Port Tanimlamalan
2.3.1 Gii¢ ve Motor Konnektorii (X2)

L1C—
L2C—
L1—
L2 —
DC+/RB1—
RB2 —
RB-—
DC-—
U—»
V—
W—|

OOOOOOOOOOO‘

Pin Fonksiyon
Lic I
Kontrol Giig Girigi L/N
L2c Tek Faz 200-240VAC +10 %50 / 60Hz, 0.5A
L1
Siriicti Gug Girisi L/N
2 Tek Faz 200-240VAC +10 %50 / 60Hz, 0.5A
750W 7A, 400W 4.5A, 200W 3A
DC+ DC Bus+
DC+/
RB1
RB1 Harici Frenleme Direnci Girisi
RB2 Dahili Frenleme Direnci Girisi
RB- Harici Frenleme Direnci Girisi
DC- DC Bus -
u/NV/W Motor Giig Gikis Uglar

GSS3-2XX Gli¢ ve Motor Konnektori



y =
W
PE —
L1IC— ©
L2C— ©
L1 —
12— ©
L3—- (@)

DC+/RB1— ©
RB2— ©
RB-— O
DC-— O

Pin Fonksiyon

L1c L
Kontrol Giig Girisi L/N

Lac Tek Faz 200-240VAC +10 %50 / 60Hz, 0.5A

Siriicli Giig Girisi
Lt 6553-3%
1PH, 3PH, 200-240VAC+10% 50/60Hz 14.0A

L2
GSS3-4XX

3PH, 380-415VAC 50/60Hz 12.0A
L3

DC+ |DC+ |DCBus+

/RB1 |RB1 Harici Frenleme Direnci Girigi
RB2 Dahili Frenleme Direnci Girigi
U/N/W Motor Giig Gikis Uglan

11

GSS3-3XX / GSS3-4XX Gli¢ ve Motor Konnektori

2.3.2 RS232 Seri Port (X3)

Pin__[Agiklamalar]
X—is s 2 B
x—7|a
rx—]s s
x—$la
b a GND
x—2
x—7la
6 RX
12345678
60000
00006
RJ-45 Konnektor DB-9 Disi Konnektor

2.3.3 1/0 Kontrol Konnektérii (X4)
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Servo Siriicti 1/0 Arayuzi - X4 Konnektoru
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Pin Fonksiyon
Dijital Sinyal Girigleri
VinH(aktif) : 12.5VDC - 30VDC
DIN1-DIN7 VinL(pasif) : 0VDC — 5VDC
Girig Frekansi: <1kHz
comi Dijital girisler igin ortak ug
OUT1+/ OUT1- Dijital sinyal cikiglari
OUT2+ / OUT2- Maksimum ¢ikis akimlari: 100mA
Dijital sinyal gikiglari
ouT3/0UT4/0UTS Maksimum ¢ikis akimi: 20mA
CcCoMO OUTS3, 4, 5 gikiglar igin ortak ug

MA+ (PUL+) / MA- (PUL-)

MB+ (DIR+) / MB- (DIR-)

MZ+ [ MZ-

Puls Girisi
Girig gerilimi: 3.3V-24V
Maksimum Frekans: 500KHz

ENCO_A+ / ENCO_A-

ENCO_B+ / ENCO_B-

ENCO_zZ+ / ENCO_z-

Enkoder Cikisi
Gerilim: Voh=3.4V, Vol=0.2V
Maksimum akim: £20mA, Maksimum frekans: SMHz

AIN1+ / AIN1- & AIN2+ /

Analog giris
Cozunurluk: 12 bit, Girig direnci: 350 KQ

AIN2- Girig gerilim Araligi: -10V ~ +10V
5VDC gl kaynagi cikisi
+5V/GND Maksimum akim: 100mA
24VDC gug kaynagi ¢ikisi
VDD/VEE Gerilim Araligi: 24VDC + 20%, maksimum akim: 300

mA
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Servo Siirlicli I/0O Arayiizleri Baglantilari
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2.3.4 Enkoder Giris Konnektorii (X5)

Pin Agiklama Fonksiyon
1 +5V Enkoder igin 5VDC beslemesi
/Sb—| 6] [5 SD
ol Af Ikx 2 GND Signal ground (+5 V)
OND—| 2] LT =5V 5 ) Seriver sinyali
6 /sD Seri veri sinyali
2.3.5 Haberlesme Portu, Field Bus (X6)
GSS3-XEC Serisi Servo Si: ler igin X6 Ki ktorii,
Port ismi Port Tipi Pin Pin Adi Agiklama
1 D+ Gonderilen Veri +
i i 2 TD- Gonderilen Veri -
i 3 RD+ Gelen Veri +
EtherCAT RJ45
Haberlesme Netport Disi 4 NC =
S = Arayiizii Soket 5 NC > -
Wi L 6 RD- Gelen Veri -
B 7 NC -
8 NC -
*GSS3-XRS Serisi Servo Si: ler igin X6 Konnektorii,
Port ismi Port Tipi Pin Pin Adi Agiklama
:L‘\ff 1 RX+ Gelen Veri +
5 o 2 RX- Gelen Veri-
i | 3 NC -
RS435 R145 - 4 TX- Goénderilen Veri -
a HaberlfsTe Netport Disi 5 TX+ Gonderilen Veri +
i Arayiizii Soket
E @ 6 NC -
i 7 +5VB +5V Cikis
8 GNDB Ground
*GSS3-XRS, RS485 Haberlesme destegi sunan Servo Siiriicii igin kablo baglantisi; RX+ ve TX+ uglan
birlestirilerek A(+) baglanti noktasina, RX- ve TX- uglari birlestirilerek B(-) baglanti noktasina,
seklinde yapilmalidir. Fabrika Degeri: 19200-8-n-1
5TX+ | S\A
% 1RX+ (S J o|B
PR jf B
A 2RX |2 Portu
X6 Konnektir

GUT SERVO SUROCH GWT PLC

2.3.6 Panel Buton Tanimlan

¥ Display

1 Tz 3 4 o
. A& ————————F vuianzmam
. ¥ ——————————F appamm

wans anons 4— @ MODE
SETBnan f—— . SET

Nokta @ Kullaniimiyor.

Nokta @ Kullaniimiyor.

Nokta @ Parametre ayarlamada segili grup parametresi ile o gruba ait parametreyi
ayirir.

Nokta @ Parametre ayarlandiginda ve gergek zamanli data gosterildiginde, data
formatini belirtir. Bu bit on oldugunda HEX, off oldugunda DEC gosterim
demektir.

Nokta @ Parametrelerde degisiklik yapilip onay verildikten sonra islem basarili
olursa yanar. Servo Siriici’ye enable sinyali uygulandiginda, stirticti hazir
durumda oldugunda yanar.

MODE Meni degistirme, parametre ayar kisminda dijitler arasinda gegis yapar,
uzun basildiginda en son mentiye déner.

A Deger artirma butonu.

v Deger azaltma butonu.

SET Mendtiye giris, yapilan degisikligi onaylamak igin kullanilir.

Tiim LED’lerin yanmasi: Kontrol devresi hatasi.



2.3.7 Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfigiirasyonu

Motor Modeli

Motor
1D

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B

2.0

GSM60F-0400W-20B-30D-KLY
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B

4.0

GSMB80F-0750W-20B-30D-KLY
GSM80F-0750W-20B-30D-KLY-B

7.5

GSM130F-1000W-16B-20D-MC
GSM130F-1000W-16B-20D-MC-B

GSM130F-1000W-20B-20D-MC
GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B

110.0

GSM130F-1500W-16B-20D-MC
GSM130F-1500W-16B-20D-MC-B

GSM130F-1500W-20B-20D-MC
GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B

115.0

GSM130F-2000W-16B-20D-MC
GSM130F-2000W-16B-20D-MC-B

GSM130F-2000W-20B-20D-MC
GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

120.0

GSM130F-3000W-16B-20D-MC
GSM130F-3000W-16B-20D-MC-B

GSM130F-3000W-20B-20D-MC
GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B

130.0

GSM130F-3000W-16B-30D-MC
GSM130F-3000W-16B-30D-MC-B

GSM130F-3000W-20B-30D-MC
GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

330.0

1.Servo slriict igin motor parametrelerinin ayarlanmasi asagidaki gibidir;
a. H-0.1 menl parametresinden Motor modeline ait Motor ID numarasini tabloya

bakarak giriniz.

b. H-0.0 menl parametresi “0001” yapilarak motor parametreleri hafizaya alinir ve
strGciiniin enerjisi kesilip ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar

gergeklestirilmis olur.

c. Ayrica kolay kullanim parametrelerinden BA-01 parametresi ile de motor

tanimlama islemi yapilabilir.

H-0.1 Parametresi ile Motor Tanitma islem Adimlari

0000
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Servo Sdrici ilk enarjilendirildiginde ekran
pdriintlisi solda yer alan ifadelerden
herhangi kiri clabilir.



¥

En safjdaki hane
yamip sdner.

+

Haneler arasi gegis
MODE tusu ile yamihr

L

Hanelerde artig ve Kullanim Kilavuzunda 2.3.7 Servo Siirlicl ve Servo
azalis yukan asafy —» Motor Konfigiirasyonu bélimindeki Motor Tanimian
tuslari ile yapilir. (1D} tablosundan kullanilacak Servo Motor 107si girilir.

» Yamlan degigiklikler
cnaylamr.

=

parametreden gikug
yapihr.

Servo slricd
enerjisi kesilip
tekrar verilir.

SET

&

En sagdaki hane = “_.'
yanip sdner. 0

2.Parametre degistirilmesi islem adimlari agagidaki gibidir;
a. Servo surlict tzerinde yer alan “MODE” tusuna basilarak istenilen menu
parametresi grubuna gegis saglanir. Sonra SET tusuna basilir ve bu grubun igine girilir.

3.Yapilan ayarlarin dogrulugunu teyit etmek igin servo motor ve servo siiriiciiniin
normal galisip galismadigini kontrol etmek gerekir. Bu test islemi “JOG” modu
kullanilarak yapilabilir.

Bu modda;

V A tuglariile sag ve sol yonde istenilen devirde motorun donmesi saglanir.

JoG modu kullanimi islem adimlari asagidaki gibidir:

* Bu islem 6ncesinde motor tanitiminin yapildigindan emin olunuz.

a. Servo Surlici menu parametrelerine girebilmek igin “Mode” tusuna basilir.

b. Tekrar “Mode” tusuna basilarak “E-0.2” parametresi bulunur “SET” tusuna
basilarak parametreye girilir. Bu paramtreye motorun dénmesi istenilen devir “RPM”
cinsinden girilir ve “SET” tusu ile deger onaylanir.

c. “Mode” tusu ile mentde geri gelinir ve “Mode” tusu ile “)” parametresi bulunur ve
icine giris igin “SET” tusuna basilir.

d. “J-4.0” parametresi ekranda goriindiginde “V¥” tusu ile 6nce J-1.5"e kadar inilir ve
ardindan da “A” tusu ile J-2.5’e geliniz.

e. Ekranda J-2.5 var iken “SET” tusuna basiniz ve ekrana “JoG” geldigini gériinuz.

f. Ekranda “JoG” var iken A tusuna basili tutuldugunda motor bir yone, ¥ tusuna
basili tutuldugunda diger yone dénecektir.

0000

Igmmm

I = =
0000

RPM cinsinden defer girigi yapilir.
Grmek olmas igin "30" degieri girigi
yapilir.

U
(0030, 5 [



21

JOG modundan gikag igin "MODE"
fuguna basinz.

2.3.8 Siiriicii ve Motor Konfigiirasyonu

Servo Siiriicii

Motor Modeli

Giig Kablosu

Enkoder Kablosu

GSS3-2RS 1AC220V Giris, RS232+R5485
GSS3-2EC 1AC220V Giris, R$232+EtherCAT

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B

GSMGBOF-0400W-20B-30D-KLY
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B

GSMB0F-0750W-20B-30D-KLY
GSMB80F-0750W-20B-30D-KLY-B

Frensiz Kablo
GMK-05-KLY / 5 Metre
GMK-15-KLY/ 15 Metre
Frenli Kablo
GMFK-05-KL / 5 Metre

GEK-05-GU-KLY / 5 Metre
GEK-15-GU-KLY / 15 Metre

GSS3-3RS 1AC220V Girig, RS232+RS485
GSS3-3EC 1AC220V Girig, RS232+EtherCAT

GSM130F-1000W-16B-20D-MC
GSM130F-1000W-16B-20D-MC-B
GSM130F-1000W-208-20D-MC
GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B
GSM130F-1500W-16B-20D-MC
GSM130F-1500W-16B-20D-MC-B
GSM130F-1500W-20B-20D-MC
GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B

GSM1:

Frensiz Kablo

GSM130F-2000W-168-20D-MC-B
GSM130F-2000W-20B-20D-MC
GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

GSS3-4RS 3AC380V Girig, RS232+RS485
GSS3-4EC 3AC380V Girig, RS232+EtherCAT

GSM130F-3000W-16B-20D-MC
GSM130F-3000W-16B-20D-MC-B
GSM130F-3000W-20B-20D-MC
GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B
GSM130F-3000W-16B-30D-MC
GSM130F-3000W-16B-30D-MC-B
GSM130F-3000W-20B-30D-MC
GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

4/ 5 Metre
GMK-15-MC4 / 15 Metre
Frenli Kablo
GMK-05-MC4-B / 5 Metre
GMK-15-MC4-B / 15 Metre

GEK-05-GCO-MC / 5 Metre
GEK-15-GC0-MC / 15 Metre
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3. Temel isletim

3.1 Temel kullanim

Temel fonksiyonlar kontrol parametrelerinin bazi tipik uygulamalar igin kolay
ayarlanmasina olanak saglar.

3.2 Temel kullanim adimlar

- Temel isletim en gok ve genel kullanilan parametreleri igerir. Bu parametreleri
kontrol ederek, degistirdiklerinizi kaydettikten sonra cihazi kapatip aginiz. Temel
parametreler ayarlandiktan sonra makinayi galistiriniz. Eger performans iyi durumda
ise tune igslemi yapmayiniz. Performans iyi degilse tune islemini yapabilirsiniz.

- Atalet hesaplanmasi (tune) At03 ile yapildiktan sonra Sirticd, stiffness (At01)
degerini tune sonucuna gore degistirecektir.

- Makinayi ¢alistirdiktan sonra performans iyi degilse At01(stiffness) degerini
degistirip performansi iyilestirmeye ¢alisabilirsiniz.

- Temel parametreler ayarlandiktan sonra, tune yapilmasi ve stiffness level
ayarlanmasi tavsiye edilir.

- Temel ve Tune parametreleri, ayarlamalarin tus takimi ile kurgulanmistir. Eger
kullanici PC yazilimi ile parametreleri ayarlar veya motor modelini degistirirse,
guivenlik nedeni ile Temel ve tune parametreleri sadece BAOO, BAO1, At00,At01
seklinde goziikecektir. Cihaz tizerinden tekrar parametreler ayarlanmak istendiginde
BAO1 den motor modeli tekrar girilip onaylanmalidir.

Tuna islem adimlar agagida yer almaktadir.
a. Kolay kullanim menisiinde yer alan “At03” Tune metodu parametresine girilir.
b. At03 parametresinin degeri “1” yapilir.
c. Parametre “1” yapildiginda cihaz tune islemine baslar. Striicii motoru aktif yapar.
d. Eger tune basarili ise, ekranda “1” yazar.
e. Eger basarisiz ise agagidaki nedenlerden biri goriinir;

0: Siirtict motoru herhangi bir sebepten dolay: aktif yapamiyor.

-1: Atalet hesaplanamiyor, ¢ok az hareket veya akim.

-2: Hesaplanan atalet degeri skalanin disinda.

-3: Atalet orani 250 den buyk, deger yukler fakat tune basarisiz.

-4: Atalet orani 500 den biyik tune basarisiz.

