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Onsoz

GMTCNT markasina ait SD serisi servo sistemi satin aldiginiz igin tesekkur ederiz. Bu kilavuz SD serisi servo sisteminin dogru bir bicimde nasil kullanilacagini
aciklamaktadir. Kilavuzumuz; parametreler, kullanim modlari, haberlesme portlari ve baglantilari, alarmlar gibi konularda bilgileri igermektedir. Uriinimiiz hakkinda
kurulum sirasinda herhangi bir sorun ile karsilasirsaniz litfen markamiz ile iletisime geginiz.

Kurulum, galistirma, bakim ve kontrol iglemleri 6ncesinde lutfen bu kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Ayrica, Uriini giivenlik dnlemlerini aldiktan sonra kullaniniz.

Giivenlik Onlemleri

Servo sistem kullanimi sirasinda hayati tehlike igeren voltaj ile ¢alisildigina dikkat edilmeli ve servo sistem Uzerinde yer alan uyari/6nerilere, sembol ve etiketlere dikkat
edilmelidir. Belirtilen guvenlik énlemlerine uyuimamasi durumda yaralanama, kaza, yada hayati risk olabilir bu nedenle cihazin kurulumunu ve devreye alinmasi iglemini
yetkin kisiler tarafindan yapilmasi 6nem arz etmektedir. Kablolama vb. durumlarda cihazin enerjisini kesiniz. Servo siriicu lGzerinde yer alan sarj ledi, siirliciniin enerjisi
kesilmis olsa bile bir slire yanmaya devam edecektir bu durumda siriiclide enerji oldugu bildiriimektedir. Cihaza yapilacak midahalelerde bu ledin tamamen s6nmus
olmasi gerekmektedir.

Hayati tehlike ve ciddi yaralanma olusturacak durumlar
Danger

Yapilmasi gerekli talimat/durumlar

1 Yapilmamasi konusunda, dikkat edilmesi gereken durumlar
Warning

Tehlikeli voltaj degerleri / ylksek voltaj

Sicak hava ¢ikigl veya sogutucu Unitelerdeki ylzey sicaklidi uyarisi, isaretli bolgelere direkt temas etmekten kagininiz.

Koruyucu toprak

OFE> >

Servo siiriicii montaji sirasinda;

Servo Siiriicii ve Servo Motor:

® Yangin tehlikesi olusturabilecek ortam/durumlardan kagininiz.

® Direkt vibrasyona maruz kalabilecek ortamlardan kagininiz.

@ Uriinde hasar bulunmaktaysa yada eksik pargasi bulunmakta ise kullanmayiniz.

Servo Siiriici:

® Koruma ve guvenlik 6nlemlerine dikkat edilmis panoya montaj yapiimahdir.

® Montaj mesafelerine dikkat edilmeli, diger cihazlar yada urunler ile arasinda yeterli bosluk birakiimalidir.

® Hava akisini yeterli ve iyi oldugu, sogutma islemi gerekiyorsa mutlaka yapildigi pano yada yerlere montaj yapilmahdir.
® Toz, asindirici gaz, iletken tozlar, sivi yada yanici, parlayici maddelerden uzak ve bu maddelerin suriiclye temas yada bulas durumu engellenmelidir.
Servo Motor:

® Montaji sabit ve vibrasyondan kaginilmis, énlem alinmis durumda yapilmalidir.

® Sivi kagmasi yada temasini engelleyiniz yada gerekli 6nlemleri aliniz.

® Motor yada miline direkt darbeden kagininiz, enkoder’e zarar verici durumlardan kagininiz.

® Uygulamaniza uygun motor glicl secildiine ve motor igin belirlenen yik yada limitleri gegcmediginize emin olunuz.

A Servo siiriicii nakliye ve depolama sirasinda;

Depolama ve nakliye sirasinda gerekli 6nlemleri aliniz.
Nakliye veya depolama sirasinda disirllmesi ihtimaline karsin, yliksek yerlere istiflememeye dikkat ediniz.
Uriinii orjinal kolisinde ve tagima sirasinda gerekli giivenlik nlemi alinmis kolide tagindigina emin olunuz.

Uriinii tagima sirasinda encoder ve motor baglanti noktalari, motor mili gibi noktalarindan tutarak tagimayiniz.

>

Kablolama sirasinda;

Mesleki yeterlilige sahip, konusunda yetkin personel tarafindan yapiimalidir.

Servo slrlcuye yapilacak midahaleler en az 10dk sonrasinda olmahdir.

Servo Siiriicli ve motorun topraklama kablosunu mutlaka takiniz.

Cihazlarin kurulumu yapildiktan sonra ve baglantilardan emin olundugu durumda enerji veriniz.

Kablolarin baglantilari yapildiktan sonra, kablolari gerekli izolasyon yontemleri ile izole ediniz.

Servo motor yada sirlictiniin kablolarinin dogru baglandigina emin olunuz, yanlis baglantilar risk olusturabilir.
Servo motorun U,W,V uglari, servo suriiclye takiimalidir. Bu uglar direct AC gii¢ kaynagdi/kaynaga baglanamaz.
Servo motor ve siriicli arasina herhangi bir filtre yada kondansitér vb. Baglamayiniz.

Kablo yada kablolama ile ilgili herhangi bir ekipmanin servo siiriicli sogutucu unitelerine yakin olmasini engelleyiniz.

Hata ayiklama ve caligmaya baglama sirasinda;

®  Servo sirliclyu galistirmadan énce glg kablolarini dogru baglandigindan, ana gli¢ beslemesi baglantilarinin yapildigindan, gerekli giivenlik 6nlemlerinin
alindigindan emin olunuz.

L] Karsilagilan hatalarda, 6nce hatanin kaynaginin ortadan kaldiriimasi, sorunun giderilmesi gercgeklestiriimelidir. Hata nedeni ortadan kaldirildiktan sonra
mekanik olarak risk olusturabilecek durumlara da dikkat ederek servo sisteme ener;ji verilir.




GMTCNT SE SERIiSi SERVO SISTEM AILESI

Siirici Motor Motor kablosu Enkoder kablosu Fren kablosu
SMO60F0400X (400W)

SE6P04 :
SMO60F0400B (400W) Frenli CMOS5S (5 Metre) CEO5S (5 Metre) BCO5S
SMOBOF0750X (750W) CM15S (15 Metre) CE15S (15 Metre)

SE6PO7
SMO8OF0750B (750W) Frenli

SE6P10 SM130F0850X (850W) CMO5H (5 Metre) CEO5S (5 Metre) BCOSH
SM130F0850B (850W) Frenli CM15H (15 Metre) CE15S (15 Metre)

Servo motor ve siriiciiniin tabloda belirtildigi gibi segimi yapiimaldir. Tavsiye edilen eslesmeler disinda herhangi bir degisiklik yapiimamalidir. Uygun suriicii ve motor
secgimi yapilmasina dikkat edilmelidir. SE serisi servo sistemler, sirtciye takili motoru otomatik olarak tanimlar ve motor tanitma isleminin haricen yapilmasina gerek
yoktur.

Servo Siiriicii Montaji
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Cihazlarin tagima esnasinda zarar gérmemesi icin tagima kosullari, orjinal kutu vb. durumlara dikkat ediniz.
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Cihazlarin maruz kalabilecegi titresimi engelleyiniz.
Segilmis motorun kapasitesinden biy(ik yikleri baglamayiniz.

Cihazlarin montajinin dogru, sabit yapildigina emin olunuz. Yukarida belirtilen gérseldeki hava akisi igin gerekli mesafelere dikkat ediniz.

SERVO SURUCU ETIKET BILGILERI

ATCNT
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SERVO SURUCU TEKNIK DETAYLAR

Siiriicii Modeli SE6P04 SE6P0O7 SEG6P10
Cikig giicii (W) 400W 750W 1000W
Cikis Akimi (A) 3 5.2 7
Maksimum Gikig Akimi 13 18.4 26.5
Olgiiler 175*168*40 175*168*50 175*168*50
Kontrol Karti Tek Faz 220V

Beslemesi

-15%~+10% 50/60HZ

Kontrol Modu

IGBT SVPWAM sinlisodial dalga kontroll

Geri Doniis Modu

Bus encoder: RS485 protokol

Girig Puls 0-500kHZ,5V differential giris ; 0-200kHZ,24V single-ended giris

Pozisyon Bant Genisligi 200HZ

Elektronik Disli Orani 1~8388608/1~8388608

Hiz Bant Genisligi 500HZ
DI : 4 diijtal giris

Girig Sinyali Servo etkinlestirme, asir hareket inhibisyonu engelleme, kazang degistirme, komut darbesi engelleme, hiz sifir kelepge,
sapma, alarm silme

Cikis Sinyali DO : 3 dijital ¢gikis (2 tek, 1 diferansiyel gikig)

Alarm gikisi, servo-hazir, hizda, sifir hiz algilama

Enkoder Sinyal Cikisi

A Faz, B Faz, Z Faz

Alarm fonksiyonu

Yiksek voltaj, Disuk voltaj, Yiuksek Akim, Agir yik, Enkoder Hatasi, Pozisyon Sapma/Asma, Fren alarmi, limit alarm

Operasyon Ekrani

Dénme hizini, akim, konum sapmasi, surlict tipi versiyonu ve ID degeri vb. gorlntiilemek igin

Hata Ayiklama Yazilimi

Mevcut dongu, hiz déngisl, konum dénglisi parametrelerini ayarlayabilir ve giris ve ¢ikis sinyallerinin degerini ve motor
parametresini degistirebilir ve degerleri indirilebilen ve yiiklenebilen dosyalara kaydedebilir, hizin dalga formunu ve
merdivendeki konumu izleyebilir.

Haberlesme Arayiizii

RS232 (Servo Sirlici PC arayiizi baglantisi igin)

Fren Modu

Dahili fren direnci 50Q/50W

Yiike adapte Atalet

Motor ataletinin 20 katindan az

Agirlik 1.5-3Kg
Cevre Toz, yag sisi ve asindirici gazlardan kaginin
Ortam Sicakligi 0 to +40°C.
Gevre Sartlan Nem 40% RH to 90%RH
Titresim 5.9 m/s? MAX
Saklama Sicakhgi -20~80°C
Montaj Dikey konumda




SERVO SURUCU TERMINALLERI

Port Fonksiyon
CN1 Puls + Yo6n Sinyali Port
CN2 Dijital Giris/Cikis Portu
CN3 Enkoder Giris Portu
CN4 RS232 (Program bagdlantisi igin)
CN5 -
CN6 Enkoder Cikis Portu
X1 Glic Portu
CN1 PORTU
Port Pin Sinyal isim
:Ij 1 PUL+_24 24V puls+ (PLC baglantisi yapildiginda bu giris kullanilir)
5 1
@
— 2 DIR+_24 24V Yon+ (PLC baglantisi yapildiginda bu giris kullanilir)
ION|
@] 3 PUL + 5V puls+
CN1 =
JRCINY 4 PUL - Puls- (PLC baglantisi yapildi§inda bu girig kullanilir
e ( g yapildig giris )
I
= 5 DIR + 5V Yén+
@ ]e
6 DIR - Yon- (PLC baglantisi yapildiginda bu giris kullanilir)
CN2 PORTU
Port Pin Sinyal isim Agiklama
Dijital girisler igin ortak terminal, Ortak terminale sahip iki yonli dijital giris, fonksiyon
@1 1 COM+ 12VDC~24VDC yapilandinlabilir. 12VDC ~ 24VDC
Eﬂ 2 Si1 Dijital giris 1
@ 1 3 SI2 Dijital giris 2
- 4 SI3 Dijital giris 3
, o
= 5 Sl4 Dijital giris 4
CN2 EEIE 6 COM - Dijital ¢ikislar icin ortak terminal Varsayilan olarak disuk direng gikisi . OC,
] IEZ 7 so1 maksimum voltaj / akim 30V, 50mA'dan fazla
=] Dijtal grkig 1 degildir. Voltaji tavsiye edin: 12 V-24V.
E 8 SO2 Dijital ¢ikis 2 Akim: 10mA
) ué
Eﬂ’ 9 SO3+ Diferansiyel Dijital ¢ikis, maksimum voltaj / akim
. . 30V / 50mA'dan fazla degildir.
Eﬂ 10 10 SO3 - Diferansiyel Dijital Cikist 3 Onerilen voltaj: 12 -24V.
Akim: 10mA
CN3 PORTU
Port Pin Sinyal
1 VCC5V
2 GND
3 BAT+
CN3 4 BAT-
5 SD+
6 SD-
PE
CN5 PORTU
Port Pin Sinyal Aciklama
14 TXD RS232 TX
1 15 RXD RS232 RX
8
CN5
9 16 GND GND
16




GUG PORTU

Port Pin Sinyal Detay
X1 L1 Tek Faz 220v Tek Faz 220V, +15~-15%, 50/60Hz
L2 Tek Faz 220V
(@) lizolasyon transformatérii giig kaynagi igin kullanilabilir
Not (@) 380VAC gii¢ kaynagina erismeyin, aksi takdirde siiriiclide ciddi hasara neden olur
(3 Ciddi parazit durumunda, gii¢ kaynagi igin giriilti filtresi kullaniimasi dnerilir
(@  Siriicii arizalandiginda harici giig kaynagini kesmek igin erimeyen bir devre kesici takiimasi énerilir
Port Pin Sinyal Detay
. (»  Siiriicii DC bus + terminal
P+ DC bus + terminal (2)  Harici rejeneratif direng terminali P+ terminal
X1 Br Ha”(.:' re-_Jeneratlf direng Harici rejeneratif direng terminali
terminali
N DC bus - terminali Siirtici DC bus - terminal
Harici direngler kullanildiginda, direnc ve guic degerleri asagidaki gibi secilir
Siriici Direng (Q) Giig (W)
Not SE6P04 40 100
Port Pin Sinyal Detay
U u
\% \V; 3 Faz motor girigleri
X1
w w
PE PE Ekran topragi
Not (@  Siiriiciiyii motorun toprak ucuna (PE) baglayin ve topraga baglayin.

SERVO SURUCU GOSTERGESI VE TUS TAKIMI

isim Buton Fonksiyon
Ekran / Servo surilcu ¢alisma, anlik deger vb. izlenebildigi ve parametrelerin géruntilendigi ekrandir.
Menu degistirme, parametre ayar kisminda dijitler arasinda gegis yapar, uzun basildiginda
Mode Butonu M en son menlye doéner. 4 amag igin kullanilabilmektedir.
Veri izleme, Parametre ayar modu, Yardimci fonksiyonlar, EEPROM yazma modu.
Set Butonu Set Menlye giris, yapilan degisikligi onaylamak igin kullanilir.

Yukari Butonu

Deger arttirma butonu, flash yapan hanenin azaltiimasi igin kullanihr.

Asagdi Butonu

Deger azaltma butonu, flash yapan hanenin azaltiimasi igin kullanilir.

Sol Butonu

Segcimi yapilmis degerde bir sol haneye gegmek igin kullanihr.




SERVO SURUCU DIJITAL GIRIS/GIKISLAR ( 1/0 ARAYUZU)

Servo Siiriicii Dijital Girigler

12~24VDC l COME

Siiriicii Tarafi

T 1

| S—

47K ¥xﬁt

SI Giris
isim Dijital giris SI1 Mode
PR4.00 Aralik 0~00FFFFFFh Birim — Fab. 03
Veri Tipi 16bit R/W Adres 0401H
Isim Dijital girig SI2 Mode
PR4.01 Aralik 0~00FFFFFFh | Birim [— Fab. 00
Veri Tipi 16bit | RIW Adres 0403H
isim Dijital Giris SI3 Mode
PR4.02 Aralik 0~00FFFFFFh [ Birim [— Fab. 00
Veri Tipi 16bit | RIW Adres 0405H
isim Dijital Giris Sl4 Mode
PR4.03 Range 0~00FFFFFFh | Birim [— Fab. 00
Veri Tipi 16bit | RIW Adres 0207H
Dijital girisler icin atanabilecek fonksiyonlar;
Ayar Degeri
Sinyal ismi Sembol Normalde Normalde
Acik Kapali
Gegersiz - 00h -
Pozitif yonde asiri hareket inhibisyonu POT 01lh 81h
Negatif yonde asiri hareket inhibisyonu NOT 02h 82h
Servo-ON girisi SRV-ON 03h 83h
Alarm temizle girisi A-CLR 04h -
Kontrol modu anahtarlama girisi C-MODE 05h 85h
Kazang anahtarlama girisi GAIN 06h 86h
Sapma Sayacini Sifirla CL 07h -
Pulse komutunu engelleme girisi INH 08h 88h
Elektronik disli anahtarlama girisi 0 DIV1 0Ch 8Ch
Elektronik disli anahtarlama girisi 1 DIV2 0Dh 8Dh
Dijital giris ile dahili hiz segimi 1 INTSPD1 OEh 8Eh
Dijital giris ile dahili hiz segimi 2 INTSPD2 OFh 8Fh
Dijital giris ile dahili hiz segimi 3 INTSPD3 10h 90h
Sifir hiz (0) Clamp Girisi ZEROSPD 11h 91h
Hiz komutu sign girisi VC-SIGN 12h 92h
Tork komutu sign girisi TC-SIGN 13h 93h
Zorunlu alarm girisi E-STOP 14h 94h