Not:

- Atalet hesabi makinede titremeye neden olabilir bu durumda cihazi kapatiniz.

- Atalet hesabinda suiriici motor milini hareket ettireceginden yeterli hareket alani
birakildigindan emin olunuz.

Tuna igleminin hatali sonlanmasinin nedenleri:

1. Baglantilarda hata olmasi.

2. Motor modelinin yanhs segilmesi.

3. Mekanik dogrulugun kotii olmasi.

4. Mekanik frenlemenin olmasi.

5. Surtinmenin yiiksek olmasindan dolayi hizlanma ve yavaglamanin dogru
olamamasi.

3.3 Temel kullanim ve tune parametreleri ve aciklamalan

*Asagida yer alan parametre grubu yalnizca servo siiriicii Gizerinden ulagilabilen kolay kullanim
parametreleridir.

Fabrika

Ekran Parametre Agiklama L
degeri

ilk defa eneriji verilen siiriiciilerde cihaz 0000, 3030 veya FFFF
degerleri ile agilir. Bunun anlami motor ayarlanmamis demektir. Bu
durumda BAO1 ile motor ID girildikten sonra BAOO=1 yaparak
BAO1 Motor Tipi kaydediniz. 404b
* #2.3.6 Servo Siiriicii ve Servo Motor Konfigiirasyonu” baghgi
altinda yer alan motor tanimlari tablosunda yer alan motor
tanim(ID) degerini giriniz.

CW/CCW pulse train modu isletim Modu = -4
P/D pulse yén modu isletim Modu = -4
: A/B faz kontrol master/slave modu isletim Modu = -4
Analog hiz modu AIN1 isletim Modu = -3 1
Analog hiz modu AIN2 isletim Modu = -3
Haberlesme modu

Pozisyon tablo modu

BA02 Komut tipi

woNaNRO

isletim Modu = 1

Elektronik Digli

BAO3 Carpan BAO02 = 0-1-2 modlari igin gegerlidir. 9999 degerine kadar ekran 1000
BAG4 Elﬂeklrunik Disli decimal olarak gosterir. Bu degerden sonra Hex olarak gésterecektir. 1000
Bélen
BA02 = 6-7 modlari igin gegerlidir.
BAOS Analog Hiz enalog giris ve motor hizi arasindaki iliski rom/V. dir. 300
Carpani Ornegin 300 igin 1V 300rpm karsilik gelir bu durumda 10V geldiginde
hiz 3000 rpm olacaktir.
Sagdan sola, ekran dijit anlamlari
(1) Yk tipi
0: Yiikstiz
1: Konveyor
2: Vidali mil
1.Yuk tipi (2) Uygulama
2.Uygulama 0: P2P
BAO6 3.Limit switch 1: CNC 1001
4.Alarm gikis 2: Master / slave mod
polarite (3) Limit switch

=

: Fabrika ayarina gore
: Limit switchler iptal
(4) OUTS gikisinin polaritesi

0:NC

1:NO

=




“1” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder. Ka rar||||k oran TablOSU

“2” Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder ve Servo siriictiyl
BA0OO Parametre Kayit

i yeniden baslatrr. Stiffness Kpp/[0.01Hz] Kvp/[0.01Hz] Outputfilter [Hz]
“10” Kontrol parametrelerini fabrika degerlerine dénduriir.
0Oile 31 arasinda degisen deger alabilen bu parametre, hiz déngii 0 70 25 18
kazanci, band genisligi ve pozisyon déngi kazancini ayarlar. Konveyor:
. Bu degerin yiiksek girilmesi genel kazanci artiracaktir, fakat degerin 10

At01 Stiffness Py - " PR : "
cok yiiksek girilmesi motorun diizglin ¢alismamasina neden olacaktir. Vidali Mil: 1 98 35 24
Bu parametre agildiktan sonra yukari agag tuslari ile deger 13
degistirildiginde yeni deger direk devreye girecektir.
Birim “0.1” dir. Konveyor: 2 139 50 35
Ornegin buradaki deger 30 ise atlet orani 3 demektir. 50 !

At02 Atalet Orani Tune iglemi ile deger otomatik hesaplanir (At03). Vidah Mil: 3 195 7 9

Bu parametreye girildikten sonra yukari asagi tuslari ile deger 10

degistirildiginde yeni deger direk devreye girecektir.

Bu parametreye “1” yazildiginda cihaz tune islemine baslar. Striici a 264 95 66
motoru aktif yapar. Motor bir stire salinim yapar.

Eger tune basarili ise, ekranda “1” yazar.

Eger basarisiz ise asagidaki nedenlerden biri goriintr. 5 334 120 83
At03 Tune Metodu 0: Suriicti motoru herhangi bir sebepten dolay aktif yapamiyor. -

-1: Atalet hesaplanamiyor, ok az hareket veya akim.

-2: Hesaplanan atalet degeri skalanin disinda. 6 389 140 100

-3: Atalet orani 250 den byiik, deger yiikler fakat tune basarisiz.

-4: Atalet orani 500 den biiyiik tune basarisiz.

Blch T (birim: Broedi iz 7 473 170 118
At04 Giivenli Mesafe Atalet élgim mesafesi (birim: 0.01 rev), Qmegm 22 fet edildiginde 2
bunun anlami 0,22 motor turudur. N 0.4 tiir.
::1: Kontrol ve motor parametreler!n! kaydeder. ) 8 556 200 146
2" Kontrol ve motor parametrelerini kaydeder ve servo yu yeniden
baslatir.
“3” Servo siriiciiyli yeniden baslatir. 9 639 230 164
At00 Parametre kayit “10” Kontrol parametrelerini fabrika degerlerine dondurir. Motor -
tipi degistirildiginde motor ve kontrol parametreleri kaydedilip cihaz
tekrar baslatiimaldir. 10 750 270 189
Parametre degisikligi yapildiginda, suirticiiyl tekrar yeniden
baslatmayi unutmayiniz.
1 889 320 222
*BA02 parametresi, servo strlciinun kolay kullanimi igin ayrilmig olan dijital giris
12 1056 380 268
konfiglrasyonunun yapildigi parametredir. Bu parametrede yapilan segim ile “DIN”
Dijital girislerin konfiglirasyonu servo siirticii tarafindan otomatik olarak yapilacaktir. 13 1250 450 340
“BA02 Parametresine gore |/O fabrika ayar degerleri” tablosunda BAO1 i¢indeki
degere gore 1/0 konfigiirasyonun aldigi durum goriinmektedir. isletim modu segimi 1 1500 540 360
c-16 parametresi ile yapilan segime baglidir.
15 1667 600 392

Servo siirlicliye motor tanitma islemi yapildiktan sonra BA02, At03 gibi kisa kullanim
parametreleri siirlicu tarafindan kapatilir. Bu parametrelere erismek igin BAO1
menustinden motor ID si tekrar set edilir.




Kararhhk Oran Tablosu

BAO02 Parametresine gore 1/0 fabrika ayar degerleri

Hiz modunda Analog

Stiffness Kpp/[0.01Hz] Kvp/[0.01Hz] Outputfilter [Hz]
16 1945 700 464
17 2223 800 568
18 2500 900 568
19 2778 1000 733
20 3334 1200 733
21 3889 1400 1032
22 4723 1700 1032
23 5556 2000 1765
24 6389 2300 1765
25 7500 2700 1765
26 8612 3100 1765
27 9445 3400 oo
28 10278 3700 oo
29 11112 4000 oo
30 12500 4500 oo
31 13889 5000 oo

Puls Posizyon L.
giris
tablosu
cw/ccw P/D A/B Kanal 1 Kanal 2
BA02 1] 1 2 9 6 7
DIN1 Homing Homing Homing Homing Homing Homing
Yap Yap Yap Yap Yap Yap
DIN2 Hata Hata Hata Hata Hata Hata
Reset Reset Reset Reset Reset Reset
DIN3 Servo Servo Servo Servo Servo Servo
Aktif Aktif Aktif Aktif Aktif Aktif
isletim isletim isletim isletim isletim
DIN4 Modu Modu Modu PosTable Modu Modu
. . . 1dx0 . L
Segimi Segimi Segimi Segimi Segimi
PosTable
DINS 1dxd
PosTable
DING Baslat
DIN7 Home Home Home Home Home Home
Sinyali Sinyali Sinyali Sinyali Sinyali Sinyali
OuT1 Hazir Hazir Hazir Hazir Hazir Hazir
Motor Motor Motor Motor Motor Motor
0ouT2
Fren Fren Fren Fren Fren Fren
Pos Pos Pos Pos Hiza Hiza
ouT3 ulasti ulasti ulasti ulasti ulasti ulasti
ouT4 Sifir Hiz Sifir Hiz Sifir Hiz PosTa.bIe Sifir Hiz Sifir Hiz
Aktif
OuT5 Hata Hata Hata Hata Hata Hata
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3.4 Servo Siiriicii Parametre Listesi
“E” Meniisii Parametreleri (Sadece gosterge parametreleridir)

“G” Menii Parametreleri

Ekran Parametre Agiklama Fab'nk?
Degeri
0.004 (-4) : P/D pulse yén modu ve cift darbe modlari CW/CCW)
0.003 (-3) : Anlik Hiz Modu
E-00 Operasyon Modu 0001 (1) : Pozisyon Kontrol Modu -4
0003 (3) : Hizlanma / Yavaslama ile Hiz modu
0004 (4) : Tork Modu
000.0 : Motor serbest
Eot Control_Word_Easy 000.1 : Motor kiltl 0
E-02 Jog_RPM Jog modu hiz referans girisi /
E-03 CMD_q Tork Modunda c-30 adresi “0” iken tork referans girisi 0
E-04 Vc_Loop_BW Hiz gevrim bant genisligi Hz cinsinden ayarlanir. /
Pozisyon gevirimi bant genisligi Hz cinsinden ayarlanir.
E-05 Pc_Loop_BW Not: Bu parametreyi ayarladiktan sonra A-00 parametresinden /

kaydediniz.

Ekran Parametre Aciklama Fabrika Degeri Skala R/W
Yazihm
G-00 Versiyonu / / R
602 Motor Iit Orani !\/Iotor igin anlik it ve maksimum 0 0-100% R
- - iit orani
G-04 Sriici_llt_Oran | SUrictisinanhkiitve 0 0-100% R
iit orani
G-06 Chop_Gii¢_Orani Anlik gii¢ ve chopper gii¢ orani 0 0-100% R
G-08 Siiriicii Ist Birim: “°C”, / / R
G-09 DCBUS gerilimi Birim: “V”, / / R
Fiziksel giris durumlar
- Bit0: Din1
611 Dial Gl Bit 1: Din 2 / / R
uramia Bit 2: Din 3
Bit 0: Dout 1
Dijital Gikis Bit 1: Dout 2
612 Durumlari Bit 2: Dout 3 / / R
Analog sinyal 1 gerilim, birim
G-13 AN_V1 0.01v / / R
Analog sinyal 2 gerilim, birim
G-14 AN_V2 0.01v / / R
G-15 Hata durumu Hata tablosu 1 0 0-65535 R
G-16 Hata durumu2 Hata tablosu 2 0 0-65535 R
G-17 Durum word / / R
618 Buffer daki 0 / R
isletim modu
G-19 Gergek Pozisyon 0 -2/31-2/31-1 R
G-20 Pozisyon Hatasi Takip hatasi 0 -2/31-2731-1 R
G-21 Gear_Master Elektronik disli oncesi gelen 0 -2/31-2431-1 R
pulse degeri
622 Gear Slave Eleklrum“k d.|§|| sonrasi giden o 2A312A311 R
pulse degeri
Gergek Hiz
G-25 degeri RPM 0 0-5000 R
Gergek hiz P
G-26 degeri RPM2 Birim: 0.01rpm 0 -10-10 R
G-28 CMD_gq_Buff q akimi buffer komutu 0 -2048-2047 R
G-29 1_q_Arms Gergek akim, birim 0.1Arms 0 / R
Enkoder hata durumu
Bit 0: Pil Uyarisi
G-48 Hata_word Bit 1: Karisik Hata 0 07 R
Bit 2: Enkoder Mesgul
G-49 Gegerli index no Pozisyon tablosunda gegerli 0 031 R

index numarasi
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“A” Menii Parametreleri (Kontrol gevrimi parametrelerinin ayarlanmasi)

“A” Meni Parametreleri (Kontrol gcevrimi parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran Parametre Agiklama Fab“"k? Skala R/W
Degeri
A-18 Kd_Virtual Gozlenen kd'yi gosterir. 1000
A-19 Kp_Virtual Gozlenen kp'yi gosterir. 1000
A-20 Ki_Virtual 0
Bu degerin diizgiin bir sekilde artmasi
ayar hatalarini azaltir. Ancak
makinadaki titresimi arttirir. Bu veri
A2l Sine_Amplitude mﬂakinarlm ggrgek f;alwsma sartlarina 64
gore dogru bir sekilde ayarlanmalidir.
Eger veri kiigiik ayarlanmis ise Auto-
Tuning hatasi daha biiyiik hataya
sebep verebilir.
Degerin azaltilmasi ile Auto-Tuning
A-22 Tuning_Scale stiresi kisalir. Ancak, sonug kararsiz 128
olabilir.
A-23 Tuning_Filter Auto-Tuning gspaflnda.ﬂ\lre 64
parametrelerini gésterir.
A-24 Mks._Hiz_RPM motor hizi birim: rpm 5000 0 - 15000 RW
A-25 Maks._Takip_Hatasi_16 100*Maks._Takip_Hatasi_16 5242 1-32767 RW
A-26 Posizyon filtre Ortalama filtre 1 1-255 RW

Ekran Parametre Agiklama Fabflk_a Skala R/W
Degeri
Kayit veya Fabrika degerlerine
A-00 Parametre Kayit dondirme 0 0-255 RW
1:Parametre Kayit
10:Fabrika ayarlarina dondiirme
Hiz Kazanci bant genisligi
A-01 Kvp birim: Hz. / 1-700 RW
. R 0-
A-02 Kvi Hiz déngii kazanci / 65535 RW
Notch filtre Frekans
A-03 Notch_N BW=Notch_N*10+100[Hz] 45 0-127 RW
A-04 Notch_On Notch filtre aktif 0 0-1 RW
Hiz geri donis filtre band genisligi
A0S Hiz_Fo_N BW=Speed_Fb_N*20+100(Hz] 2 0-45 Rw
N - 0-
A-07 Kpp Pozisyon kazanci. Birim:0.01Hz 1000 32767 RW
ileri yon hiz kazanci 0-
A-08 K_Hiz_FF%e Birim: 0.1% 0 1500 | *W
ileri yon pozisyon dongii 0-
- 9
A-09 K_Acc_FF%o ivmelenmesi, birim: 0.1% 0 1500 RW
A-10 Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenme ayari. 100 rps/s
A-11 Profile_Dece_16 Yavaglama ivmelenme ayari. 100 rps/s
A12 K Kp Akim dongi / - RW
i P Alim donet 32767
A-13 Kci Ki Akim dongii / 1000 RW
Maksimum akim komutu birim: 0-
A-14 CMD_g_Max_Arms 0.1Arms / 32767 RW
. Tork modunda maksimum hiz limit 0-
A-15 Hiz_Limit_Carpani carpani 10 1000 RW
Yon degisimi
A-16 NIl Yonu 0: Saat yoniiniin tersine don. 0 0-1 RW
1: Saat yoniinde don.
A-17 K_Load Yiik parametrelerini gésterir. 4269
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“C” Menii Parametreleri (Girig-Cikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran

Parametre

Agiklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

“C” Menii Parametreleri (Girig-Cikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi)