Servo Siiriicii Dijital Gikiglar
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isim Dijital Cikis SO1 [
PR4.10 Aralik 0~00FFFFFFh Birim — Fab. 01
Veri Tipi 16bit R/W Adres 0415H
isim Dijital Cikis SO2 [
PR4.11 Aralik 0~00FFFFFFh Birim — Fab. 02
Veri Tipi 16bit R/W Adres 0417H
isim Dijital Cikis SO3
PRA4.12 Aralik 0~00FFFFFFh Birim — Fab. 04
Veri Tipi 16bit R/W Adres 0419H
Dijital cikiglar icin atanabilecek fonksiyonlar;
Sinyal ismi Sembol Ayar Degeri
Gegersiz - 00h
Alarm gikigi Alm 0lh
Servo-Hazir gikisi S-RDY 02h
Fren Birakma Sinyali BRK-OFF 03h
Pozisyon ulasti giktisi INP 04h
Hiza ulasti ¢ikisi AT-SPPED 05h
Sifir Hiz algilama ¢ikisi ZSP 07h
Hiz cakigsmasi gikisi V-COIN 08h
Pozisyon komutu ON/OFF gikisl P-CMD 0Bh
Hiz komutu ON/OFF cikisi V-CMD OFh




TUM PARAMETRELER

PRO GRUBU
No isim Fab. Haberlesme
PR000 MFC fonksiyonu 1 16bit R/W | 0001H
PR0O01 Kontrol modu 0 16bit R/W | 0003H
PR002 Gergek zamanli otomatik kazang ayari 2 16bit R/W | 0005H
PR003 Gercek zamanli otomatik kazang ayarinda makine sertliginin segimi 70 16bit R/W | 0007H
PR004 Atalet orani 250 16bit R/W | 0009H
PR006 Komut darbesi donis yoni 0 16bit R/W | 000DH
PR0O07 Komut darbesi giris modu 3 16bit R/W | O00FH
PR0O08 Bir motor devri bagina tur orani 10000 32bit R/W | 0010H,0011H
PR0O09 Elektronik digli orani 1. Carpan 1 32bit R/W | 0012H,0013H
PR0O10 Elektronik disli orani Bélen 1 32bit R/W | 0014H,0015H
PRO11 Bir motor devri basina komut ¢ikis sayisi 2500 16bit R/W | 0017H
PR0O12 Darbe cikisini tersle 0 16bit R/W | 0019H
PRO13 1.Tork limit 300 16bit R/W | 001BH
PR014 Pozisyon sapmasi ekstra ayarlar 200 16bit R/W | 001DH
PR0O15 Absolute enkoder ayari 0 16bit R/W | O01FH
PR016 Harici fren direnci, direng degeri 100 16bit R/W | 0021H
PRO17 Harici fren direnci, gii¢ degeri 50 16bit R/W | 0023H
PR025 Yardimci fonksiyon 0 16bit R/W | 0033H
PR1 GRUBU
No isim Haberlesme
PR100 1.Pozisyon déngl kazanci 320 16bit R/W 0101H
PR101 1.Hiz déngii kazanci 180 16bit R/W 0103H
PR102 1.Hiz déngisi entegrasyonu zaman sabiti 310 16bit R/W 0105H
PR103 1.Hiz algilama zaman filtresi 15 16bit R/W 0107H
PR104 1.Tork filtresi zaman sabiti 126 16bit R/W 0109H
PR105 2.Pozisyon déngu kazanci 380 16bit R/W 010BH
PR106 2. Hiz déngii kazanci 180 16bit R/W 010DH
PR107 2. Hiz donglisii zaman sabiti 10000 16bit R/W 010FH
PR108 2. Hiz algilama filtresi 15 16bit R/W 0111H
PR109 2. Tork besleme zaman sabiti 126 16bit R/W 0113H
PR110 Hiz ileri besleme kazanci 300 16bit R/W 0115H
PR111 Hiz ileri besleme filtresi 50 16bit R/W 0117H
PR112 Tork ileri besleme kazanci 0 16bit R/W 0119H
PR113 Tork ileri besleme filtresi 0 16bit R/W 011BH
PR115 Kontrol anahtari mod 0 16bit R/IW 011FH
PR117 Kontrol anahtari sayisi 50 16bit R/W 0123H
PR118 Kontrol anahtar histerezisi 33 16bit R/W 0125H
PR119 Kazang anahtarlama zamani 33 16bit RIW 0127H
PR135 Pozisyon komutu filtre ayar 16bit RIW 0147H
PR136 Enkoder geri déniis dijital filtre ayari 16bit R/W 0149H
PR137 Ozel hafiza alani 16bit RIW 014BH
PR2 GRUBU
No isim Haberlegme
PR200 Adaptif filtre mod ayari 0 16bit RIW 0201H
PR201 1.notch frakansi 2000 16bit RIW 0203H
PR202 1.notch bant segimi 2 16bit R/W 0205H
PR203 1.notch derinlik segimi 0 16bit R/W 0207H
PR204 2.notch frekansi 2000 16bit R/W 0209H
PR205 2.notch bant segimi 2 16bit R/W 020BH
PR206 2.notch derinlik segimi 0 16bit RIW 020DH
PR207 3.notch frekansi 2000 16bit RIW 020FH
PR208 3.notch bant segimi 2 16bit R/W 0211H
PR209 3.notch derinlik segimi 0 16bit R/W 0213H
PR214 1.s6nimleme frekansi 0 16bit R/W 021DH
PR216 2.sénimleme frekansi 0 16bit R/W 0221H
PR222 Pozisyon komutu yumusak filtre 0 16bit RIW 022DH
PR223 Pozisyon komutu FIR filtresi 0 16bit R/W 022FH




PR3 GRUBU

No isim Fab. Haberlesme
PR300 Hiz kontrol kaynag 0 16bit R/W 0301H
PR301 Hiz komutu dénis yoni secimi 0 16bit R/W 0303H
PR303 Hiz komutu tersleme 0 16bit RIW 0307H
PR304 1.Hiz ayari 0 16bit R/W 0309H
PR305 2.Hiz ayari 0 16bit R/IW 030BH
PR306 3.Hiz ayari 0 16bit R/IW 030DH
PR307 4.Hiz ayari 0 16bit R/W 030FH
PR308 5.Hiz ayari 0 16bit R/W 0311H
PR309 6.Hiz ayari 0 16bit R/W 0313H
PR310 7.Hiz ayari 0 16bit RIW 0315H
PR311 8.Hiz ayari 0 16bit RIW 0317H
PR312 Hizlanma zaman ayari 100 16bit RIW 0319H
PR313 Yavaslama zaman ayari 100 16bit RIW 031BH
PR314 S-Egri hizlanma / yavaslama siiresi kurulumu 0 16bit RIW 031DH
PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyon segimi 0 16bit RIW 031FH
PR316 Sifir hiz yakalama seviyesi 30 16bit R/W 0321H
PR317 Tork komut segimi 0 16bit R/W 0323H
PR318 Tork komutu yén segimi 0 16bit R/W 0325H
PR319 Tork komutu giris kazanci 30 16bit RIW 0327H
PR320 Tork komutu girisini tersleme 0 16bit RIW 0329H
PR321 1.Hiz limit degeri 0 16bit RIW 032BH
PR322 2.Tork limit degeri 0 16bit RIW 032DH
PR324 Maksimum motor déniis hizi 0 16bit RIW 0331H
PR328 Synchronous parameter setting of gantry 0 16bit RIW 0339H
] PR4 GRUBU
No Isim Fab. Haberlegsme
PR400 Girig Segimi SI1 3 16bit RIW 0401H
PR401 Girig Secimi SI2 0 16bit R/W 0403H
PR402 Giris Segimi SI3 0 16bhit RIW 0405H
PR403 Giris Segimi Sl4 0 16bit RIW 0407H
PR410 Cikis Segimi SO1 1 16bit RIW 0415H
PR411 Gikis Segimi SO2 2 16bit R/W 0417H
PR412 Cikis Segimi SO3 4 16bit RIW 0419H
PR431 Pozisyon tamamland araligi 10 16bit R/W 043FH
PR432 Pozisyon tamamlandi gikis ayari 0 16bit RIW 0441H
PR433 INP bekleme siiresi 0 16bit R/IW 0443H
PR434 Sifir-Hiz 50 16bit RIW 0445H
PR435 Hiz cakisma araligi 50 16bit R/W 0447H
PR436 At-speed 1000 16bit RIW 0449H
PR437 Durdurma sirasinda mekanik fren eylemi 0 16bit RIW 044BH
PR438 Calisan kurulumda mekanik fren eylemi 0 16bit R/W 044DH
PR439 Calisan kurulumda fren eylemi 30 16bit R/W 044FH
PR443 E-stop fonksiyonu aktif 0 16bit R/W 0457H