Parametre Kayit

Kayit veya Fabrika degerlerine
déndirme

1:Parametre Kayit

10:Fabrika ayarlarina dondirme

RW

c-01

Din1_Fonksiyon

c-02

Din2_Fonksiyon

c-03

Din3_Fonksiyon

c-04

Din4_Fonksiyon

c-05

Din5_Fonksiyon

c-06

Din6_Fonksiyon

Din7_Fonksiyon

: Suriict Aktif
: Hata Resetleme
: isletim Modu Segimi

: Yon Limiti -
© Homing Sinyal
: Yon degisimi

: Dijital Girig ile Dahili Hiz 1
ijital Girig ile Dahili Poz. 0
12: Dijital Girig ile Dahili Poz. 1
13: Hizh durma

14: Home git

15: Aktif Komut Sinyali

ijital Girig ile Dahili Hiz 2
17: Dijital Girig ile Dahili Poz 2
: Elektronik Disli Segimi O
20: Elektronik Digli Segimi 1
21: Elektronik Disli Segimi 2
22: Kazang 0

23: Kazang 1

25: Motor hata

26: Pre Enable

27: Hizli yakalal

28: Hizl yakala2

29: PosTable Cond0

30: PosTable Cond1

31: PosTable baslat

32: PosTable Idx0

33: PosTable Idx1

34: PosTable Idx2

35: PosTable iptal

=
©

33

Ekran Parametre Agiklama Fabflk_a Skala R/W
Degeri

08 Dio_Polarity 1/O polaritesi 0

ayarlanir.
09 Dio_Simulate Gir.i.s sinyalleri simule 0

edilir.

e 0: Aktif degil

c-10 Enerji ile stirtict aktif 1. Aktif 0 0-255 RW
c11 Dout1_Fonksiyon 1: Hazir 1 0-65535 RW
c-12 Dout2_Fonksiyon 2: Hata 5 0-65535 RW
c-13 Dout3_Fonksiyon 3: Pozisyona ulasti 3 0-65535 RW
c14 Dout4_Fonksiyon 4:Sifir Hiz 4 0-65535 RW

5: Motor Fren

6: Hiza ulasti

7: Enkoder Index

8: Hiz limiti

9: Siriict Aktif
c-15 Dout5_Fonksiyon 10: Pozisyon limit 2 0-65535 RW

11: Home bulundu

12:Akim Limiti

17: Enkoder Uyari

18: PosTable Aktif
c-16 Din_Mod 0 isletim mod 1 -4 -128-127 RW
c-17 Din_Mod 1 isletim mod 2 -3 -128-127 RW
c-18 Sabit_Hiz 0_RPM Birim: rpm 0 -32768-32767 RW
c-19 Sabit_Hiz 1_RPM Birim: rpm 0 -32768-32767 RW
c-20 Sabit_Hiz 2_RPM Birim: rpm 0 -32768-32767 RW
c21 Sabit_Hiz 3_RPM Birim: rpm 0 -32768-32767 RW
c-22 Analogl_Filter Analog giris 1 filtre 5 1-127 RW
c-23 Analogl_Dead_V Birim: 0.01V 0 -1000-1000 RW
c-24 Analogl_Offset_V/ Birim: 0.01V. 0 -1000-1000 RW
c-25 Analog2_Filter Analog giris 2 filtre 5 1-127 RW
c-26 Analog2_Dead_V Birim: 0.01V. 0 -1000-1000 RW
c-27 Analog2_Offset_V Birim: 0.01V 0 -1000-1000 RW

isletim modu 3 ve -3

icin gegerlidir

0: Pasif,
28 | Analog_Hiz_Kaynak iz, Hedef hiz 0 0-255 RW

parametresi ile

kontrol edilir.

1: AIN1

2: AIN2
c-29 Analog_Hiz_Carpan Birim: rpm/V. / -32768/32767 RW
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“C” Menii Parametreleri (Girig-Cikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi) “C” Menii Parametreleri (Girig-Cikis ve isletim parametrelerinin ayarlanmasi)
Ekran parametre Agiklama Fab“rlk? skala Ekran Aciklama .Ffbrlkfa.Degerl Skala R/W Ekran
Degeri Dijital giris
isletim modu “4” icin gegerlidir. g " kontrol degiskeni Y
30 Analog_Tork_Kaynak 0: Analog tok kontrol pasif, 0 0-255 43 Din_Controlword Aktif ve pasif 0X2F 0-65535 Rw
= - 1: AIN1 yapmak
2: AIN2 . - -32768-
n c-44 Sabit_Hiz 4_RPM Birim: rpm 0 32767 RW
c-31 Gerilim_Tork_Carpan Birim: mNm/V / 32768- . . -32768-
32767 c-45 Sabit_Hiz 5_RPM Birim: rpm 0 32767 RW
Maksimum tork kaynak secimi E -
0: Pasif v ¢ c-46 Sabit_Hiz 6_RPM Birim: rpm 0 zi;:? RW
c-32 Analog_MakT_Kaynak 1:AIN1 0 0-255 e
2: AIN2 c-47 Sabit_Hiz 7_RPM Birim: rpm 0 '32;67' RW
c-33 Gerilim_MakT_Carpan Birim: mNm/V / 32768-
32767
c3q | Hlektronikdisi Disli Garpan/Disli Bslen < 50 1000 | 32768
Capran_0 32767
Elektronik disli .- R 1-
c-35 Bolen_0 Disli Carpan/Disli Bélen < 50 1000 32767
Pulse mod kontroli
0: CW / CCW
36 PD_CW 1: Pulse-Yon 1 /
2: Artimsal Enkoder
c-37 PD_Filtre Pulse giris filtre 3 0-255
c-38 Maks.Giris Frekansi Birim: pulse/ms 600 0-3000
Hedef ulasma zaman L 0-
c-39 penceresi Birim: ms 0 32767
Hangi dahili konumun ayarlanacag) segilir. 0-7
arasinda ayarlanir.
Din_Pos0 Din_Pos6
40 | Din_Position_Select_L g!:{ﬁi Din_Pos7 0
Din_Pos3
Din_Pos4
Din_Pos5
c-41 Din_Position_M c-42 parametresine bakiniz. 0
Din_Position_Select_L de ayarlanan dahili
c-42 Din_Position_N konumdur. 0
Din_Pos=Din_Position_M*10000+Din_Position_N
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“H” Menii Parametreleri (Servo motor parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran

Parametre

Agiklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

“H” Menii Parametreleri (Servo motor parametrelerinin ayarlanmasi)

H-00

Motor parametre kayit

1: Motor ayar
parametrelerini
hafizaya alir.

0

RW

H-01

Motor_Num

Motor tipi segimi
yapilir.

0-65535

RW

H-02

Geri_doniis_tipi

Enkoder tipleri
Bit0: UVW kablo
kontrol

Bit1: Nikon ok tur
Bit2: Nikon tek tur
Bit4: ABZ kablo
kontrol

Bit5: kablo koruma

0-255

H-03

Motor_Kutup

Motor kutup
ciftlerinin sayisi [2p]

0-255

Fabrika
Ekran Parametre Aciklama Degeri Skala R/W
. Posizyon kazancinda A
H-21 gs;ﬁii:imue 65536/tur seklindedir. / A R
s Hiz modunda 20 bittir.
-2731-
H-22 Geri Besleme peryodu / o 2131 R
Motor akim kontrol 500-
23 | MotorBW déngii band genisligi / 2500 R
Bit 0: Motor fren
H-24 Ek cihaz Bit 0 = 0: Frensiz 0 - RW
Bit 0 =1: Frenli
Gergek akima bagli,
H-25 Kazang garpani akim déngii kazang 16 16-127 R

garpani

H-04

Commu_Mod

Haberlesme modu

0-255

H-05

Commu_Curr

Haberlesme akimi
birim: dec

2048-
2047

Commu_Delay

Haberlesme akimi
birim: ms

0-32767

Motor_lIt_|

12t motor kourma
akimi
birim: 0.0707 Arms

1-1500

Motor_lIt_Filter

12t motor koruma
zaman garpani
birim : 0.256 s

100

2-32767

H-09

Imax_Motor

Maksimum akim
birim: 0.0707 Arms

0-32767

H-10

L_Motor

Motor indiiktans
birim: 0.1mH

1-32767

H-11

R_Motor

Motor rezistans
birim: 0.10hm

0-32767

Ke_Motor

EMF faktor
birim: 0.1Vp/krpm

0-32767

H-13

Kt_Motor

Tork sabiti
birim: 0.01Nm/Arms

1-32767

H-14

Jr_Motor

Rotor Ataleti
birim: 0.01 kgem?

2-32767

H-15

Fren Cevrim Siresi

Kigultalen frenlerin
cevrim siresini
gosterir. 0-
2500[0...100%]

Brake_Delay

Fren gecikme siresi
birim: ms

150

0-32767

H-17

Motor Déniis Yoni

Motorun dénis
yonini gosterir.

H-18

Motor_Modeli_Kullanimda

Segili motor

0-65535
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“S” Menii Parametreleri (Servo siiriicii parametrelerinin ayarlanmasi)

Ekran

Parametre

Agiklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

“S” Menii Parametreleri (Servo siiriicii parametrelerinin ayarlanmasi)

Parametre Kayit

Kayit veya Fabrika degerlerine
déndirme

1:Parametre Kayit

10:Fabrika ayarlarina
déndirme

0-255

RW

Ekran

Parametre

Agiklama

Fabrika
Degeri

Skala

R/W

Chop Filter

Frenleme direncinin zaman sabitini
gdsterir. Zaman: N*256/1000 Birim: sn

60

1-32767

RW

ADC_shift_U

U faz kaymasinin veri konfiglirasyonunu
gosterir. Not: Fabrika ayari

s-01

Cihaz ID

Servo siriict istasyon
numaras

Not: Bu parametreyi
degistirmek igin S-00 adresi ile
hafizaya alinmali ve servo
siriici Restart edil

0-255

RW

ADC_shift_Vv

V faz kaymasinin veri konfigtirasyonunu
gosterir. Not: Fabrika ayari

Voltage_200

DC Bus gerilimi 200V iken ADC orijinal
verisidir. Not: Fabrika ayari

Voltage_360

DC Bus gerilimi 360V iken ADC orijinal
verisidir. Not: Fabrika ayari

RS232_Baudrate

RS232 portunun Baud Rate
ayarinin yapiimasi

Avar degeri  Gergek deger
540 19200

270 38400

90 115200

Not: Bu parametreyi
degistirmek igin S-00 adresi ile
hafizaya alinmali ve servo
siriic Restart edilmelir.

270

0-65535

RW

Comm_Shift_UVW

Motorun tahrik noktasini gésterir. Not:
Fabrika ayari

Error_Mask

Hata maskesini gosterir. Not: Fabrika
ayari

Relay_Time

Kapasitor kisa devresinin role isletim
siiresini gosterir. Birim: msn Not: Fabrika
ayari

Key_Address_F001

Numerik ekran verisi ayarlanir.

5-03

U2BRG

Avyar degeri  Gergek deger
540 19200

270 38400

90 115200
Hemen deveye girer,
kaydetmeye gerek yoktur.

270

0-65535

RW

s-04

Chop_Resistor

Fren direnci degeri
Birim: Ohm

0-32767

RW

RS485_Baudrate

RS485 Baudrate Ayarlari

Ayar degeri  Gergek deger

1080 9600

540 19200

270 38400

90 115200

Parametrede degisiklik yapildiktan sonra
ilgili kisimdan kaydedilir ve strticti
yeniden baslatilir.

19200

$-05

Chop_Power_Rated

Fren direnci gli¢ degeri
Birim: W

0-32767

RW

RS485_Protokol i

RS485 iletisim protokolii segimi
0: Modbus
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4. Servo Siiriicii Dijital Cikis Portu Baglanti Diyagrami 5. Calisma Modlari
7 ol “2av 5.1 Pozisyon/Pulse Modu (Operasyon Modu “-4”)

Servo Silriicii I

W Hout1 + TSi
GSS3 SERIS| T GSS3 SERIS|
OUT1 — : T | pureicw. | SERVO SURGcU g PULsiCwe|  SERVO SURICH
-
— o K= et e e
;l PULJCW. KOWTROL CIHAZ oL
B s 7] PULJCW-
-+ DIRwiCCW | s
>” B W‘EE: AJ DIR+/CCWe
i/L -{E DIR/CCW- i
(IR i
iﬁ( = - DIRJCCW-
— KOWTROL CiHAZI
f
’[:— NPN BAGLANTI PNP BAGLANTI
PNP Baglanti Diyagrami (Yalnizca OUT1,0UT2 bu baglanti tipini destekler) Pozisyon/Pulse Modu Parametre Ayarlama Adimlari
= “24v 1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.
o v c-03=Dijital girig 3, strtict aktif i¢in “1” degerini giriniz.

Serva Siiriicii .
3 c-04=Dijital giris 4, isletim modu segimi i¢in “3” degerini giriniz.

Not: Eger surilicl enerjisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi
istenirse, DIN3(c-03) surlcl aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik
yapilan parametrenin kaydedilmesi igin) yapildiktan sonra, strliciniin enerjisi kesilip
verilir. Ardindan c-1.0 = 1 ve c-00=1 ayarlanip cihaz kapatilip agildiginda cihaz eneriji
ile beraber aktif olacaktir.

Adim: isletim modunu ayarlayiniz.

¢-16 parametresini 0.004(-4) P/D Pulse yén moduna ayarlayiniz.

2. Adim: Puls tipini belirleyiniz.

c-36 parametresi ile Pulse tipini segebilirsiniz. Se¢im sirasinda asagida yer alan
tablodan faydalanabilirsiniz.

NPN Baglanti Diyagrami (OUT1-OUTS5 biitiin gikislar bu baglanti tipini destekler)

Ekran Parametre Agiklama Fabrika Degeri Skala R/W
Pulse mod kontroll
4.1 Servo Siiriich Dijital Cikigina Motor Freni Baglantisi 36 D oW 0: CV‘II/CCW 1 / RW
- 1: Pulse-Y6n
2: Artimsal Enkoder

24V Fren
Gig K a |
Servo Siiriicii ouT2+ ) — .q‘fi‘_a!f‘j?:_, 3. Adim: Elektronik disli oranini ayarlayiniz.
Dijital Cikislar RD|E [ Elektronik digli ayari igin garpan c-34 (Elektronik digli garpan) ve bélen c-35 (Elektronik

OUT2- LT L disli bélen) degerlerini ayarlayiniz.
. Motor Freni
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Not:

1. Elektronik digli = Elektronik disli garpan / Elektronik disli b6len

2. Eger birden gok elektronik digli ihtiyaci varsa 6ncelikle istenilen disli adedine gore
dijital giriglerine “Elektronik Disli 0”,” Elektronik Digli 1”, “Elektronik Disli 2” se¢imini
atayiniz. GMTCNT servo PC yazilimi Gzerinden elektronik disli oranlarini giriniz.
Asagida yer alan tabloda dijital giriglere gore disli segimi gosterilmistir.

Elektronik digli Elektronik disli Elektronik digli
segimi 2 segimi 1 se¢imi 0
Elektronik Disli 0
0 ° 0 ik Bélen 0
Elektronik Disli 1
0 ° ! ik Bolen 1
Elektronik Disli 2
0 ! 0 Elektronik Bdlen 2
0 1 1 Elektronik Disli 3
Elektronik Bdlen 3
Elektronik Disli 4
! ° 0 Elektronik Bdlen 4
Elektronik Disli 5
! ° ! Elektronik Bdlen 5
Elektronik Disli 6
! ! 0 Elektronik Bdlen 6
Elektronik Disli 7
! L ! Elektronik Bdlen 7

Pozisyon/Pulse Modu Calisma Ornek Ayarlar

Ornek calisma icin senaryo ve ayarlar asagidaki gibidir:
1. Pulse Modu (P/D Puls Yén Modu) galisma segili.
Ornek uygulama ayarlari asagidaki gibi yapilir.

Ekran Parametre Aciklama Parametre Ayan
c-03 | Din3_Fonksiyon Dijital Giris 3 " ayarlayiniz. Siricd akf sinyal
dijital giris ile saglanir.
c-16 Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi 0.004 (-4) P/D Puls Modu
Elektronik disli carpan degeri_0
c-34 Elektronik digli Capran_0 Disli Carpan/Disli Bélen < 50 “8192” degerini ayarlayiniz.
olmalidir.
Elektronik digli bolen degeri_0
c-35 Elektronik digli Bélen_0 Disli Carpan/Disli Bélen < 50 “1250” degerini ayarlayiniz.
olmalidir.
Pulse mod kontrolii
0: CW / CcCw “1” degerini ayarlayiniz. Fabrika
©36 | Pocw 1: Pulse-Yon degert Pulse-Yon ayarlcr.
2: Artimsal Enkoder
c-00 Parametre Kayit Ayarlari kaydetme parametresi o aya.rlanlrsa degerlerin

i saglanir.

Yukarida yer alan ayarlar yapilip, elektriksel baglantilar tamamlandiktan sonra:
1. Strlcu aktif sinyali girisine (Din3) sinyal veriniz.
2. PLC veya Puls Ureten cihazinizdan servo siriiciye puls veriniz.
3. Servo motor her 10000 pulse de 1 tam tur atacaktir.

Not: Servo siiriicii igin 65536 pulse,1 tam tur karsiligidir. Digli Carpan/Disli Bélen < 50
olmalidir.

Aciklama: 8192/1250=6,5536 - 65536/6,5536=10000
Yukaridaki elektronik digli ayarina gére servo motor 10000 pulse’de 1 tur dénecektir.

a4
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5.2 Dabhili Pozisyon Modu (Operasyon Modu “1”)
Asagidaki tabloda verilen ayarlar yapildiginda servo motor, aktif komut sinyali ile
beraber ayarlanan pozisyona belirlenen hiz ile hareketini gergeklestirir.

Ekran Parametre Agiklama Parametre Ayari
c-0.3 Din3_Fonksiyon Dijital giris 3 “1” ayarlayiniz (servo aktif sinyali)
c-0.1 Dinl_Fonksiyon Dijital giris 1 “11” dahili poz O (fab. degeri)
c-0.5 Din5_Fonksiyon Dijital giris 5 “15” aktif komut sinyali
c1.6 Din_Mode0 isletim Modu 0 “1” dahili pozisyon secimi
c-4.3 Din_Control_Word Bagil veya Mutlak secimi Mutlak Pozisyon icin “2F” ayarlayiniz.
c-4.0 Din_Position_Select_L Avyarlanacak pozisyon no segimi “0” ayarlayiniz
c-4.1 Din_Position_Select_M Pozisyon garpan M degeri “6” ayarlayiniz
c-4.2 Din_Position_Select_N Pozisyon N degeri “5536” degerini ayarlayiniz.
c-1.8 Din_Speed0_RPM 0.Hiz degeri “100” degeri ayarlayiniz.
c-0.0 Store_Loop_Data Kaydetme parametresi “1” ayarlayiniz

Mutlak pozisyon igin c-4.3=2F, Bagil pozisyon igin c-4.3=4F ayarlayiniz.

c-4.3=84F se¢imi yaplilirsa, pozisyona git sinyali ile servo slrlicii motoru belirtilen
pozisyona belirlenen hiz ile dondiirmeye bagslar, gelecek herhangi yeni pozisyona git
sinyali ile servo stirlici motoru durdurur, sinyal kesildiginde kaldigi yerden yani ilk
verilen sinyal ile yaptigi islemi tamamlar.

Parametreler yukaridaki tabloda yer aldigi gibi girilir ve asagidaki adimlar uygulanir;
1.Dijital girig 3’e sinyal veriniz. Servo surtclyt hazir(aktif) duruma getiriniz.

2.Dijital girig 1’e sinyal verilir ve bu sinyal ile Pozisyon no ” 0” segimi yapilmis olur.
3.Dijital giris 5’e sinyal veriniz ve ardindan servo motorun belirtilen pozisyona
ulastigini izleyiniz.

Not: Servo sirticti i¢in 65536 pulse,1 tam tur karsihgidir.

5.3 Analog-Hiz Modu (Operasyon Modu “-3” veya “3”)

+ ! + 1
10V~ +10V
l , : X4
19 21

23 25 27 o
[Camne [ ame [ ame [ ame ][ ma =

0 22 24 26
outs ” v " GND " mcoz |

[Tourni+ [ oun- [ ourar |[ our- ][ - ,

[Ccom ][ om ][ ome ][ o
2 2 3

]

Servo siirticti Analog giris kanallari hiz ve tork kontrolii igin kullanilabilir. Girig araligi: -10V ~ +10V'tur.

Servo Sirictde iki adet hiz modu bulunmaktadir:
1. Analog Hiz Modu (3) — Hizlanma yavaglama ile Hiz Modu
2. Hedef Hiz Modu (-3) — Anlik Hiz Modu / DIN girigleri ile Coklu Hiz Modu

Analog-Hiz Modu Parametre Ayarlama Adimlan

1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.

c-03=Dijital giris 3, stirtict aktif igin “1” degerini giriniz.

c-04=Dijital giris 4, isletim modu segimi i¢in “3” degerini giriniz.
Not: Eger surilicl enerjisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi
istenirse, DIN3(c-03) surlcl aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik
yapilan parametrenin kaydedilmesi igin) yapildiktan sonra, surtictiniin enerjisi kesilip,
ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar gergeklestirilmis olur.

2. Adim: isletim modunu ayarlayiniz.
c-16 parametresi, hiz modu igin 0.003(-3) veya 0003(3) ayarlanmalidir.
3. Adim: Analog giris kanali segimini yapiniz.

c-28 parametresinden analog hiz referansi igin kullanilacak analog giris kanalinin
segimi yapilir.

Ayni anda tork limitlemesi yapilmak istenirse, AIN2 girisi bu amagla kullanilacaksa,
c-32(Maksimum tork kaynagi se¢imi) parametresini “2” set ediniz.
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Analog-Hiz Modu Galisma Ornek Ayarlar

Ekran Parametre Aciklama Parametre Ayarn
“1” ayarlayiniz. Striicii

c-03 Din3_Fonksiyon Dijital Giris 3 aktif sinyali dijital giris
ile saglanir.
04 Dind_Fonksiyon Dijital Giris 4 3" ayarlayiniz. Isletim
modu secimi yapilir.
c-16 Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi _0'_003(-3) HIZ modu
icin set ediniz.
Analog Hiz Kaynag Segimi “1” degerini
c-28 Analog_Hiz_Kaynak 0: Pasif ayarlayiniz.
1: AIN1 (Analog kanal 1) 2: AIN2 (Analog kanal 2) AIN1 (Analog Kanal 1)
10V da 3000rpm elde
c-29 Analog_Hiz_Carpan Hiz-gerilim garpan degeri edilmesi icin 4000

degeri girilmelidir.
Hizlanma siresini

A-10 Profile_Acce_16 Hizlanma ivmelenmesi k icin degeri
iz,
Yavaglama stresini
A-11 Profile_Dece_16 Yavaglama ivmelenmesi azaltmak igin degeri
biyutiiniz.
c-00 Parametre Kayit Ayarlari kaydetme parametresi 1 vayar\Aanlrsa
degerlerin

BAO5 Analog Hiz Carpani parametresi;

Analog Hiz Carpani parametresi servo suriici hiz modunda oldugunda gegerlidir.
Analog giris ve motor hizi arasindaki iliski rpm/V’dur. Ornegin bu parametrenin
icindeki 300 degeri 1V’a karsilik gelirken. Analog girise 10V degeri geldiginde hiz 3000
rpm olacaktir.

a7

5.4 Analog-Tork Modu (Operasyon Modu “4”)

ﬁ w‘“ "“H 1

[ amie amt- ][ anzs

o

Servo siirticti Analog giris kanallari hiz ve tork kontrolii igin kullanilabilir. Girig araligi: -10V ~ +10V'tur.

1. Adim: DIN digital giriglerini ayarlayiniz.

c-03=Dijital giris 3, stirlict aktif igin “1” degerini giriniz.

c-04=Dijital giris 4, isletim modu segimi i¢in “3” degerini giriniz.
Not: Eger suriicl enerjisi ile birlikte motor milinin kilitlenip servonun aktif olmasi
istenirse, DIN3(c-03) surlcl aktif girisi “0” ayarlanir, ardindan c-00=1 (Degisiklik

yapilan parametrenin kaydedilmesi igin) yapildiktan sonra, st

Unun enerjisi kesilip,
ardindan tekrar enerjilendirildiginde istenilen ayar gergeklestirilmis olur.

2. Adim: isletim modunu ayarlayiniz.
c-16 parametresi, tork modu igin 0004 (4) ayarlanmalidir.

3. Adim: Analog giris kanali segimini yapiniz.

c-30 parametresinden tork referansi igin kullanilacak analog giris kanalinin segimi
yapihr.

AIN1 analog giris kanali segimi igin, c-30 parametresine “1” degerini giriniz.

Ekran Parametre Agiklama Fab'nk? Skala
Degeri
isletim modu 4 igin gegerlidir.
0: Analog tok kontrol pasif,
c-30 Analog_Tork_Kaynak IN1 (Analog Kanal 1) 0 0-255
2: AIN2 (Analog Kanal 2)
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5.5 Dijital Girislerin Kullanimi ile Coklu Hiz Modu (Operasyon Modu “-3”)

6. Hata Mesajlan

Hata Tablosu - 1

Hiz girisi 2 Hiz girisi 1 Hiz girisi 0 iliskili Hiz Degeri Hata Hata Agiklamasi Hata Nedeni Coziim dnerileri
0 0 0 Hiz 0 Coziim 1: Cihaz
0 0 1 Hiz1 uzerinden BAO1 den
0 1 0 Hiz2 motor modelini diizeltip
2 2 1 iz 3 Mevcut motor modeli, servo siiriiciiye tanitilan BAQD 3 2 set ediniz.
1 0 0 Hiz4 FFF.F Hatali motor modeli mo:eren farki " Hructy b Goziim 2: PC yaziliminda
1 0 1 HizS ! ayarlayiniz.
1 1 0 Hiz 6 C6ztim 3: H-01
1 1 1 Hiz7 : .
parametresinden dogru
motor modelini seginiz.
Hiz Ayarlari Giris Parametreleri (rpm) Suriicii Hatasi G-16 parametresinden
c-18=Hiz0 Hata Durumu 2 (Bu hata alindiginda G-16 hata degeri kontrol
c-19=Hiz1 000.1 Harici hata parametresi icindeki degere bakilir. Bu deger edilerek “Hata tablosu
c-20=Hiz2 Hata Tablosu 2 de yer alan hatalar ile 2” tablosundan hatay!
c21=Hz3 karsilastirihir) kontrol ediniz.
-44 = Enkoder kablosu bagh degil veya hatal Enkoder kabl
c-44=Hiz 4 0002 | Enkoder bagl degil « u baglh clegl] vey: ! nkoder kablosunu
c-45=Hiz5 baglanmig kontrol ediniz.
c-46 =Hiz 6 1. ¢-51 parametresi “1”
c-47=Hiz7 000.4 Dahili Enkoder hatasi Dahili Enkoder zarar gérmiis yapilarak, hata silinir.
2. Motoru degistiriniz.
Topraklamanin dogru
Ekran Parametre Agiklama Parametre Ayari 000.8 Enkoder CRC Enkoder CRC hata N .
o ‘ <Graca aker yapildigina emin olunuz.
" " s ayarlayiniz. Surucu akti - —
c-03 Din3_Fonksiyon Dijital Girig 3 : A o M Cih; it t
- v 4 s sinyali dijital giris ile saglanir. 001.0 Asiri Isinma Hatasi IGBT, alarm sicaklik degerine ulasti ) l_ azl.s.ogu un ve ortami
c-04 Din4_Fonlsiyon Dijital Giris 4 Dijital Giris ile Dahili Hiz 0 iyilegtirin.
c-16 Din_Mode0 isletim modu segimi parametresi 0.003 (-3) Anlik Hiz Modu Giris gerilimini kontrol
c-18 Sabit_Hiz 0_RPM Motorrun donmesi istenen hiz girilir. 100 (rpm) ediniz.
-19 Sabit_Hiz 1_RPM Mot do i ist hiz girilir. 200 Fren direnci takiniz.(Yiik
< abit_Hiz 1! otorrun conmes Istenen hiz girtir = (rom) — 002.0 | Agin Gerilim Hatasi Giri gerilimi yiiksek . {
. 1” ayarlanirsa degerlerin ataleti buyik yada
c-00 Parametre Kayit Avarlari kaydetme parametresi . - )
saglanir. yavaslama siiresi gok
kisa)
R P . . o . Giri: ilimini kontrol
Servo Siiriicti aktif sinyali ile “Sabit Hiz 0” degeri olan 100 rpm ile motoru 004.0 | Diisiik Gerilim Besleme gerilimi diisiik ('j_'?ger' \mintkontro
ediniz.
dondirmeye baslar. Dijital giris 5 e sinyal verildiginde ise “Sabit Hiz 1” degeri olan Motor kablolannda kisa
200 rpm’de servo motor donmeye baslar. devre olup olmadigini
kontrol ediniz. Problem
008.0 Agirt Akim Agirt akim

devam ediyorsa, servo
striictiyi bakima
goénderiniz.
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Hata Tablosu — 1

Hata Hata Agiklamasi

Hata Nedeni

Coziim dnerileri

Servo S

i “000.1” Hari

Hata verdiginde s

Hata Tablosu -2

U ekrani G-25’den G-16 parametresine alinir ve

ekranda okunan hata karsiligina asagida yer alan tabloya bakilarak ¢6ziim bulunabilir.

3. Enkoder kablosu bagh degil veya hatali

800.0 EEPROM data

EEPROM hatasi

1.Surtictyd fabrika
ayarlarina déndiiriiniz.
2.H-01 motor tipinin
dogru ayarlandigindan
emin olunuz.