PR5 GRUBU

No isim Fab. Haberlesme
PR500 2.Elektronik disli carpani 10000 32bit RIwW 828(1):
PR501 3.Elektronik disli carpani 1 32bit RiW 828§:
PR502 4.Elektronik digli garpani 1 32bit RIW 828;:
PR504 Stiniicli giris kurulumu engelleme 0 16bit R/W 0509H
PR506 Servo kapanma sirasi 0 16bit R/W 050DH
PR509 Ana gii¢ kapatma algilama siresi 70 16hit R/W 0513H
PR510 Dinamik fren modu 0 16bit RIW 0515H
PR511 Acil durdurma tork ayari 0 16bhit RIW 0517H
PR512 Asin yiik seviyesi kurulumu 0 16bit RIW 0519H
PR513 Asiri hiz seviyesi kurulumu 0 16bit R/W 051BH
PR515 I/F okunan filtre 0 16bit R/W 051FH
PR517 Sayag temizleme girisi 3 16bit R/W 0523H
PR520 Pozisyon birim segim ayari 2 16bit RIW 0529H
PR521 Tork limit segimi 0 16bit RIW 052BH
PR522 2. Tork limiti 300 16bit RIW 052DH
PR523 Tork limiti anahtarlama ayari 1 0 16bit R/W 052FH
PR524 Tork limiti anahtarlama ayari 2 0 16bit R/W 0531H
PR528 LED baslangi¢ durumu 1 16bit R/W 0539H
PR532 Komut darbesi igin maksimum deger 0 16bit RIW 0541H
PR535 On panel kilit ayari 0 16bit R/W 0547H
PR6 GRUBU
No isim Fab. Haberlesme
PR601 Enkoder sifir pozisyonu telafi ayari 0 16bit RIW 0603H
PR603 JOG sirasinda test tork degeri 0 16bit R/W 0607H
PR604 JOG sirasinda test hiz degeri 400 16bit RIW 0609H
PR605 Position 3rd gain valid time 0 16bit RIW 060BH
PR606 Position 3rd gain scale factor 100 16bit RIW 060DH
PR607 Tork komutu ek degeri 0 16bit RIW 060FH
PR608 Pozitif yon tork kompanzasyon degeri 0 16bit R/W 0611H
PR609 Negatif ydn tork kompanzasyon degeri 0 16bit R/W 0613H
PR610 islev genisletme ayari 0 16bit RIW 0615H
PR611 Current response setup 100 16bit RIW 0617H
PR614 Alarm aninda acil durdurma zamani 0 16hit RIW 061DH
PR620 Deneme sirasinda calisma mesafesi 10 16bit RIW 0629H
PR621 Deneme galismasinin bekleme siiresi 100 16bit RIW 062BH
PR622 Deneme siirlisiiniin periyot siiresi 5 16bit RIW 062DH
PR625 Test hizianma rampasi 200 16bit R/W 0633H
PR663 Mutlak (Absolute) pozisyon st siniri 0 16bit R/W 067FH




PRB GRUBU

No isim Haberlesme
PRB00 Yazilim strimii 1 (DSP) 16bit R 0BOOH
PRBO1 Yazilim stirimi 2 (CPLD) 16bit R 0BO1H
PRB02 Yazilim stirimi 3 (other) 16bit R 0BO2H
PRBO3 Hata kodu 16bit R 0BO3H
PRB04 Motorsuz galigma faktori 16bit R 0BO4H
PRB05 Siriici ¢aligma durumu 16bit R 0BO5SH
PRBO06 Gergek Hiz (filtrelenmemis) 16bit R 0BO6H
PRBO7 Gergek tork geri bildirimi 16bit R 0BO7H
PRB08 Gergek akim geri bildirim 16bit R 0BO8H
PRB09 Gergek Hiz (Filtrelenmis)) 16bit R 0BO9H
PRB10 DC bus voltaji 16bit R 0BOAH
PRB11 Siricu sicakhgi 16bit R 0BOBH
PRB12 Analog giris1 16bit R 0BOCH
PRB13 Analog giris2 16hit R 0BODH
PRB14 Analog giris3 16bit R OBOEH
PRB15 Asiri ylk orani 16bit R 0BOFH
PRB16 Rejenerasyon yik orani 16bit R 0B10OH
PRB17 Dijital giris sinyali durumu 16bit R 0B11H
PRB18 Dijital ¢ikis sinyali durumu 16bit R 0B12H
PRB20 Motor pozisyon geri bildirimi (Komut birimi) 32bit R 821‘5‘:
- . 0B16H
PRB21 Toplam puls (Komut birimi) 32bit R OB17H
. N . 0B18H
PRB22 Pozisyon sapmasi (Komut birimi) 32bit R OB19H
N . OB1AH
PRB23 Puls (Enkoder birimi) 32bit R OB1BH
. A . 0B1CH
PRB24 Motor pozisyon (Enkoder birimi) 32bit R OB1DH
. S . OB1EH
PRB25 Pozisyon sapmasi (Enkoder birimi) 32bit R OB1FH
e L N . 0B20H
PRB26 Konumsal geri bildirim degeri (Enkoder birimi) 32bit R O0B21H




DETAYLI PARAMETRELER

PROXX Fab.
Parametre Listesi | Degeri LT
Veri Tipi Modbus Adresi
PRO0O0 = MFC fonksiyonu 1 16bit R/W 0001H

MFC, giris komutu igin dinamik izleme performansini artirmak, konumlandirmay1 daha hizli hale getirmek, izleme hatasini azaltmak ve daha diizgiin ve istikrarli
calismak icin kullanilir. Cok eksenli hareketlerde kullanilabilir, performans da iyilesme gériinmelidir.

PR001 = Kontrol modu segimi 0 16bit R/W 0003H
Ayar Degeri icerik 3.4.5 kombinasyon modunu
1.Mod 2.Mod kurdugunuzda, kontrol modu
0 Pozisyon - degistirme girisi (dijital girislere
1 Hiz - atanan) C-MODE ile 1. veya 2.
2 Tork - Calisma modunu segebilirsiniz.
3 Pozisyon Hiz C-MODE agikken 1. mod
4 Pozisyon Tork secilecektir.
4 C-MODE kapaliyken 2. mod
5 Hiz Tork segilecektir.
6 Pr-Mode
7~10 Rezerve
PR002 = Gergek zamanli otomatik kazang ayari (Autotune) 2 16bit R/W 0005H
Gergek zamanli otomatik kazang ayarinin eylem modunu ayarlayabilirsiniz:
Ayar Degeri Mod
0 Kullaniimiyor Gercek zamanli otomatik kazang ayarlama islevi devre disi birakilir.
1 Standart Sirtinme yada dengesiz yiik de Autotune modunu kullanmayiniz.
2 Konumlandirma Bu deger fab. Ayari deg@eridir. Bu secim dengesiz yatay eksene sahip olmayan ekipmanlarda, dusuk surtiinmeli vidal

mil tahrik ekipmanlarinda kullaniimasi tavsiye edilir.
PR002=1 veya 2 ise, PR101 — PR113 degerleri degistirilemez.

PR003 = Gergek zamanl otomatik kazang ayarinda sertlik segimi 70 16bit R/W 0007H
Dilsik > Sertlik ——p viksek  Kurulum degerini dlisuriin, daha ylksek hiz tepkisi ve servo sertligi elde edilecektir. Ancak degeri diisurirken,
Diisiik ——p> Servo Kazanc —p viksek  salinim veya titresimi 6nlemek igin ortaya ¢ikan islemi kontrol edin. Motor durduruldugunda kontrol kazanci

glincellenir. Asin diisik kazang veya tek yonli yon komutunun siirekli uygulanmasi nedeniyle motor
durdurulamiyorsa, PR003'te yapilan herhangi bir degisiklik glincelleme igin kullaniimaz. Motor durduktan sonra

81..80..79. 70..69..68 s1.50.49)  degistirilen sertlik ayari gecerli hale getirilirse, anormal ses veya salinim Uretilecektir. Bu sorunu 6nlemek igin
sertlik ayarini degistirdikten sonra motoru durdurun ve degistirilen ayarin etkinlestirildigini kontrol edin. Bu

Diisiik > Tepki — pviksek parametreye 50 ile 81 araliginda say: girisi yapilabilir.