3.Problem devam
ediyorsa servo striiciyt
bakima gonderiniz.

kablolarin shield uglar bagh degil )

S-04 ve S-05
ve - . Hata Hata Agiklamasi Hata Nedeni Coziim dnerileri
parametrelerinin dogru v ord —
5 ; 1m sensor devresi
ayarlandigina emin o Akim sensbrii sinyal kaymasi veya dalgalanma o
. Fren direnci arizali veya ilgili parametreleri olunuz. Direnci 000.1 Akim Sensd Lo arizali. Servo siirticlyt
010.0 Chop Resistor M e cok biiyiik .
dogru ayarlanmadi ! degistiriniz. Problem bakima génderiniz.
devam ediyorsa servo " —
PP Firmware update ediniz.
striictiyi bakima
8 i 000.2 Watchdog Watchdog (Yazilim Hatasi) Servo sirciiyi bakima
gonderiniz.
gonderiniz.
1. Stiffness ok di N " . B L Firmware update ediniz.
. 2.Motor uygulama icin dogru secilmemis Hata nedenlerini kontrol
- i N . rong interru anlig kesinti hatasi ervo surucuyu bakima
020.0 Takip hatas 3. (A-25) cok dii ediniz 000.4 Wrong interrupt Yanhs kesinti hat: S iriictiyii bak
4. Hatal kablo gonderiniz.
Kontrol devre besleme . Servo siiriiciiyii bakima
gerilimini kontrol ediniz. 000.8 mcu b Yanhs MCU tipi gonderiniz
040.0 Diisiik Kontrol Gerilimi Kontrol gerilimi diisiik Problem devam ediyorsa — . —
servo siiriiciiyii bakima Dogrumotor tipini
gonderiniz. - N kullanin ve servo
" 001.0 Motor konfigiirasyon Motor otomatik taninmadi )
Mekanik fren varsa siiriiciiydi yeniden
Fren agilmamis ag\ldlgl.ndan emin olvunuz baglatin.
P, P . Mekanik problemleri
080.0 Motor veya siiriicii It Asini siirtinme, Mekanik problem Kontrol ediniz Dijital giris “pre_enable” ayarlanmasina
Motor giicii yetersiz i S " M . P "
ivmelenmeyi veya yiik . B ragmen ve servo siiriiciiye aktif sinyali Avarlarinizi tekrar gézden
ataletini diistiriiniz. 010.0 Harici Aktif . M . . -
gelmesine ragmen pre-enable girisinde sinyal gegiriniz.
1. Gelen pulse frekansini
P yok
dustrintz.
ici i X il iri Hata sinyaline neden
100.0 Agsiri Frekans Harici Pulse girisi frekansi ¢ok yiiksek 2. c-38 maksimum g!rl.s 020.0 Pozitif limit Pozitif limit sinyal hatast 1Y \ne neden
frekansi parametresini olan sebebi duzeltiniz.
artinniz. o . Hata sinyaline neden
Ortam isisini duisiiriniz. 040.0 Negatif limit Negatif limit sinyal hatas ' bebi dazeltini
200.0 Motor Isist Motor isisi belirtilen degeri asiyor Sogutmay! iyilestiriniz. Ton el (e
3 j i ] SiirGclyl bakima
Ivmelenmeyi veya yiik 080.0 | SPlinternal Dahili hata v
ataletini dsi Uz gonderiniz.
400.0 | Enkoder bilgi 1. Enkoder ile baglant: kurulamads Sebepleri kontrol ediniz. 2000 | Yén hatasi Motor ve encoder ynil ters
2. Enkoder tipi dogru degil m od
1. Enkoder ile baglanti kurulamadi Topraklama ve Enkoder
. ipi dogi il Enkoder hatasi ( Topraklama ve Enkoder kablolarin shield
400.2 Enkoder hatasi 2. Enkoder tipi dogru degil Sebepleri kontrol ediniz. 800.0 Sayim Hatasi

uglarinin bagh
oldugundan emin olunuz.
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Not: Servo Surlci ekrani fabrika ayarlarinda devir gosterimine (G-25) ayarhdir.
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7. Servo Siiriicii Ebatlari
393

055 =

184
—
—

160.4

70

s [
I | I
.
HE ! 35
[

| Lt

s.sﬂ!” :\l | ’Fan

GSS3-3XX / GSS3-4XX Servo Siiriicii

GSS3-2XX Servo Siiriicii
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8. Servo Motor Ebatlar

200W ve 400W, 60 flang Servo Motor

KIUF: HG6L6-04P
TERMINAL: T66L6-A

Enkoder Kablosu

Kama
osUIS \ ,' ‘n,
=X - S
IS Y N | S P — A m/‘\
K Q'i"i
o 5
ol o 'u\
® als
P L
[_Motor [ 200W | 400w ]
|__Motor Uzunlugu L (mm) | 91+15 | 117+15 |
200W ve 400W, 60 flang frenli Servo Motor
KIF. HGEL6-OIP OUF: HESLE02P
TERMINAL TE6L-A TERMINAL TE6LE8
-é- % Enkoder Kablosu Glg Kablosu Fren Kablosy
\ ~
Kama
A\
s _\
2 2 )1 o
o3| <3 = 2|
2 al o
3
2
2
1]
uil
B4l L
[_Motor [ 200W | 400w ]
|__Motor Uzunlugu L (mm) | 121+15 | 147£15 |
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750W, 80 flang Servo Motor

L2300

L M 00
TERMINAL TESLA

Enkoder Kablosu

4
gl al | 1 §
3 &
A
g 0]
B
~
ol
2921 L
[Motor [ 750W |
|__Motor Uzunlugu L (mm) | 128515 |
750W, 80 flans frenli Servo Motor
n 5,
1
== 1 e
T s Srior kit
0 Giig Kablosu,
X0
xama
o, ‘T\
-2 -il 2
-E
4 i
-
[
Bl L
[Motor [ 750W |
| Motor Uzunlugu L (mm) | 158 + 1.5 |
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1000W-1500W-2000W-3000W, 130 flans Servo Motor

40

7
6 PiN MOTOR KONNEKTOR 17 PiN ENKODER KONNEKTOR
B

3 =

<3 i | N p— |

B

[ s
12
5541 L

[ Motor [ 1000w | 1500w [ 2000w [ 3000w /200 | 3000w /30D |
| Motor Uzunlugu L (mm) | 143%15 [ 159#15 | 179%15 | 219+15 | 19915 |

1000W-1500W-2000W-3000W, 130 flans frenli Servo Motor

6 Piti MOTOR KONNEKTOR 17 PN ENKODER KONNEKTOR

oo Kama
. 8- g

§ 3 -
4= +-——-———F
s| ©

cuszo/

5]
12l
5541 L
[ Mmotor [ 1000w | 1soow [ 2000w | 3000w /200 | 3000w /30D |
| _Motor Uzunlugu L (mm) | 204+15 [ 220:15 | 24015 | 280+15 | 26015 |

Servo Motor 3D ¢izim dosyalarina asagida yer alan link ile ulasabilirsiniz.
http://www.gmtcontrol.com/dosyalar/servo/kullanim-kilavuzu/Servo 3d Step.zip
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9. Enkoder Kablo Agiklamalar
200W-400W-750W, Enkoder Kablo Agiklamasi GEK-XX-GU-KLY
Kablo 6zelligi : UL26611Px20AWG( 72/0.10T )+2Px24AWG ( 32/0.10T )

Aciklama

6 pin konnektor

Pin 1 Kirmizy
Pin 2 Siyah
Pin3 Kahverengi
Pin 4 Mavi
Pin s, Sart D
Pin6 Yesil K/SD
Dis Kaplama Kablo koruma Kablo Koruma

((
Y e43z03mm
/

i {0

6 pindigi motor konnekiéri

u 4

6 Pin erkek Sbruch
Konnekfori

m -

1000W-1500W-2000W-3000W, Enkoder Kablo Agiklamasi GEK-XX-GCO-MC
Kablo ézelligi : UL26611Px20AWG( 72/0.10T }+2Px24AWG( 32/0.10T )

%
—
\ (( 5673
N\ *83203mm | D 3 !
)7 1

|-

Y

6 Pin erkek Sarucd konnektord

17PIN

| otor ket
f

-

6 pin konnektér

Agiklama

17 pin konnektér Kablo rengi

Pin1 Kirmizi Pinl
Pin2 Siyah GND Pin2
Pin3 Kahverengi BAT+ Pin3
Pin4 Mavi BAT- Pina
Pin 16 Sari SD Pin5
Pin17 Yegsil /sb Pin6
Dis Kaplama Kablo koruma Kablo koruma Dis Kaplama
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10. Motor Kablo Agiklamalari

200W-400W-750W, Motor Kablo Ag¢iklamasi GMK-XX-KLY
Kablo 6zelligi : UL20328 4Cx18AWG(41/0.16T)siyah
i

GHKXCKLY

e
val

o)

29

e

RTEIL

I

HSG Fig Kablo rengi
Pinl Sari
Pin2 Kirmizi
Pin3 Siyah
Pind Sari/Yesil

200W-400W-750W, Motor Kablo Agiklamasi GMFK-05-KL
Kablo 6zelligi : UL2464 2C*20AWG

Pin1 ;.kmnnm oldugu kisim
curx.wm.

E@ S =
S T ) Lo

2 Pin Fig ‘ Kablo rengi _ Aciklama

1000W-1500W-2000W-3000W, Motor Kablo Agiklamasi GMK-XX-MC4
Kablo 6zelligi : UL25864x16AWG

GMKXIUCE

SOKET Kablo rengi Agiklama SOKET
Pin2 Sari u Pin2
Pin3 Kirmizi \ Pin3
Pind Siyah w Pin4
PIn6 Sari/Yesil Pin6

1000W-1500W-2000W-3000W, Frenli Motor Kablo Agiklamasi GMK-XX-MC4-B
Kablo 6zelligi : RVVYP 4x1,5mm? +2x0.5mm?

GMK-XX-MC4.B

==

ince Krm
_ s

‘.
SOKET Kablo rengi Aciklama
Pin2 Sar u
Pin3 Kirmizi \
Pind Siyah w
PIn6 Sari/Yesil
Pinl ince Kirmizi Fren +
Pin5 ince Mavi Fren
Dis kaplama Kablo koruma Kablo koruma

60



11. Servo Siiriicii Teknik Ozellikleri

Servo Siiriicii

Modeli GSS3-2XX
Analog giris voltaj arahg -10V~+10V (Coziintrlik 12 bit)
Giris Empedansi 200KQ
Analog giris drnekleme frekansi 4kHz

Tork Kontrol
Modu

Komut kontrol modu

Harici analog komut / Dahili komut

Komut diizeltme modu

Algak gegirgen filtreleme (Dahili parametre ayari)

Hiz Limiti

Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontrolii

Girig voltaj 6lii bolge ayan

Dahili parametre ayari

Giris voltaj ofset ayar

Dahili parametre ayari

Akim déngiisii 6rnekleme
frekansi

16kHz

Dijital Girig

Dijital girig 6zellikleri

7 dijital giris,PNP(ytiksek seviye gegerli 12.5-30V) veya
NPN (distik seviye gegerli 0~5V) baglantisi igin COM1
terminaliile

Dijital girig fonksiyonlar

Sariict etkinlestirme, siiriici hatas sifirlama, stirtici
modu kontroli, hiz dongist oransal kontrol, pozitif
limit, negatif limit, homing sinyali,ters komut, dahili hiz
bolimii kontrolii, dahili pozitif bolim kontrold,hizl
durdurma, baslangig hedef arama, aktif komut, anahtar
elektronik digli orani, anahtar kazanci, Pozisyon tablosu
fonksiyonu, acik darbe fonksiyonu

Dijital Cikis

Dijital gikis 6zellikleri

5 dijital ¢ikis, maksimum voltaj DC 30V, out1 ve out2
diferansiyel gikisi, 100mA maksimum ¢ikig akimi, OUT3 ~
OUTS 'in tek uglu gikist,20 mA maksimum gikis akimi ve
role tarafindan kontrol edilen motor OUT2 fren gikisi

Dijital gikis fonskiyonlari

Asagidaki islevleri destekleyen, ihtiyaca gore serbest
tanimlayin: Stirlict hazir, siirtict hatasi, ulagilan konum,
motor sifir hizi, motor freni, motor hizina ulasildi sinyali,
tork modunda elde edilen maksimum hiz, motor kilidi,
konum sifirlama, referans bulundu. Cok kademeli
pozisyon

Servo
Siiriicii GSS3-2XX
Modeli
Ana devre gii¢ 1PH, 200-240VACt
Giic i 10% 50/60Hz (750W 7A,200W 3A)
Kontrol devresi 200-240VAC+10%, 50/60H 0.5A
gerilimi
Alam N'ominal Akim (rms) 3.9A
Pik Akimi (PEAK) 15A
Geri Besleme Sinyali 20 bit tek turlu manyetoelektrik enkoder
Fren Kiyict Dahili fren direnci 100 Ohm sinirlayici giic 10W,
gergek glic 10W'1 asarsa ,harici fren direng takilmasi
gerekmektedir. Hizl baslatma durdurma uygulamalarinda tercih
edilmelidir.
Fren kiyict ek DC380V5V
gerilimi
Asin gerilim alarm DC400V45V
esik gerilimi
Disilk gerilim alarm DC200V+5V
esik gerilimi
Sogutma y6éntemi Fan
Agirlik (kg) 0.8
Maksimum girig puls Diferansiyel iletim modu: 4 MHz'e kadar, agik kollektor modu:500KHz
frekansi
Puls komut modu Darbe +Y6n / CCW + CW / Faz A + Faz B (5V-24V)
Pozisyon Komut diizeltme Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari)
Kontrol modu
Modu
ileri besleme kazanci Dahili parametre ayari
Elektronik disli orani Avyar aralig: Disli faktorii:-32768~32767, Disli boliicii: 1¥32767, 1/50 < Disli
faktorii/Disli béluct < 50
Pozisyon déngii 1KHz
ornekleme frekansi
Analog giris voltaj -10V~+10V (Gozunirlik 12 bit)
araligi
Girig 200KQ
Analog giris 4kHz
ornekleme frekansi
Komut kontrol modu Harici analog komut / Dahili komut
Hiz Kontrol Komut diizeltme Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari)
Modu modu

Girig voltaji 6lii bolge
ayarn

Dahili parametre ayari

Girig voltaji ofset

Dahili parametre ayari

Dahili parametre ayari

Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontrolii

Hiz dongiisii
ornekleme frekansi

4kHz

Enkoder sinyali cikis fonksiyonu

Cikis 5V motor A,B ve Z sinyalleri, frekans bélme ¢ikis
araligi 0-65536; ok eksenli senkronizayon igin
il cikis frekansi 5SMHz

Koruma Fonksiyonu

Asiri voltaj korumasi, diisiik voltaj korumasi, motor agiri
1st korumasi (12T) kisa devre korumasi, stiriicti asiri ist
korumasi vb.

Maksimum baud hizi 115.2KHz'dir. PCile iletisim
kurmak iginGMTCNT Servo yazilimini kullanin veya

Rs232 denetleyici e iletisim kurmak igin tcretsiz protokol
araciliyla

RS485 Maksimum baud hizi 115.2KHz, kontrol cihazi ile iletisim
kurmak icin Modbus RTU protokoltni kullanin
Maksimum baud hizi 100MHz'dir, COE (CIA 402

EtherCAT protokolii) ve CSP/CSV/PP/PV/PT/HM modunu

destekler
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Servo Siiriicii

Servo Siiriicii

Disli faktorii/Digli bél

<50

Pozisyon d6ngii
6 frekansi

1KHz

Hiz Kontrol
Modu

Analog giris voltaj
arahg

-10V~+10V (Gozaniirlik 12 bit)

Dijital gikis fonskiyonlari

Modeli GSS3-3XX Modeli GSS3-3XX
Ana devre giig 1PH, 3PH, 200-240VAC£10% 50/60Hz 14.0A Analog giris voltaj aralig! -10V~+10V (Cdziinirliik 12 bit)
Giic beslemesi Giris Empedansi 200KQ
Kontrol devresi 200-240VAC+10%, 50/60H 0.5A Analog giris ornekleme frekansi 4kHz
gerilimi Komut kontrol modu Harici analog komut / Dahili komut
Alm Nominal Akim (rms) 10A Tork Kontrol Komut diizeltme modu Algak gegirgen filtreleme (Dahili parametre ayari)
Pik Akimi (PEAK) 27.5A Modu
Geri Besleme Sinyali 20 bit tek turlu manyetoelektrik enkoder Hiz Lii Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontroli
Fren Kiyict Dahili fren direnci 100 Ohm sinirlayici giig 10W, Giris voltaj 6lii bolge ayan Dahili parametre ayari
gergek glic 10W'1 asarsa , harici fren direng takimasi Giris voltaj ofset ayari Dahili parametre ayari
gerekmektedir. Hizl baglatma durdurma uygulamalarinda tercih Akim déngiisii rnekleme 16kHz
dilmelidir. frekansi
Fren kiyici esik DCBOVESY 7 dijital girig,PNP(yiiksek seviye gegerli 12.5-30V) veya
gerilimi Dijital girig 6zellikleri NPN (diisiik seviye gegerli 0~5V) baglantisi icin COM1
Agin ser_i!irvg alarm DCA0OVESY terminali ile
esik gerilimi Stiriici etkinlestirme, striicti hatasi sifirlama, stiriicti
Distik gerilim alarm DC200VE5Y Dilital Giri modu kontrolii, hiz déngiisti oransal kontrol, pozitif
esik gerilimi g s limit, negatif limit, homing sinyali ters komut, dahili hiz
Sogutma yontemi Fan Dijital girig fonksiyonlar bélimii kontrold, dahili pozitif boliim kontrold,hizh
Agirhik (kg) 133 durdurma, baslangig hedef arama, aktif komut, anahtar
Maksimum girig puls Diferansiyel iletim modu: 4 MHz'e kadar, agik kollektér modu:500KHz elektronik disli orani, anahtar kazanci, Pozisyon tablosu
frekansi fonksiyonu, agik darbe fonksiyonu
Puls komut modu Darbe +Y6n / CCW + CW / Faz A + Faz B (5V-24V) 5 dijital gikis, maksimum voltaj DC 30V, out1 ve out2
Pozisyon Komut diizeltme Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari) Dijital gikus 6zellikleri diferansiyel cikisi, 100mA maksimum gikas akimi, OUT3 ~
Kontrol Modu modu OUTS 'in tek uglu gikis1, 20 mA maksimum gikis akimi ve
ileri besleme kazanc Dahili parametre ayan role tarafindan kontrol edilen motor OUT2 fren gikisi
Elektronik disli orani Ayar arah Disli faktorii=-32768~32767, Disl bolici: 1~32767, 1/50 < Dijital Cikis Asagidaki islevleri destekleyen, ihtiyaca gére serbest

tanimlayin: Strlict hazir, siirlict hatasi, ulagilan konum,
motor sifir hizi, motor freni, motor hizina ulasildi sinyali,
tork modunda elde edilen maksimum hiz, motor kilidi,
konum sifirlama, referans bulundu. Cok kademeli
pozisyon

Giris Empedansi

200KQ

Analog giris
ornekleme frekansi

4kHz

Komut kontrol modu

Harici analog komut / Dahili komut

Komut diizeltme
modu

Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari)

Giris voltaji 6li bolge
ayan

Dahili parametre ayari

Giris voltaji ofset

Dahili parametre ayari

Dahili parametre ayari

Tork limiti

Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontroli

Hiz déngiisii
ornekleme frekansi

4kHz
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Enkoder sinyali cikis fonksiyonu

Gikis 5V motor A,B ve Z sinyalleri, frekans bélme ¢ikis
araligi 0-65536; Cok eksenli senkronizayon igin
¢ikis frekansi 5SMHz

Koruma Fonksiyonu

Asiri voltaj korumasi, disiik voltaj korumasi, motor asiri
1st kourmasi (12T) kisa devre korumasi, stiriicti asiri ist
korumasi vb.