PRO04 = Atalet orani % 250 16bit R/W 0009H

Yk ataletinin rotor (motorun) ataletine kargi oranini ayarlayabilirsiniz. Birimi: % - Skala araligi 0-10000’dir.
PRO004=(yuk ataleti / déndirme ataleti) x 100%

PR006 = Komut darbesi donme yonii kurulumu 0 16bit R/W 000DH
Komut darbe girisi déndirme yénunl ayarla, komut darbesi giris tipi
PRO07 = Komut darbe giris modu kurulumu 1 16bit R/W 000FH
Pr0.06 Pr0.07 Puls Tipi Sinyal Pozitif Yon Komutu Negatif Yon Komutu
90° faz farki Puls =t =
0 veya 2 2 fazl darbe (A faz +B fazi) sinyali _d = A I_ L
0 Pozitif yon puls + Negatif yon puls Puls il e
1 li E
sinyali k{_‘ 1
Puls + igaret Puls =] | LT
3 sinyali Ji f,.: : Ly
90° faz farki Puls M1 . R
0veya 2 2 fazli darbe (A fazi +B fazi) sinyali U '_ _
Pozitif yén puls + Negatif yon puls Puls P E
1 1 sinyali W B
Puls + isaret Puls ==l ]__F“d LI
sinyali HEE " i [
PR008 ' Bir motor devri basina puls adedi 10000 32bit R/W 0010H - 0011H

PRO008 parametresi ile motorun 1 turunun kag puls olmasi gerektigi belirtilir ve eger bu parametrenin igerisine “0” rakami girilmis ise bu durumda servo siriici PR009
ve PR0O10 igerisinde yer alan garpan / bélen deg@erlerini referans alir.

PR0O09 = Elektronik disli carpan 1 1 32bit R/W 0012H - 0013H
PRO10 = Elektronik digli bolen 1 1 32bit R/W 0014H - 0015H
17 bit enkoder : 131072 / 23 bit enkoder : 8388608

PRO11 Bir motor devrimi basina ¢ikis darbe sayilari 2500 16bit R/W 0017H
Ornegin, bu parametre 1000 olarak ayarlanirsa, enkoderin frekans bélmeli cikis sinyalinin déniis basina 4000 pals verdigi anlamina gelir.

PRO12 = Darbe ¢ikis mantiginin tersine gevrilmesi 0 16bit R/W 0019H

Bu parametre ile, B fazi mantigini tersine gevirerek A fazi darbesi ile B fazi darbesi arasindaki faz iliskisini tersine gevirebilirsiniz.

PR013 | 1.Tork limiti 300 16bit R/W 001BH
Motor ¢ikis torkunun sinir degerini “%” olarak ayarlayabildiginiz parametredir. 0-500 arasi skalasi mevcuttur. Pozisyon modunda da galismaktadir.
PR014 = Pozisyon sapmasi i¢in ekstra ayar 200 16bit R/W 001DH

Pozisyon sapmasi asiri araligini komut lnitesi ile ayarlayin (varsayilan). Degerin ¢ok kigik ayarlanmasi Err18.0'a neden olur (konum sapmasi asiri algilama) 0-500
arasl skala degerine mevcuttur.
PR015 = Mutlak enkoder kurulumu 0 16bit R/W 001FH
Nasil kullanilir:
0: Artimli konum modu: Enkoder, artimli enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde kalici konum desteklenmez.
1: Mutlak konum dogrusal modu: Enkoder, mutlak bir enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kalicihgi desteklenir.
Cihaz yukUnun hareket araliginin sabit oldugu ve enkoder bilgisinin veri alanini tasmadigi senaryolar igin gegerlidir.
2: Mutlak konum déndirme modu: Enkoder, mutlak bir enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kaliciligi desteklenir.
Esas olarak, ylk hareket araliginin sinirli olmadigi ve motor tek yonli devir sayisinin 0~(PR663+1)'den az oldugu senaryoya uygulanabilir.
Harici fren direnci, diren¢ degeri 100 16bit R/W 0021H
PR0O16 ohm
Asiri akim igin alarm vermek Uizere desarj dongusiiniin esik degerini onaylamak igin PR016 ve PR017'yi ayarlayin ve ardindan ilave edilen fren direnci degerini ohm
biriminden bu parametreye giriniz.



PR017 | Harici fren direnci, gli¢ degeri Watt 16bit R/W 0023H
Asiri akim icin alarm vermek Uizere desarj dongusiiniin esik degerini onaylamak igin PR016 ve PR017'yi ayarlayiniz ve ardindan ilave edilen harici fren direnci gli¢
degerini watt biriminden bu paramtreye giriniz.

PR022 PR kontrol modu kullanildiginda c¢alisma modu 16bit R/W 002DH
degistirme
Dijital girislerden herhangi birine “C-MODE” galisma modu degistirme 6zelligi atanir. Sonrasinda asagidaki tablodaki durumlar gegerlidir.
Pro.01 Pr0.22 Kontrol Mod
0 PR Mod / Pozisyon Mod
6 1 PR Mod / Hiz Mod
2 PR Mod / Tork Mod

PR025 = Yardimci fonksiyonlar 0 16bit R/W 0033H

Deger Yardimci Fonksiyonlar

0x1111 Akim alarmini resetleme

0x1122 Gecmis alarmlari resetleme

0x2211 Parametreleri kaydetme

0x2222 Motor paramtreleri harig fabrika ayarlarina déndiirme

0x2233 Fabrika ayarlari

0X4001 JOG_P (50ms zaman dilimi)

0X4002 JOG_N (50ms zaman dilimi)

0x6666 Soft Sifilama

PR el Haberlegsme
Parametre Listesi Degeri
Veri Tipi Modbus Adresi

PR100 @ 1.Pozisyon dongiisii kazanci 320 16bit R/W 0101H

Konumsal kontrol sisteminin tepkisini belirleyebilirsiniz. Ayarladidiniz pozisyon déngiisii kazanci ne kadar yiiksek olursa, elde edebileceginiz konumlandirma siiresi
daha hizl olur. Cok ylksek kurulumun salinimlara neden olabilecedini unutmayin.

PR101 | 1.Hiz dongiisii kazanci 180 16bit RIW 0103H

Hiz déngusiinin yanitini belirleyebilirsiniz. Yiksek konum déngli kazanci ayarlayarak genel servo sistemin tepkisini artirmak igin, bu hiz déngli kazancinin da daha
ylksek kurulumuna ihtiyaciniz vardir. Ancak, ¢ok ylksek kurulum salinimlara neden olabilir. Birim: 0.1Hz

PR102 = 1.Hiz dongiisii kazanci zaman sabiti degeri 310 16bit R/W 0105H

Hiz dénglsunin entegrasyon zaman sabitini ayarlayabilirsiniz, Kurulum ne kadar kuglikse, duraklamada 0'a daha hizli inis yapabilirsiniz. Entegrasyon “9999” olarak
ayarlanarak surdurilir. Entegrasyon etkisi “ olarak ayarlanarak kaybedilir. 10000”.

PR103 = 1.Hiz tespit filtresi 15 16bit R/W 0107H

Algak gegciren filtrenin (LPF) zaman sabitini hiz tespitinden sonra 32 adimda (0 ila 31) ayarlayabilirsiniz. Deger ne kadar yuksek olursa, motor glrlltusini
azaltabilmeniz icin elde edebilecegdiniz zaman sabiti de o kadar bliylk olur, ve yanit yavaslar. Filtre parametrelerini agagidaki tabloya bakilarak dongli kazanci
araciligiyla ayarlayabilirsiniz.

Ayar Degeri Hiz Algilama Filtresi Kesme Frekansi (Hz) Ayar Degeri Hiz Algilama Filtresi Kesme Frekansi (Hz)

81 2500 65 750

80 2250 64 700

79 2100 63 650

78 2000 62 600

77 1800 61 550

76 1600 60 500

75 1500 59 450

74 1400 58 400

73 1300 57 350

72 1200 56 300

71 1100 55 250

70 1000 54 200

69 950 53 175

68 900 52 150

67 850 51 125

66 800 50 100
PR104 = 1.Tork filtresi zaman sabiti 126 ms 16bit R/W 0109H
PR105 @ 2.Pozisyon dongiisii kazanci 380/s 16bit R/W 010BH
PR106 = 2.Hiz dongiisii kazanci 180 Hz 16bit R/W 010DH
PR107 @ 2.Hiz déngiisii kazanci zaman sabiti degeri 10000 ms 16bit R/W 010FH
PR108 @ 2.Hiz tespit filttresi 15 16bit R/W 0111H
PR109 @ 2.Tork filtesi zaman sabiti 126 ms 16bit R/W 0113H
Konum déngusi, hiz déngisi, hiz algilama filtresi, tork komut filtresi, 2 ¢ift kazang veya zaman sabitine (1. ve 2.) sahiptir.
PR110 @ Hiz ileri besleme kazanci 300 % 16bit R/W 0115H
Dahili konumsal komuta gére hesaplanan hiz kontrol komutunu bu parametrenin oraniyla garpin ve sonucu konumsal kontrol isleminden kaynaklanan hiz komutuna
ekleyin.
PR111 = Hiz ileri besleme filtresi 50 ms 16bit R/W 0117H

lleri besleme hizi girigini etkileyen 1. gecikme filtresinin zaman sabitini ayarlayin. ileri hiz beslemesinin kullanim érnegi, lleri hiz beslemesi, hiz ileri besleme filtresi
yaklagik 50'ye (0,5 ms) ayarliyken hiz ileri besleme kazanci kademeli olarak artirildigindan etkili hale gelecektir. Sabit bir hizda ¢alisma sirasinda konumsal sapma,
asagidaki denklemde gosterildigi gibi, hiz ileri besleme kazancinin degeri ile orantili olarak azaltilir. Konum sapmasi [ komut birimi]J=komut hizi [ komut birimi
/s]/konum doénglisi kazanci[1/s]%(100-hiz ileri besleme kazanci[%]/100

PR112 = Tork ileri besleme kazanci 0% 16bit R/W 0119H

1Hiz kontrol komutuna gére hesaplanan tork kontrol komutunu bu parametrenin orani ile garpin ve sonucu hiz kontrol igsleminden kaynaklanan tork komutuna ekler.
2.ileri tork beslemesini kullanmak igin atalet oranini dogru sekilde ayarlayin. Makine spesifikasyonundan hesaplanabilen atalet oranini Pr0.04 atalet oranina
ayarlayin. 3.Sabit bir hizlanma/yavaslamada konumsal sapma, ileri tork kazanci artirilarak 0'a yakin bir yerde en aza indirilebilir. Bu, bozulma torkunun oldugu ideal
kosul altinda yamuk hiz modelinde siirerken konumsal sapmanin tim calisma araliginda 0'a yakin tutulabilecegi anlamina gelir. Aktif degil.

PR113 = Tork ileri besleme filtresi 0ms 16bit R/W 011BH

lleri tork besleme girisini etkileyen 1. gecikme filtresinin zaman sabitini ayarlayin. Bozulma torku nedeniyle gercek durumda sifir konum sapmasi miimkiin degildir.
oldugdu gibi hiz ileri besleme, blyik tork ileri besleme filtre zaman sabiti, galisma Gurlltisini azaltir ancak hizlanma degisim noktasinda konum sapmasini artirir.

PR115 = Pozisyon kontrol anahtarlama modu 0 16bit R/W 011FH
Ayar Deg. Anahtar Kondisyonlari Kazang¢ Anahtari Kondisyonlari
0 1.Kazang Sabitlendi 1.Kazang segimi (PR100-PR104)
1 2.Kazang Sabitlendi 2.Kazang segimi (PR105-PR109)
*Kazang degistirme girisi ON oldugunda, 1. Kazang segilmis,
2 Anahtarlama girisi ile kazang = *Kazang degistirme girisi com'a bagdlandiginda 2. Kazang segilmis,

*Kazang degistirme girisine herhangi bir giris sinyali atanmamissa, 1. Kazang segilmis olur.

Torkun mutlak degeri oldugunda 2. kazanca gegis, komut asildi (seviye + histerezis)[%]daha 6nce,1. Kazang
secilmig olur. Torkun mutlak degeri oldugunda 1. kazanca geri doniin.

komut agsagida tutuldu (seviye + histerezis) [%]6nceden

2. kazang ile gecikme siiresi boyunca.

3 Tork komutu genisligi ile



4-9 Ayriimig Ayriimig

*Konum kontrolu sirasinda gegerlidir.

*Konumsal komut 0 olmadiginda 2. kazanca gegcis
Pozisyon komutu degeri + daha 6nce 1. kazang ile.
gergek pozisyon ile *Konumsal komut tutuldugunda 1. kazanca geri déniin

gecikme siresi sirasinda 0'da ve gergek degerin mutlak degeri

hiz daha 6nce (seviye histerezisi) (r/dak) altinda tutuldu 2. kazang ile.
PR117 @ Pozisyon kontrol anahtari seviyesi 50 16bit R/W 0123H
Ayar birimi, anahtarlama moduna gére degisir. Anahtarlama kosulu: Konum: enkoder darbe sayisi; hiz: dev/dak; tork: %.
Dikkat: seviyeyi histerezise esit veya ondan daha yiiksege ayarlayin.
PR118 @ Pozisyon kontrol degistirme histerezisi 33 16bit R/W 0125H
PR117(kontrol anahtarlama seviyesi) kurulumunu birlestirme
Dikkat: seviye< histerezis oldugunda, histerezis seviyeye esit olacak sekilde dahili olarak ayarlanir.
PR119 = Kazang anahtari zamani 33 ms 16bit R/W 0127H
Konum kontroli icin: 1. kazang ile 2. kazang arasindaki fark biylkse, artan konum doéngiisi kazanci orani bu parametre ile sinirlandirilabilir.
<Konum kazanci degistirme siresi>
Dikkat: konum kontroliinl kullanirken, konum déngusi kazanci hizla degisir, bu da tork degisikligine ve titresime neden olur. PR119 konum kazanci anahtarlama
zamani ayarlanarak, konum déngu kazancinin artis hizi azaltilabilir ve varyasyon seviyesi disurilebilir.
Ornek: 1. (PR100) <-> 2. (PR105)
PR135 @ Pozisyon komutu filtre ayari Ous 16bit R/W 0147H
Konumsal komut darbesi igin filtreleme yapin, dar darbenin girigsimini ortadan kaldirin, asiri biylk kurulum, yiiksek frekansl konumsal komut darbesinin girigini
etkileyecek ve daha fazla zaman gecikmesi yapacaktir.
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PR2XX Fab.

Parametre Listesi Degeri EIEDAEEE
Veri Tipi Modbus Adresi
PR200 Uyarlanabilir Filtre Modu Ayari 0 16bit R/W 0201H
Uyarlanabilir filtre tarafindan tahmin edilecek rezonans frekansini ve tahminden sonraki 6zel igslemi ayarlayin.
Ayar Degeri Detay
0 Uyarlanabilir Filtre: gegersiz 3. ve 4. Notch filtresi ile ilgili parametreler mevcut degeri tutar.
1 Uyarlanabilir filtre, 1 filtre bir kez Bir uyarlanabilir filtre gegerlidir, 3. Notch filtresiyle ilgili parametreler uyarlanabilir performansa gére
gecerlidir glincellenecektir. Giincellendikten sonra, PR200 “0”a déner, kendi kendine uyarlamayi durdurur.
2 Uyarlanabilir filtre, 1 filtre gegerlidir, Bir uyarlanabilir filtre gegerlidir, 3. Notch filtresiyle ilgili parametreler uyarlanabilir performansa gére
Her zaman gecerli olacaktir her zaman giincellenecektir.
3-4 Kullanilmaz Profesyonel miidahaleler disinda kullaniimamasi gereklidir.
PR201 1. Notch Frekansi 2000 Hz 16bit R/W 0203H

1. Notch filtresinin merkez frekansini ayarlayin
Uyari: Bu parametreyi “2000” olarak ayarlayarak Notch filtresi islevi gegersiz olacaktir.
PR202 1. Notch Genisligi Secimi 2 16bit R/W 0205H
Notch genisligini 1. Notch filtresinin merkez frekansina ayarlayin.
Uyari: Kurulum ne kadar yiksek olursa, elde edebileceginiz Notch genisligi de o kadar buyiik olur. Normal isletimde varsayilan kurulumla kullanin.
PR203 1. Notch Derinligi Segimi 0 16bit R/W 0207H
Notch derinligini 1. Notch filtresinin merkez frekansina ayarlayin.
Uyari: Kurulum ne kadar ylksekse, Notch derinligi o kadar sig ve elde edebilecegdiniz faz gecikmesi kiigulir.

PR204 2. Notch Frekansi 2000 Hz 16bit R/W 0209H
PR205 2. Notch Genisligi Segimi 2 16bit R/W 020BH
PR206 2. Notch Derinligi Segimi 0 16bit R/W 020DH
PR207 3. Notch Frekansi Segimi 2000 Hz 16bit R/W 020FH
PR208 3. Notch Genigligi Segimi 2 16bit R/W 0211H
PR209 3. Notch Derinilgi Secimi 0 16bit R/W 0213H
PR214 1.S6niimleme Frekansi 0 Hz 16bit R/W 021DH

0: Fonksiyon kapali

Yk kenarindaki titresimi bastirmak icin kullanilir. Birimi: 0.1Hz, 10-2000 araliginda deger girisi yapilabilir.
PR216 2.S6niimleme Frekansi 0 Hz 16bit R/W 0221H
PR222 Pozisyon Komutu Diizeltme Filtresi 0ms 16bit R/W 022DH

1.Konumsal komuta yanit olarak 1. gecikme filtresinin zaman sabitini ayarlayin.