Maksimum baud hizi 115.2KHz'dir. PCile iletisim
kurmak igin GMTCNT Servo yazilimini kullanin veya

Rs232 denetleyici ile iletisim kurmak igin tcretsiz protokol
aracilyla

RS485 Maksimum baud hizi 115.2KHz, kontrol cihazi ile iletisim
kurmak icin Modbus RTU protokoltni kullanin
Maksimum baud hizi 100MHz'dir, COE (CIA 402

EtherCAT protokolii) ve CSP/CSV/PP/PV/PT/HM modunu

destekler
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Servo Siiriicii

Servo Siiriicii

Disli faktorii/Digli bél

<50

Pozisyon d6ngii
6 frekansi

1KHz

Hiz Kontrol
Modu

Analog giris voltaj
arahg

-10V~+10V (Gozaniirlik 12 bit)

Dijital gikis fonskiyonlari

Modeli GSS3-4XX Modeli GSS3-4XX
Ana devre giig 3PH, 380-415VAC 50/60Hz 12.0A Analog giris voltaj araligi -10V~+10V (Cdziinirliik 12 bit)
Giic beslemesi Giris Empedansi 200KQ
Kontrol devresi 200-240VAC+10%, 50/60H 0.5A Analog giris ornekleme frekansi 4kHz
gerilimi Komut kontrol modu Harici analog komut / Dahili komut
Akim Nominal Akim (rms) 7A Tork Kontrol Komut diizeltme modu Algak gegirgen filtreleme (Dahili parametre ayari)
Pik Akimi (PEAK) 25A Modu
Geri Besleme Sinyali 20 bit tek turlu manyetoelektrik enkoder Hiz Lii Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontroli
Fren Kiyict Dahili fren direnci 100 Ohm sinirlayici giig 10W, Giris voltaj 6lii bolge ayan Dahili parametre ayari
gergek glic 10W'1 asarsa , harici fren direng takimasi Giris voltaj ofset ayari Dahili parametre ayari
gerekmektedir. Hizl baglatma durdurma uygulamalarinda tercih Akim déngiisii rnekleme 16kHz
dilmelidir. frekansi
Fren kiyici esik DCEBOVESY 7 dijital giris,PNP(yiksek seviye gegerli 12.5-30V) veya
gerilimi Dijital girig 6zellikleri NPN (diisiik seviye gegerli 0~5V) baglantisi icin COM1
Agin gerilim alarm DC700VESY terminaliile
esik gerilimi Stiriici etkinlestirme, striicti hatasi sifirlama, stiriicti
Diisiik gerilim alarm DCA0OVESY Dilital Giri modu kontroli, hiz déngiisti oransal kontrol, pozitif
esik gerilimi il Girs limit, negatif limit, homing sinyali ters komut, dahili hiz
Sogutma yontemi Fan Dijital girig fonksiyonlar bélimii kontrold, dahili pozitif boliim kontrold,hizh
Agirlik (kg) 1.33 durdurma, baslangig hedef arama, aktif komut, anahtar
Maksimum girig puls Diferansiyel iletim modu: 4 MHz'e kadar, agik kollektér modu:500KHz elektronik disli orani, anahtar kazanci, Pozisyon tablosu
frekansi fonksiyonu, agik darbe fonksiyonu
Puls komut modu Darbe +Y6n / CCW + CW / Faz A + Faz B (5V-24V) 5 dijital gikis, maksimum voltaj DC 30V, out1 ve out2
Pozisyon Komut diizeltme Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari) Dijital gikus 6zellikleri diferansiyel cikisi, 100mA maksimum gikas akimi, OUT3 ~
Kontrol Modu modu OUTS "in tek uglu gikist,20 mA maksimum gikis akimi ve
ileri besleme kazanc Dahili parametre ayan role tarafindan kontrol edilen motor OUT2 fren gikisi
Elektronik disli orani Ayar arah Disli faktorii=-32768~32767, Disl bolici: 1~32767, 1/50 < Dijital Cikis Asagidaki islevieri destekleyen, ihtiyaca gdre serbest

tanimlayin: Strlict hazir, siirlict hatasi, ulagilan konum,
motor sifir hizi, motor freni, motor hizina ulasildi sinyali,
tork modunda elde edilen maksimum hiz, motor kilidi,
konum sifirlama, referans bulundu. Gok kademeli
pozisyon

Giris Empedansi

200KQ

Analog giris
ornekleme frekansi

4kHz

Komut kontrol modu

Harici analog komut / Dahili komut

Komut diizeltme
modu

Algak gegirgen filtreleme (dahili parametre ayari)

Giris voltaji 6li bolge
ayan

Dahili parametre ayari

Giris voltaji ofset

Dahili parametre ayari

ayan

Hiz limiti Dahili parametre ayari

Tork limiti Dahili parametre ayari / Harici analog komut kontroli
Hiz déngiisii 4kHz

ornekleme frekansi

Enkoder sinyali cikis fonksiyonu

Gikis 5V motor A,B ve Z sinyalleri, frekans bélme ¢ikis
araligi 0-65536; Cok eksenli senkronizayon igin
¢ikis frekansi 5SMHz

Koruma Fonksiyonu

Asiri voltaj korumasi, disiik voltaj korumasi, motor asiri
1st kourmasi (12T) kisa devre korumasi, stiriicti asiri ist
korumasi vb.

Maksimum baud hizi 115.2KHz'dir. PCile iletisim
kurmak igin GMTCNT Servo yazilimini kullanin veya

Rs232 denetleyici ile iletisim kurmak igin tcretsiz protokol
aracilyla

RS485 Maksimum baud hizi 115.2KHz, kontrol cihazi ile iletisim
kurmak icin Modbus RTU protokoltni kullanin
Maksimum baud hizi 100MHz'dir, COE (CIA 402

EtherCAT protokolii) ve CSP/CSV/PP/PV/PT/HM modunu

destekler
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Servo
Siiriicii GSS3-2XX/GSS3-3XX/GSS3-4XX
Modeli
Calisma Sicaklig 0~40°C
Depolama Sicakligi -10~70°C
Nem 90%RH alti
Ortam Koruma sinifi 1P20
sartlan Montaj sartlar Tozsuz, kuru ve kapali ortam (6rnegin: Elektrik Kabinleri)
Montaj Dikey Montaj
Yiikseklik Nominal galisma yiiksekligi 1000m veya altinda 1000, 1000m'nin ustiinde:

100m yiikseliste %1.5 azalma, maksimum yiikseklik 4000m

Atmosfer Basinci

86kpa~106kpa

Not: Siiriicii modeli kisminda yer alan "XX" yazili yerler RS ise siiriicii RS232,RS485 haberlesmeyi destekler, EC ise RS232,
EtherCAT haberlesmeyi destekler. R$232 haberlesme yalnizca Servo PC yazilimi ile siiriicii baglantisinda kullanilir.

12. Servo Motor Hiz-Tork Egrileri

AC220V/200W
GSM60F-0200W-20B-30D-KLY - GSMGO0F-0200W-20B-30D-KLY-B

25
24
2
Instantaneous running area
~ 15
€
Z
=
0.7
0.5 Continuous running area
6000
0
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
n(rpm)
AC220V/400W
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY - GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B
5
4.2
4
Instantaneous running area
— 3
=
2
=2
1.4
1 Continuous running area
6000
0
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

n(rpm)
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AC220V/750W
GSMB8OF-0750W-20B-30D-KLY - GSM8OF-0750W-20B-30D-KLY-B

Instantaneous running area

T (N.m)
»

3| 2.63

2 Continuous running area

5000

0 1000 2000 3000 4000 5000
n(rpm)

AC220V/1kW
GSM130F-1000W-20B-20D-MC - GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B

15

125 12

Instantaneous running area

10

75

T (N.m)

5.28

Continuous running area

25
2900

0 500 1000 1500 2000 2500 3000
n(rpm)

AC220V/1.5kW
GSM130F-1500W-20B-20D-MC - GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B

22.5
20

17.5 Instantaneous running area

15

125

T (N.m)

1017.92
75

Continuous running area

25

3000

0 500 1000 1500 2000
n(rpm)

2500

3000

AC220V/2kwW
GSM130F-2000W-20B-20D-MC - GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

30
26.4

25
Instantaneous running area

20

15

T (N.m)

10.56

10
Continuous running area

2900

0 500 1000 1500 2000
n(rpm)

2500

3000
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AC380V/3kW
GSM130F-3000W-20B-20D-MC - GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B

T (N.m)

45
40
35
30
25
20
15
10

39.3

Instantaneous running area

15.73

Continuous running area

2700

500 1000 1500 2000 2500 3000
n(rpm)

13. Servo Motorlarin Teknik Ozelikleri

200W 60 Flang Servo Motor

Motor Modeli

Duisuk Atalet, 60 flang

Servo Motor

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY

GSM60F-0200W-20B-30D-KLY-B

Uygun Suriict

GSS3-2XX

DC Hat gerilimi VDC 300
Siirekli Performans Nominal Gii¢ Pn (W) 200
Nominal Tork Tn (N.m) 0.64
Nominal Hiz nN (rpm) 3000
Nominal Akim In (A) 1.4
Tork Tm (N.m) 1.92
Akim Im (A) 4.2
Duraklama Torku Ts (N.m) 0.7
Duraklama Akimi Is (A) 1.5
Hat-Hat Direnci RL (Q) 11.2
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 20.9
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 1.87
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.8
1.85 (Fren ile)
Fren Tutma Torku T (Nm) 1.5
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 29
Tork Sabiti kt (N.m/A) 0.48
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 0.214
0.218 (Fren ile)
Kutup Cift Sayisi 3
i Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8
Yalitim Sinifi F
Dairesel Kuvvet Fr (N) 180
Eksenel Kuvvet Fa (N) 90
Agirlik (kg) 1.2
1.6 (Frenile)
Motor Uzunlugu L (mm) 91+1.5
121£1.5
Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder
Sogutma Yontemi Tamamen kapali,
havalandirmasiz
Koruma Seviyesi P65, Mil sizdirmazligi IP54
isletim igin ortam kogullari Sicakhik -20~40°c

Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.

Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve
tozdan uzakta

Yiikseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m

veya altinda nominal giig, 1000m
ustiinde her 100m yiikseklikte %1.5
duser.
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400W 60 Flang Servo Motor 750W 80 Flang Servo Motor
Motor Modeli Dusuk Atalet, 60 flang Motor Modeli Dusuk Atalet, 80 flang
Servo Motor GSM60F-0400W-20B-30D-KLY Servo Motor GSM80F-0750W-20B-30D-KLY
GSM60F-0400W-20B-30D-KLY-B GSM80F-0750W-20B-30D-KLY-B
Uygun Suriici GSS3-2XX Uygun Suriici GSS3-2XX
DC Hat gerilimi VDC 300 DC Hat gerilimi VDC 300
Surekli Performans Nominal Giig Pn (W) 400 Surekli Performans Nominal Giig Pn (W) 750
Nominal Tork Tn (N.m) 1.27 Nominal Tork Tn (N.m) 2.39
Nominal Hiz nN (rpm) 3000 Nominal Hiz nN (rpm) 3000
Nominal Akim In (A) 2.4 Nominal Akim In (A) 3.8
Tork Tm (N.m) 3.81 Tork Tm (N.m) 7.17
Akim Im (A) 7.2 i Akim Im (A) 11.4
Duraklama Torku Ts (N.m) 1.4 Duraklama Torku Ts (N.m) 2.63
Duraklama Akimi Is (A) 2.6 Duraklama Akimi Is (A) 4.2
Hat-Hat Direnci RL (Q) 5.8 Hat-Hat Direnci RL (Q) 2.1
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 11.5 Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 10.5
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 1.98 Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 5
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.29 Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 0.9
1.3 (Frenile) 0.9 (Frenile)
Fren Tutma Torku T (Nm) 1.5 Fren Tutma Torku T (Nm) 3.2
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 34 Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 40
Tork Sabiti kt (N.m/A) 0.562 Tork Sabiti kt (N.m/A) 0.662
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 0.405 Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 1.087
0.409 (Fren ile) 1.099 (Frenile)
Kutup Cift Sayisi 3 Kutup Cift Sayisi 3
i Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8 i Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8
Yalitim Sinifi F Yalitim Sinifi F
Dairesel Kuvvet Fr (N) 180 Dairesel Kuvvet Fr (N) 335
Eksenel Kuvvet Fa (N) 90 Eksenel Kuvvet Fa (N) 167.5
Agirlik (kg) 1.6 Agirlik (kg) 2.8
2.1 (Frenile) 3.4 (Frenile)
Motor Uzunlugu L (mm) 117 £1.5 Motor Uzunlugu L (mm) 128.5 1.5
147 +1.5 158 +1.5
Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder
Sogutma Yéntemi Tamamen kapali, Sogutma Yéntemi Tamamen kapali,
havalandirmasiz havalandirmasiz
Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54 Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54
isletim igin ortam kosullari Sicaklik -20~40°c isletim igin ortam kosullari Sicaklik -20~40°c
Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir. Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.
Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve
tozdan uzakta tozdan uzakta
Yukseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m Yukseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m
veya altinda nominal giig, 1000m veya altinda nominal giig, 1000m
ustiinde her 100m yukseklikte %1.5 ustiinde her 100m yukseklikte %1.5
duser. duser.