2.Vc hedef hizi igin bir kare dalga komutu uygulandiginda, 1. gecikme filtresinin zaman sabitini asagidaki sekilde gosterildidi gibi ayarlayin.
PR223 Pozisyon Komutu Diizeltme Filtresi 0ms 16bit R/W 022FH

Konumsal komuta yanit olarak 1. gecikme filtresinin zaman sabitini ayarlayin.



PRSXX fass Haberlesme
Parametre Listesi Degeri
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR300 Hiz ayar igir_! d_ahili ve hariqi hiz 0 16bit RIW 0301H
kaynagi secimi parametresi
PR300 icin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu
1 Dabhili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)
2 Dabhili hiz komutu 1. ila 3. hiz(PR304-PR306)
3 Dahili hiz komutu 1. ila 8. hiz(PR304-PR311)
PR300 parametresi degeri “0” sifir diginda bir sayi olursa yukaridaki tabloda da yer aldigi gibi, hangi dahili hiz araliginda kullanilacaksa o
secilir, sonrasinda dijital girisler asagidaki tabloda yer alan kombinasyonlar ile tetiklenirse secilen dahili hiz aktif olur.
- 1. Dahili Hiz Segimi Girisi 2. Dahili Hiz Segimi Girisi 3. Dahili Hiz Segimi Girigi )
Ayar Degeri (Intspdf) ¥ (Intspdzg) s (Intspdg) § Segilen Hiz
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF . 2. Hiz
1 OFF ON Giris yok 3.Hiz
ON ON 4. Hiz
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF L 2. Hiz
2 OFF ON Girig yok 3.Hiz
ON ON Analog giris komutu
[PR300=1] ile ayni OFF 1.ile 4. Hiz
OFF OFF ON 5. Hiz
3 ON OFF ON 6. Hiz
OFF ON ON 7.Hiz
ON ON ON 8. Hiz
PR301 | Hiz komutu déniis yonii segimi [ 0 [ 16bit [ RIW [ 0303H
Ayar Degeri Hiz Degeri Hiz Giris Sinyali (VC-SIGN) Hiz Komutuna Bagli Yon
0 + - Pozitif Yonde
- - Negatif Yonde
1 @glem Yok OFF Pozitif Yénde
Islem Yok ON Negatif Yonde
PR302 | Hiz komutu girig kazanci [ 500 (/minyv | 16bit [ RIW [ 0305H

Fabrika ayarlarinda PR302 = 500(r/min)/V olarak ayarlanmistir, dolayisiyla analog giris kanalindan 6V giris oldugunda bu motorun 3000r/dak. ile doniis yapmasini
saglayacaktir.

Dikkat: Bu parametrenin daha buylk degerlere ayarlanmasi durumunda motorun hizi ile beraber olusabilecek salinimlara vb. dikkat ediniz. Ayrica servo siriicii analog
girisine +10V’dan fazla gerilim uygulamayiniz aksi durumda servo siriiciiniiz zarar gorebilir.

Hiz komutu girisinin doniig yoniiniin 0 16bit R/W 0307H
PR303 e A
degistirilmesi
Ayar Degeri Motor Dénlis Yonu
0 Standart [+ voltaj]l [+ yon]\ [- voltaj] [-ydn]
1 Terslenmis [+ voltaj] [-yon]\[- voltaj] [+ydn]

Hiz girisi bilgisi polaritesi ile bu parametredeki yapilan segimin polaritesi konusunda uyusmazlik oldugunda motor farkl tepkiler verebilir dogru secimleri/ayarlari ve
uygulanan gerilim polaritesi hakkinda seciminiz dogru olduguna eminseniz motor igin hareket gerceklestiriniz.

Dahili Hiz modunda kullanilabilecek, dahili hiz parametreleri agsagidaki tabloda yer aldigi gibidir;

Parametre Aciklama Birim Ayar Arahigi

PR304 1.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR305 2.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR306 3.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR307 4.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR308 5.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR309 6.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR310 7.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000

PR311 8.Dahili Hiz r/min -10000 ~ 10000
PR304 | 1.Hiz ayari 0 r/min 16bit R/W 0309H
PR305 2.Hiz ayari 0 r/min 16bit R/W 030BH
PR306 | 3.Hiz ayar 0 r/min 16bit R/W 030DH
PR307 4.Hiz ayan 0 r/min 16bit R/W 030FH
PR308 5.Hiz ayari 0 r/min 16bit R/W 0311H
PR309 | 6.Hiz ayari 0 r/min 16bit R/W 0313H
PR310 7.Hiz ayan 0 r/min 16bit R/W 0315H
PR311 8.Hiz ayan 0 r/min 16bit R/W 0317H
PR312 | Kalkig ivmesi (Hizlanma) zamani 100 Ms/(100r/min) 16bit R/W 0319H
PR313 Durma ivmesi (Yavaglama) zamani 100 Ms/(100r/min) 16bit R/W 031BH
PR314 gyI:?.” hizlanma ve yavaglama zaman oms 16bit RIW 031DH
Hizlanma ve Yavasglama sirelerinin gecis noktalarinda S Egri zamani ile gecislerin yumusak yada daha sert gegis durumu ayarlanabilir.
PR315 | Sifir hiz yakalama fonksiyonu [ 0 Hz [ 16bit [ RIW [ 031FH

1. Eger PR315 = O ise, sifir hiz yakalama fonksiyonu kullaniimaz. Bu durumda, motorun doénus hizi 10 rpm'den az olsa bile motorun, analog giris 1'den uygulanan
gerilime gore dondigu anlamina gelir. PR316'nin degeri ne olursa olsun motor calisir. Yani motorun dénus hizi, harici analog voltaj girisi tarafindan kontrol edilir.

2. PR315 = 1 ise ve sifir hiz giris sinyali ayni anda mevcutsa, sifir hiz yakalama islevi ¢alisir. Bu, motorun hizi ne olursa olsun servo agik durumda dénmeyi durduracagi
ve PR316'nin degeri ne olursa olsun motorun dénmeyi durduracagi anlamina gelir.

3. Eger PR315 = 2 ise, sifir hiz yakalama fonksiyonu PR316 degerine aittir. Gergcek hiz PR316 degerinden duslikse, motor servo agik durumdayken dénmeyi
durduracaktir. 0.1 Hz Birim, 0-3 araliginda deger alabilir. Servo Surici ¢ikislarina atanabilen ZEROSPEED fonksiyonu ile stricu dijital ¢ikislarindan bu parametreye
bagli ¢cikis alinabilir.

PR316 | Sifir hiz yakalama seviyesi [ 30 r/min [ 16bit [ RIW [ 0321H
Analog hiz degeri, hiz sifir yakalama seviyesi kurulumundan diisiik oldugunda, gergek hiz 0'a ayarlanacaktir. Birim r/min’dir.
PR317 | Tork komut kaynagi segimi [ 0 [ 16hit [ RIW [ 0323H
Ayar Degeri Tork Bilgisi Girisi Hiz Limit Girigi

0 Analog Girig 3 Parametre Degeri (PR321)

1 Analog Giris 3 Hiz Limiti icin Analog Giris 1

2 Parametre Degeri (PR322) Parametre Degeri (PR321)

3 Analog Girig 3 Hiz Limiti 0




PR318 | Tork komutu ydnii segimi [ 0 [ 16bit [ RIW [ 0325H
Ayar Degeri Aciklama
0 Tork Bilgisi igin uygulanan voltaj ile motorun dénls yonu belirlenir. Eger Tork sinyali
“+” polaritede ise donus bir yonde, “-“ polaritede ise motor diger yonde donecektir.
Eger PR318 igerisindeki deger “1” ise bu durumda motorun dénus yoni igin, TC-
1 SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun dénis yonu belirlenir.

Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif yonde
donls gerceklesecektir.

PR319 [ Tork komut girig kazanci [ 30/ 0.1v/100% | 16hit [ RIW [ 0327H
PR320 | Tork komutu girisi tersleme | 0 | 16bit | RIW | 0329H
Ayar Degeri Motor Cikis Torku Yoéni
0 Terslenmez [+ voltaj]l— [+ yon] [- voltaj— [-yon]
1 Terslenir [+ voltaj]—® [- yon] [- voltaj]— [+yon]
PR321 [ 1.Hiz limit degeri [ 0 r/min [ 16bit [ RIW [ 032BH

Tork kontrol modunda, kullanilan hiz sinirini ayarlandidi parametredir. Tork kontroli sirasinda bu parametre ile ayarlanan hiz limiti agilamaz.