1000W 130 Flans Servo Motor

1500W 130 Flans Servo Motor

Motor Modeli

Orta Atalet, 130 flang

Motor Modeli

Orta Atalet, 130 flang

Servo Motor

GSM130F-1000W-20B-20D-MC

GSM130F-1000W-20B-20D-MC-B

Servo Motor

GSM130F-1500W-20B-20D-MC

GSM130F-1500W-20B-20D-MC-B

Uygun Suriici GSS3-3XX Uygun Suriici GSS3-3XX
DC Hat gerilimi VDC 300 DC Hat gerilimi VDC 300
Surekli Performans Nominal Giig Pn (W) 1000 Surekli Performans Nominal Giig Pn (W) 1500
Nominal Tork Tn (N.m) 4.8 Nominal Tork Tn (N.m) 7.2
Nominal Hiz nN (rpm) 2000 Nominal Hiz nN (rpm) 2000
Nominal Akim In (A) 4.4 Nominal Akim In (A) 6.8
Tork Tm (N.m) 12 Tork Tm (N.m) 18
Akim Im (A) 13.2 Akim Im (A) 20.4
Duraklama Torku Ts (N.m) 5.28 Duraklama Torku Ts (N.m) 7.92
Duraklama Akimi Is (A) 4.84 Duraklama Akimi Is (A) 7.48
Hat-Hat Direnci RL (Q) 3.1 Hat-Hat Direnci RL (Q) 1.51
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 24.07 Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 13.8
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 7.76 Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 9.14
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 2.72 Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 2.28
2.76 (Freniile) 2.3 (Frenile)
Fren Tutma Torku T (Nm) 10 Fren Tutma Torku T (Nm) 10
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 73 Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 71
Tork Sabiti kt (N.m/A) 1.21 Tork Sabiti kt (N.m/A) 1.17
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 7.4 Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 12
7.5 (Fren ile) 12.1 (Fren ile)
Kutup Cift Sayisi 4 Kutup Cift Sayisi 4
i Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8 i Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8
Yalitim Sinifi F Yalitim Sinifi F
Dairesel Kuvvet Fr (N) 900 Dairesel Kuvvet Fr (N) 900
Eksenel Kuvvet Fa (N) 450 Eksenel Kuvvet Fa (N) 450
Agirlik (kg) 6.2 Agirlik (kg) 7.5
8.5 (Frenile) 9.8 (Frenile)
Motor Uzunlugu L (mm) 143 £1.5 Motor Uzunlugu L (mm) 159 £1.5
204 +1.5 220+1.5
Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder
Sogutma Yéntemi Tamamen kapali, Sogutma Yéntemi Tamamen kapali,
havalandirmasiz havalandirmasiz
Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54 Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54
isletim igin ortam kosullari Sicaklik -20~40°c isletim igin ortam kosullari Sicaklik -20~40°c

Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.

Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve
tozdan uzakta

Yukseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m

veya altinda nominal giig, 1000m
ustiinde her 100m yukseklikte %1.5
duser.

Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.

Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve
tozdan uzakta

Yukseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m

veya altinda nominal giig, 1000m
ustiinde her 100m yukseklikte %1.5
duser.
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2000W 130 Flans Servo Motor

3000W 130 Flans Servo Motor

Motor Modeli

Orta Atalet, 130 flang

Motor Modeli

Orta Atalet, 130 flang

Servo Motor

GSM130F-2000W-20B-20D-MC

GSM130F-2000W-20B-20D-MC-B

Servo Motor

GSM130F-3000W-20B-20D-MC

GSM130F-3000W-20B-20D-MC-B

Nem 90% RH altinda (Donma olmamalidir.

Ortam Aktif gaz, yanici gaz, yag damlalari ve
tozdan uzakta

Yukseklik Maksimum yiikseklik 4000m,1000m

veya altinda nominal giig, 1000m
ustiinde her 100m yukseklikte %1.5
duser.
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Uygun Siiriicii GSS3-3XX Uygun Siiricd GSS3-4XX
DC Hat gerilimi VDC 300 DC Hat gerilimi VDC 560
Siirekli Performans Nominal Giig Pn (W) 2000 Strekli Performans Nominal Gii¢ Pn (W) 3000
Nominal Tork Tn (N.m) 9.6 Nominal Tork Tn (N.m) 14.3
Nominal Hiz nN (rpm) 2000 Nominal Hiz nN (rpm) 2000
Nominal Akim In (A) 8.8 Nominal Akim In (A) 6.5 (REF)
Tork Tm (N.m) 24 Tork Tm (N.m) 35.75
Akim Im (A) 26.4 Akim Im (A) 16.3 (REF)
Duraklama Torku Ts (N.m) 10.56 Duraklama Torku Ts (N.m) 15.73
Duraklama Akimi Is (A) 9.68 Duraklama Akimi Is (A) 7.2 (REF)
Hat-Hat Direnci RL (Q) 0.93 Hat-Hat Direnci RL (Q) 1.77
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 8.8 Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 18.2
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 9.46 Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 10.28
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.97 Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.69
1.98 (Frenile) Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 139
Fren Tutma Torku T (Nm) 10 Tork Sabiti kt (N.m/A) 2.3
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 72.8 Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 29.1
Tork Sabiti kt (N.m/A) 12 29.2 (Fren ile)
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 17.7 Kutup Cift Sayisi 4
17.8 (Fren ile) i Gerilim Artisi du/dt (kv / ps) 8
Kutup Cift Sayisi 4 Yalitim Sinifi F
i Gerilim Artisi du/dt (kv / ps) 8 Dairesel Kuvvet Fr (N) 900
Yalitim Sinifi F Eksenel Kuvvet Fa (N) 450
Dairesel Kuvvet Fr (N) 900 Agirlik (kg) 123
Eksenel Kuvvet Fa (N) 450 14.9 (Fren ile)
Agirlik (kg) 9.1 Motor Uzunlugu L (mm) 219415
11.4 (Fren ile) 280 +1.5
Motor Uzunlugu L (mm) 179 £1.5 Konum Geri Bildirim Cihazi Haberlesmeli Enkoder
240 1.5 Sogutma Yéntemi Tamamen kapali,
Konum Geri Bildirim Cihaz Haberlesmeli Enkoder havalandirmasiz
Sogutma Yéntemi Tamamen kapali, Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54
havalandirmasiz
Koruma Seviyesi IP65, Mil sizdirmazligi IP54
isletim igin ortam kosullari Sicaklik -20~40°c
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3000W 130 Flans Servo Motor

Motor Modeli

Orta Atalet, 130 flang

Servo Motor

GSM130F-3000W-20B-30D-MC

GSM130F-3000W-20B-30D-MC-B

Uygun Siriici GSS3-4XX
DC Hat gerilimi VDC 560
Surekli Performans Nominal Giig Pn (W) 3000
Nominal Tork Tn (N.m) 10
Nominal Hiz nN (rpm) 3000
Nominal Akim In (A) 6.1 (REF)
Tork Tm (N.m) 24
Akim Im (A) 15.3 (REF)
Duraklama Torku Ts (N.m) 10.56
Duraklama Akimi Is (A) 6.7 (REF)
Hat-Hat Direnci RL (Q) 1.23
Hat-Hat Endiiktansi LL (mH) 12.1
Elektriksel Zaman Sabiti Te (ms) 9.84
Mekanik Zaman Saati Tm (ms) 1.83
Ters Gerilim Sabiti Ke (V/krpm) 100
Tork Sabiti kt (N.m/A) 1.65
Rotor Moment Ataleti Jm (Kg.cm2) 234
23.5 (Fren ile)
Kutup Cift Sayisi 4
Gerilim Artigi du/dt (kv / ps) 8
Yalitim Sinifi F
Dairesel Kuvvet Fr (N) 900
Eksenel Kuvvet Fa (N) 450
Agirlik (kg) 10.7
13 (Frenile)
Motor Uzunlugu L (mm) 199 +1.5
260 +1.5

Konum Geri Bildirim Cihazi

Haberlesmeli Enkoder

Sogutma Yéntemi

Tamamen kapali,
havalandirmasiz

Koruma Seviyesi

IP65, Mil sizdirmazligi IP54

14. Modbus Adres Haritasi

Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
2 &Device_Type 0 0x0400
1 &Error_Register 0 0x0100
1 &ELID_Com 0 0x0600
1 &ELSwitch_On_Auto 0 0x0700
1 &Group_OD_RW 0 0x0800
2 &ELDin_Polarity 0 0x0810
2 &Din_simulate 0 0x0820
2 &Din_Simulate 0 0x0820
2 &EL Dinx_Function[0] 0 0x0830
2 &EL Dinx_Function(1] 0 0x0840
2 &EL Dinx_Function[2] 0 0x0850
2 &EL Dinx_Function[3] 0 0x0860
2 &EL Dinx_Function[d] 0 0x0870
2 &EL Dinx_Function(5] 0 0x0880
2 &ELDinx_Function(6] 0 0x0890
2 &Din_Status.All 0 0x08A0
2 &Din_Virtual All 0 0x0880
2 &Din_Sys 0 0x08C0
2 &EL.Dout_Polarity’ 0 0x08D0
2 &Dout_Simulate 0 0x08E0
2 &EL Doutx_Function[0] 0 0x08F0
2 &EL Doutx_Function(1] 0 0x0900
2 &EL Doutx_Function[2] 0 0x0910
2 &EL Doutx_Function(3] 0 0x0920
2 &EL Doutx_Function[4] 0 0x0930
2 &Dout_status.All 0 0x0940
2 &Dout_Virtual-All 0 0x0950
2 &Dout_Sys.All 0 0x0960
2 &ELCMD_Active_Filter 32767 0x0970
2 &EL Zero_Speed_Window. 0 0x0980
1 &EL Limit_Function 0 0x0990
2 &Reserve 0 0x09A0
2 &Pos_L_Pos 0 0x0980
2 &Pos_L_Neg 0 0x09C0
2 &Reserve 0 0x0900
2 &Reserve 0 0x09E0
2 &Reserve 0 0x09F0
1 &Rising_Captured1. 0 0x0A00
1 &Falling_Captured1 0 0x0A10
1 &Rising_Captured2 0 0x0A20
1 &Falling_Captured2 0 0x0A30
2 &Rising_Capture_Pos1 0 0x0A40
2 &Falling_Capture_PosL 0 0x0AS0
2 &Rising_Capture_Pos2 0 0x0A60
2 &Falling_Capture_Pos2 0 0x0A70
1 &Group_OD_RW 0 0x1200
2 &Auto_Rev_Pos.All 0 0x1210
2 &Auto_Rev_Neg All 0 0x1220
1 &Auto_Reverse 0 0x1230
2 &Stop_Time 32767 0x1240
2 &stop_Cycle 0 0x1250
1 &Group_OD_RW 0 0x1400
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Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
1 &ELStep_Stop_Mode 0 0x1410
2 &EL Step_Stop_Amp 2048 0x1420
1 &ELKeba 0 0x14D0
1 &ELNikon_MT_Disable 0 Ox14E0
2 &EL Encoder_Out_Res 0 0x14F0
2 &EL Dece_Filter 3000 0x1500
1 &Group_OD_RW 0 0x1510
2 &ELPI_Adjust H 32767 0x1520
2 &ELPI Adjust L 32767 0x1530
1 &ELPI_Adjust K 127 0x1540
1 &Group_OD_RW 0 0x1800
2 &Position_Offset 0 0x1810
2 &Velocity_Offset 32767 0x1820
1 &Group_OD_RW 0 0x1900
2 &Reserve 0 0x1910
2 &Reserve 32767 0x1920
2 &ELGear_Factor[0] 0 0x1910
2 &ELGear_Divider(0] 32767 0x1920
1 &ELPD_CW. 3 0x1930
2 &Gear_Master 0 0x1940
2 &Gear_Slave 0 0x1950
2 &ELPD_Filter 32767 0x1960
2 &Gear_Div_Error 0 0x1970
2 &EL Frequency_Check 30000 0x1980
2 &ELPD_ReachT 32767 0x1990
1 &Master_Capture_Enable 1 0x19A0
1 &Master_Edge 0 0x1980
2 &Reserve 0 0x19A0
1 &EL Pulseln_Filter 0 0x1A00
2 &Master_Speed 0 0x19C0
2 &Slave_speed 0 0x1900
2 &Group_OD_RW 0 0x19E0
2 &Master_Capture 0 0x19F0
1 &EL Pulseln_Filter 0 0x1A00
1 &Group_OD_RW 0 0x1800
2 &ELMaster_Period 0 0x1800
2 &Reserve 0 0x1810
1 &EL Closed_Loop 2 0x1820
1 &EL.Master_Direction 0 0x1B30
2 &EL Closed_Error 32767 0x1840
2 &EL Check_Master 32767 0x1850
2 &EL Check Slave 32767 0x1860
2 &Pos_Abs_Master 0 0x1870
2 &Master_Speed VL 0 0x1880
1 &EL Check_Rate 127 0x1890
2 &Error_Mask 0 0x1C00
2 (word *)&Error_State 0 0x1F00
2 &Error_State2 0 0x2000
1 &Group_OD_RW 0 0x2200
2 &Error_Mask 0 0x2210
2 &EL Store_Mask_ON 0 0x2220
2 &EL Store_Mask_OFF 0 0x2230
2 &Error_Mask2 0 0x2240
2 &EL Store_Mask_ON2 0 0x2250
2 &ELStore_Mask_OFF2 0 0x2260

Uzunluk(Byte) Parametre ‘Aralik Modbus Adresi
2 &Error_More All [ 0x2270
1 &Group_OD_RW 0 0x2100
2 &lock G 0 0x2110
2 &Lock_K 0 0x2120
1 &Group_OD_RW 0 0x1000
1 &Group_OD_RW 0 0x1000
1 &ELCAN_Baudrate 100 0x2300
2 &ELRS232_Bandrate 0 0x2400
2 (word *)&U2BRG 0 0x2500
2 &ED_Sim 0 0x2510
2 &ELRSAB5_Bandrate 0 0x2600
2 (word *)&U1BRG 0 0x2700
1 &Group_OD_RW 0 0x2900
1 &Store_Loop _Data 0 0x2910
1 &Store_Device_Data 0 0x2920
1 &Store_Motor_Data 0 0x2930
1 &ELKey_Address_FOOT 0 0x2940
1 &Group_OD_RW 127 0x2950
2 &Group_OD_RW 2000 0x2960
2 &Group_OD_RW 2000 0x2970
2 &Group_OD_RW 0 0x2980
2 &Group_OD_RW [ 0x2990
2 &Group_OD_RW 700 0x29A0
2 &Group_OD_RW 200 0x2980
2 &Tuning_start 0 0x29C0
2 &Group_OD_RW 0 0x2900
2 &Group_OD_RW 32767 0x29E0
2 &Group_OD_RW 0 0x29F0
1 &Group_OD_RW [ 0x2A00
1 &Group_OD_RW 0 0x2A10
1 &Group_OD_RW 0 0x2A20
2 &No_Motor 0 0x2A30
2 &Real_Speed RPM 0 0x2A40
1 &Reserve 0 0x2A50
1 &Group_OD_RW 0 0xA000
2 &EL Kvp[0] 32767 0xA010
2 &ELKvp[1] 32767 0xA020
2 &ELKvp[2] 32767 0xA030
2 &ELKvp[3] 32767 0xA040
2 &ELKvil0] 1023 0xA050
2 &ELKvi(1) 1023 0xA60
2 &ELKvil2] 1023 0xA070
2 &ELKvi(3] 1023 0xA080
1 &ELNotch N 127 0xA090
1 &ELNotch_On 1 0xAOAO
1 &ELSpeed_Fb_N 45 0xAOBO
1 &ELSpeed_Mode [ 0xAOCO
2 &ELKvi 132 32767 0xA0DO
1 &ELPI_Switch 0 0XAOEO
2 &ELK Velocity_FF 1024 0xAOFO
2 RELK_Acc_FF 32767 0xA00
2 &EL Kpp[0] 32767 0xA110
2 &ELKpp(1] 32767 0xA120
2 &ELKpp[2] 32767 0xA130
2 &ELKpp(3] 32767 0xA140
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Uzunluk(Byte) Parametre ‘Aralik Modbus Adresi
2 &ELPos_Filter N 255 0xA150
1 &ELStore_Position 0 0xA160
1 &ELHoming_Method 0 0xA170
1 &ELInvert_Dir 1 0xA180
2 &Group_OD_RW 10000 0xA190
4 &Profile_Speed 0 OxATAD
4 &ELProfile_Acce 0 0xA1B0
4 &ELProfile_Dece OXOOFFFFFF OxALCO
4 &ELQuick_Stop_Dece OXOOFFFFFF 0xA1D0
4 &ELSoft_Positive_Limit 0 OxALEQ
4 &ELSoft_Negative_Limit 0 OxALFO
2 &ELGear_Factor[0] 0 0xA200
2 &ELGear_Factor(1] 0 0xA210
2 &ELGear_Factor(2] 0 0xA220
2 &ELGear_Factor(3] 0 0xA230
2 &ELGear_Factor[4] 0 0xA240
2 &ELGear_Factor(s] 0 0xA250
2 &ELGear_Factor(6] 0 0xA260
2 &ELGear_Factor(7] 0 0xA270
2 &ELGear_Divider[0] 32767 0xA280
2 &ELGear_Divider[1] 32767 0xA290
2 &ELGear_Divider[2] 32767 0xA2A0
2 &ELGear_Divider[3] 32767 0xA280
2 &ELGear_Divider[4] 32767 0xA2C0
2 &ELGear_Divider[5] 32767 0xA2D0
2 &ELGear_Divider[6] 32767 0xA2EQ
2 &ELGear_Divider[7] 32767 0xA2FO
2 &EL Analogl_Filter 127 0xA300
2 &ELAnalogl_Dead 8192 0xA310
2 &EL Analogl_Offset 0 0xA320
2 &EL Analog2_Filter 127 0xA330
2 &ELAnalog2_Dead 8192 0xA340
2 &EL Analog2 Offset 0 0xA350
1 &ELAnalog_Speed_Con 0 0xA360
1 &EL Analog_Torque_Con 0 0xA370
1 &ELAnalog_MaxT_Con 0 0xA380
2 &EL Analog_Speed_Factor 0 0xA390
2 &ELAnalog_Torque_Factor 0 0xA3A0
2 &ELAnalog_MaxT_Factor 0 0xA3B0
2 &EL Analog_Dead_High 0 0xA3CO
2 &ELAnalog_Dead_Low 0 0xA3D0
4 &ELDin_Pos[0] 0 0xA3EQ
4 &ELDin_Pos(1] 0 OxA3FO
4 &ELDin_Pos2] 0 0xA400
4 &ELDin_Pos(3] 0 0xA410
4 &ELDin_Pos(4] 0 0xA420
4 &ELDin_Pos[s] 0 0xA430
4 &ELDin_Pos[6] 0 0xA440
4 &ELDin_Pos(7] 0 0xA450
4 &ELDin_Speed[0] 0 0xA460
4 &ELDin_Speed[1] 0 0xA470
4 &ELDin_Speed[2] 0 0xA480
4 &ELDin_Speed[3] 0 0xA490
4 &ELDin_Speed[4] 0 0xA4A0

Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
4 &ELDin_Speed[s] 0 0xA4BO
4 &ELDin_Speed[6] 0 0xA4CO
4 &ELDin_Speed[7] 0 0xA4DO
1 &ELDin_Moded 0 OxA4EQ
1 &ELDin_Model 0 0xA4FO
2 &ELDin_Control_Word 0 0xAS00
2 &Analog1_out 0 0xA510
2 &Analog2_out 0 0xA520
2 &Group_OD_RW 0 0xAS30
2 &Group_OD_RW 0 0xAS40
2 &Group_OD_RW 0 0xAS50
2 &Group_OD_RW 0 0xAS60
2 &Group_OD_RW 0 0xA570
2 &Group_OD_RW 0 0xAS80
2 &Group_OD_RW 0 0xA590
2 &Group_OD_RW 0 0xASAQ
2 &Group_OD_RW 0 0xASBO
2 &Group_OD_RW 0 0xASCO
2 &Group_OD_RW 0 0xASDO
2 &Group_OD_RW 0 OxASEQ
4 &Pos_Abs 0 0x3000
2 &Control_Word 0 0x3100
2 &Status_Word All 0 0x3200
2 &ELQuick_Stop_Mode 0 0x3400
2 &ELShutdown_Stop_Mode 0 0x3410
2 &ELDisable_Stop_Mode 0 0x3420
2 &ELHalt_Mode 0 0x3430
2 &ELFault_Stop_Mode 0 0x3440
1 &Operation_Mode 0 0x3500
1 &Operation_Mode_Buff2 0 0x3600
4 &Pos_Actual 0 0x3700
4 &Pos_Actual 0 0x3710
4 &ELMax_Following_Error OxOFfFFF 0x3800
4 &EL Target_Pos_Window OxOF 0x3900
2 &ELPD_ReachT 32767 0x0100
4 &Speed_Demand_Buff 0 0x3A00
4 &Speed_Real_Filter 0 0x3800
2 &Group_OD_RW 0 0x3C00
2 &CMD_q 2048 0x3C00
2 &Max_Current 0 0x3000
2 &ELCMD_g_Max 2048 0x3D00
2 &Actual_Current 0 0x3£00
2 &g b 0 0x3£00
4 &Real_DCBUS_32 0 0x0100
4 &Pos_Target 0 0x4000
4 &ELHome Offset 0 0x4100
1 &Group_OD_RW 0 0x4400
4 &ELSoft_Positive_Limit 0 0x4410
4 &ELSoft_Negative_Limit 0 0x4420
1 &ELInvert_Dir 1 0x4700
4 &ELMax_Speed OXTFFFFFFF 0x4800
2 &Group_OD_RW 15000 0x4900
4 &Profile_Speed OXTFFFFFFF 0x4A00
4 &ELProfile_Acce OXOFFF 0x4800
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Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
4 &ELProfile_Dece OXOFFFFFFF 0x4C00
4 &ELQuick_Stop_Dece OXOFFFFFFF. 0x3300
1 &EL Homing_Method 0 0x4D00
1 &Group_OD_RW 0 0x5000
4 &EL Homing Speed_Switch OXOFFFFFFF 0x5010
4 &ELHoming Speed_Zero OXOFFFFFFF 05020
1 &ELHoming_Power_On 0 05030
2 &EL Homing Current 2048 0x5040
1 &ELHome_Offset_Mode 0 0x5050
1 &ELHome_N_blind 2 05060
4 &Speed_Pos_Average 0 05060
4 &Speed_Demand_Diff 0 0x5070
2 &Pos_Filter_Err1 0 0x5080
4 &Pos_Filter_Out_Err 0 0x5090
4 &Profile_Dece_Buff 0 0x50A0
4 &ELHoming_Accelaration OXOFFFFFFF 0x5200
4 &Pos_Error 0 0x5500
2 &Group_OD_RW 0 0x5600
2 &Keid 5000 0x5610
4 &PID_Limit_q oxoffit 0x5620
4 &PID_Limit_d X0 0x5630
2 &ELKap 32767 0x5640
2 &ELKad 32767 0x5650
2 &Reserve 1500 0x5660
2 &Reserve 32767 0x5670
1 &Group_OD_RW 0 05800
2 &EMKep 32767 05810
2 &EMKci 1000 05820
2 &ELSpeed_Limit_Factor 1000 0x5830
2 &EM.N_Compensation 32767 05840
2 &EM.N_bEMF 32767 0x5850
2 &Comm_shift_UVW 0 0x5860
2 &Voltage_Angle_Adjust 0 0x5870
2 &CMD_gq 2028 0x5880
2 &CMD_d 2048 0x5890
1 &SVPWM 0 0x58A0
2 &K_DC 32767 0x5880
2 &CMD_q_Buff_Filter 0 0x58C0
2 &CMD_d_Buff 0 0x5800
2 &CMD_q_Max_Buff 0 0x58E0
2 &CMD_q_Limit 0 0x58F0
2 &Driver_it_Real 0 0x5900
2 &Driver_lit_Max 0 0x5910
2 &Motor_lit_Real 0 0x5920
2 &Motor_Iit_Max 0 0x5930
2 &ia 0 0x5940
2 &b 0 05950
2 &Angle 0 05960
2 &iq 0 0x5970
2 &1 db 0 05980

Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
4 &PID_g_Sum 0 0x5990
4 &PID_d_Sum 0 0x59A0
4 &PID_g_Out 0 0x5980
4 &PID_d_Out 0 0x59C0
2 &PID_g_Int 0 0x5900
2 &PID_d_Int 0 0x59E0
2 &Reserve 0 0x59F0
2 &Reserve 0 0x5A00
2 &U_q 0 0x5A10
2 (word *)&PDC1 0 0x5A20
2 (word *)&PDC2 0 0x5A30
2 (word *)&PDC3 0 0x5A40
2 &Angle B 0 Ox5A50
2 &Reserve 0 0x5A60
2 &Z_Capture_Angle 0 0x5A70
1 &Group_OD_RW 0 0x6000
2 &EL Chop_Resistor 32767 0x6010
2 &ELChop_Power_Rated 32767 0x6020
2 &EL Chop_Filter 32767 0x6030
2 &EL2.Ripple_DCBUS Filter 32767 0x6040
2 &EL2 RELAY_Time 32767 0x6050
1 &Reserve 0 0x6060
2 _C 0 0x6070
2 &EL2 Temp_Device_Offset 0 0x6080
2 (word *)&DTCONL. 0 0x6090
1 &ELFrequency_Switch_Enable 0 0x60A0
2 &Temp_Device 0 0x6080
2 &Ripple_DCBUS 0 0x60C0
2 &Chop_Power_Real 0 0x6000
2 &Reserve 0 0X60E0
4 &PWM _Time _Current 0 0x60F0
4 &PWM _Time_Last 0 0x6100
2 &STO_Status 0 0x6110
2 &Real_DCBUS 0 0x6120
1 &Group_OD_RW 0 0x6300
2 &Reserve 32767 0x6310
2 &Reserve 1023 0x6320
1 &Reserve 127 0x6330
1 &Reserve 1 0x6340
1 &Reserve 45 0x6350
1 &Reserve 0 0x6360
2 &Reserve 32767 0x6370
2 &ELKvp[0] 32767 0x6310
2 &ELKvi[O] 1023 0x6320
1 &ELNotch N 127 0x6330
1 &ELNotch_On 1 0x6340
1 &ELSpeed Fb_N 45 0x6350
1 &ELSpeed_Mode 0 0x6360
2 &ELKvi_T32 32767 0x6370
4 &ELKvi_Sum_Limit [ 0x6380
1 &ELPI_Switch 0 0x6390
4 &EL Target_Speed_Window 0xOFFFFT 0x63A0
2 &ELKd_Virtual 32767 0x6380
2 &ELKp_Virtual 32767 0x63C0
2 &ELKi_Virtual 32767 0x6300
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1 &EM.Commu_Mode 0 0x7060
2 &EM.Commu_Curr 1500 0x7070
2 &EM.Commu_Delay 32767 0x7080
2 &EM.Motor_lit_I 1500 0x7090
2 &EM.Motor_t_Filter 32767 0x70A0
2 &EM.Imax_Motor 32767 0x7080
2 &EM.L_Motor 32767 0x70C0
1 &EMR_Motor 0 0x7000
2 &EM.Ke_Motor 32767 0x70E0
2 &EM.Kt_Motor 32767 0x70F0
2 &EMJr_Motor 32767 0x7100
2 &EM Brake_Duty_Cycle 2501 0x7110
2 &EM.Brake_Delay 32767 0x7120
1 &EM.Invert_Dir_Motor 1 0x7130
2 &EM.Motor_Num 0 0x7140
2 &EM.Motor_BW 2500 0x7150
2 &Motor_Using 0 0x7160
1 &EM.Motor_With_Brake 0 0x7170
2 &EM.Temp_Motor_Ref 0 0x7180
2 &Temp_Motor 0 0x7190
2 &Group_OD_RW 255 0x71A0
6 &string_Common 0 0x71B0
2 &EM.Index_Width 32767 0x71C0
1 &EM.Encoder_On_Delay 0 0x71D0
1 &EM.QE| Filter 32 0x71E0
2 &EM.Sim_ABZ 10000 0x71F0

Uzunluk(Byte) Parametre Aralik Modbus Adresi
2 &ELK Load 15000 0x63E0
2 &Sine_Frenquency_Adj 300 0x63F0
2 &ELSine_Amplitude 32767 0x6400
2 &ELTuning_Scale 32767 0x6410
2 &EL Tuning_Filter 1000 06420
2 &Tuning_Time 32767 0x6430
2 &ELZero_Speed_Time 32767 0x6440
1 &ELOutput_Filter N 127 0x6450
2 &Speed_QE|_Back 0 0x6460
4 &Speed_Fb_Outl 0 06470
2 &Real_Speed_RPM 0 0x6480
2 &Real_Speed_RPM2 0 0x6490
2 &Speed_Ims 0 0x64A0
4 &Speed_Real_Filter 0 0x64B0
4 &Speed_Error 0 0x64C0
2 &Speed_Err_Err 0 0x64D0
4 &Speed_Curr_Out 0 0x64E0
4 &Speed_Curr_sum 0 0x64F0
2 &CMD_q_PID 0 0x6500
4 &PID_Virtual 0 0x6510
4 &Speed_virtual 0 0x6520
2 &Error]_Virtual 0 0x6530
2 &Tuning_Input 0 0x6540
2 &Tuning Sine 0 0x6550
4 &Tuning_Sum 0 0x6560
2 &Tuning_Time_Count 0 0x6570
1 &PI_Point 0 06580
4 &Speed_Demand_Filter 0 0x6590
2 &ELK Load_N 10 0x65A0
4 &ELQuick_Stop_Dece2 OXOFFFFFFF 0x65B0
1 &Group_OD_RW 0 0x6800
4 &Pos_Error 0 0x6880
4 &Speed_Calculat_Buff 0 06890
4 &Speed_Demand_Pos 0 0x68A0
4 &Profile_Speed_Buff 0 0x6880
2 &Acc_Feedforward 0 0x68C0
4 &Pos_Filter_Out 0 0x68D0
4 &Pos_Target_Profile 0 0x68E0
2 &ELAFF_Limit_P 2048 Ox68F0
2 &ELAFF_Limit_N 2048 0x6900
2 &ELGap_Adjust_P 32767 0x6910
2 &ELGap_Adjust_N 32767 0x6920
4 &ELLoop_Positioning [ 06930
4 &Pos_Demand 0 0x6C00
2 &Din_Status All 0 0x6D00
4 &Digital_inputs 0 0x6D00
1 &Group_OD_RW 0 0x6E00
4 &Digital_Outputs 0 Ox6E10
4 &Speed_Demand 0 Ox6F00
1 &Group_OD_RW 0 0x7000
2 &EM.Motor_Num 0 0x7010
1 &EM.Feedback_Type 0 0x7020
4 &EM.Feedback_Resolution 07T 0x7030
4 &EM.Feedback_Period Ox7FF 0x7040
1 &EM.Motor_Poles 127 0x7050
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15. Destek

Bu kilavuz, GMTCNT GSS3 Serisi Servo Sistemler igin hazirlanmistir. GSS3 Serisi Servo
Sistemler hakkinda sorulariniz igin online destek platformumuz,
http://forum.gmtcontrol.com/ adresini kullanabilir veya asagida bilgileri yer alan
iletisim bilgilerimizden bize ulasabilirsiniz.

EtherCAT Haberlesmeli GSS3-XEC model Servo strtictlerimiz ile kullanabileceginiz
EtherCAT XML dosyasina, http://forum.gmtcontrol.com/ ve érnek uygulamalara
forum sitemizden ulasabilirsiniz.

GMT ENDUSTRIYEL ELEKTRONIK SAN. VE TiC. LTD. $Ti.
Cubuklu Mahallesi Bogazici Caddesi No:6/B 34805 Beykoz / istanbul / Tiirkiye
T+90 (216) 668 00 06
M +90 (534) 363 75 33 - +90 (534) 882 12 22
F +90 (216) 668 00 03
mt@gmtcontrol.com
http://www.gmtcontrol.com/

16. Bakim

Cihaz bakim ve onarimi egitimli teknik personel tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz
muidahale yapildigi takdirde kigisel yaralanmalar ve/veya cihazin hasar gérmesi ile
sonuglanan durumlar olabilir.
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