PR322 | Tork limit degeri (Tork modu) [ 0% [ 16bit [ RIW 032DH
Tork kontrol modunda, tork limitinin ayarlandigi parametredir.
PR324 | Motorun maksimum déniis hizi 0 r/min [ 16hit [ RIW [ 0331H
Motorun maksimum dénme hizinin ayarlandigi parametredir.
PR328 | SynchroNo.us Parametre Ayari [ 0 [ 16bit | RW | 0339H
PR4XX Fab.
Parametre Listesi | Degeri ‘ JELEERITO
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR400 Dijital Giris SI1 0x3 16bit R/IW 0401H
PR401 Dijital Girig SI2 0 16bit R/W 0403H
PR402 Dijital Girig SI3 0 16bit R/W 0405H
PR403 Dijital Giris SI4 0 16bit R/IW 0407H
Parametre Aciklama Aciklama Fabrika Degeri
PR400 Girig Segimi SI1 Dijital Giris 1 3
PR401 Giris Secimi SI2 Dijital Girig 2 0
PR402 Giris Segimi SI3 Dijital Girig 3 0
PR403 Giris Segimi SI4 Dijital Giris 4 0
COM_SI Dijital girisler igin ortak baglanti terminali Dijital Girigler icin ortak terminal
Ayar Degeri
Sinyal Ismi Sembol Normalde Normalde
Acik kapali
Gegersiz - 00h -
Pozitif yonde asiri hareket inhibisyonu POT 01lh 81h
Negatif yonde asiri hareket inhibisyonu NOT 02h 82h
Servo-ON girisi SRV-ON 03h 83h
Alarm temizle girisi A-CLR 04h Do not setup
Kontrol modu anahtarlama girisi C-MODE 05h 85h
Kazang anahtarlama girisi GAIN 06h 86h
Deviation counter clear input CL 07h Do not setup
Command pulse inhibition input INH 08h 88h
Elektronik disli anahtarlama girisi 1 DIV1 0Ch 8Ch
Elektronik disli anahtarlama girisi 2 DIV2 0Dh 8Dh
Selection 1 input of internal command speed INTSPD1 OEh 8Eh
Selection 2 input of internal command speed INTSPD2 OFh 8Fh
Selection 3 input of internal command speed INTSPD3 10h 90h
Speed zero clamp input ZEROSPD 11h 91h
Speed command sign input VC-SIGN 12h 92h
Torque command sign input TC-SIGN 13h 93h
Forced alarm input E-STOP 14h 94h
Inertia ratio switching J-SEL 15h 95h
PR410 Dijital Cikis SO1 1 16bit R/W 0415H
PR411 Dijital Cikis SO2 2 16bit R/W 0417H
PR412 Dijital Cikis SO3 4 16bit R/IW 0419H
Parametre Aciklama Aciklama Fabrika Degeri
PR410 Cikis Secimi SO1 Dijital Cikis 1 01h
PR411 Cikis Secimi SO2 Dijital Cikis 2 02h
PR412 Cikis Secimi SO3 Dijital Cikis 3 04h
COM_so Dijital gikiglar igin ortak baglanti - pyio) e slar igin ortak terminal
terminali
Sinyal Ismi Sembol Ayar Degeri
Gegersiz - 00h
Alarm gikisi Alm 0lh
Servo-Hazir gikisi S-RDY 02h
Fren Birakma Sinyali BRK-OFF 03h
Pozisyon ulasti ¢iktisi INP 04h
At-Speed AT-SPPED 05h
Hiza ulasti ¢ikisi AT-SPPED 05h
Sifir Hiz algilama c¢ikisi ZSP 07h
Hiz cakigmasi Gikisl V-COIN 08h
Positional command ON/OFF output P-CMD 0Bh
Speed command ON/OFF output V-CMD OFh
Servo enabled output SEV-ST 12h
Pozitif limit aktif POT-OUT 15h
Negatif limit aktif NOT-OUT 16h
PR431 Pozisyon tamamlandi/ulasti araligi 10 16bit RIW 043FEH

Pozisyon tamamlandi araliginin ayarlandigi (INP1) cikisi icin kullanilan parametredir.



PR432 Pozisyon tamamlandi ¢ikis ayari 0 16bit R/W 0441H
Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) gikisl icin kosul belirlenir.

Ayar degeri Pozisyon tamamlandi gikisl icin alabilecek kosullar
0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kiglik oldugunda sinyal agilr.
1 Pozisyon tamamlandi komutu olugtugunda ve konum sapmasi PR431 [konumlandirma tam araligi]'ndan kuglk oldugunda sinyal
acihr.
2 Pozisyon tamamlandi komutu olustugunda , sifir hiz algilama sinyali ACIK oldugunda ve konum sapmasi PR431'den

[konumlandirma tam araligi] daha kiigciik oldugunda sinyal agilacaktir.

Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431'den [konumlandirma tam araligi] daha kiiguk oldugunda sinyal agilir.
3 Ardindan bir sonraki konum komutu girilene kadar “ACIK” durumlarinda kalir. Ardindan, ON durumu, PR433 INP tutma siresi

gecgene kadar korunur. Tutma siiresinden sonra, gelen konumsal komuta veya konumsal sapmanin durumuna goére INP gikisi

agllacak/kapatilacaktir.

PR433 INP tutma zamani 0 ms 16bit R/W 0443H
Ayar Degeri Konumlandirma sinyali tamamlandi durumu
0 Tutma suresi, bir sonraki konumsal komut alinana kadar ACIK durumda tutularak kesinlikle
korunur.
1-30000 “Acik” durumu, kurulum siresi (ms) icin korunur, ancak tutma siresi sirasinda pozisyon

komutu alindiginda “Kapali” durumuna geger.
* Pozisyon Tamamlandi/Ulasti Cikisi INP hakkinda daha detayl bilgiye “Pozisyon Tamamlandi/Ulasgti Cikisi (INP)” baslhig altinda ulasabilirsiniz.

PR434 Sifir-hiz 50 r/min 16bit R/W 0445H
Déndirme hizina bagh (r/dak), sifir hiz algilama ¢ikis sinyalinin aktif olma durumunun belirlendigi parametredir. (ZSP veya TCL).

Motor hizi bu parametrenin kurulumunun altina distigunde sifir hiz algilama sinyali “ZSP” gikisi aktif olacaktir. PR434 parametresi ile sifir hiz gikisi, motorun donis
yoéniinden bagimsiz olarak hem pozitif hem de negatif yon icin gegerlidir. 10[r/dak] histerezisi mevcuttur.

PR435 Hiz denkligi cikigi 50 r/min 16bit R/W 0447H
Hiz cakismasi (V-COIN) cikis algilama zamanlamasini ayarlayin. Hiz komutu ile motor hizi arasindaki fark, bu parametre tarafindan belirtilen hiza esit veya daha kiigik
oldugunda hiz ¢akismasini (V-COIN) ¢ikarin. Hiz cakismasi algilamasi 10 dev/dak histerezis ile iligkili oldugundan, gergek algilama araligi asagida gosterildigi gibidir.
Hiz gakisma gikisi KAPALI -> ACIK zamanlama (PR435 -10) dev/dak
Hiz cakisma ¢ikisi ACIK -> KAPALI zamanlamasi (PR435 +10) dev/dak

PR436 Hizli varig (AT-SPEED) 1000 r/min 16bit R/IW 0449H
Hiz varis ¢ikisinin (AT-SPEED) algilama zamanlamasini ayarlandigi parametredir.

Motor hizi bu kurulum degerini astiginda, hiza ulagsma ¢ikisi aktif olur (AT-SPEED) Algilama, 10r/dak histerezis ile iligkilidir.

PR437 Durma eylemi sirasinda mekanik fren tepkisi/hareketi 0ms 16bit R/W 044BH
Motor freninin gecikme siresinin ayarlandigi parametredir.
PR438 Mekanik fren gecikme siiresi 0ms 16bit R/W 044DH
Mekanik fren baslatma gecikme siiresi ayaridir.
PR439 Fren birakma hizi ayari 30 ms 16bit R/W 044FH
Servo siliriici kapaliyken, ddnme hizi bu ayar dederinden daha disik oldugunda ve mekanik fren baslatma gecikme siresi geldidinde, freni devreye alacaktir.
PR5XX Fab.
Parametre Grubu Degeri FEEDAEETE
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR500 2.Bir motor devri basina puls adedi girigi 10000 32bit R/W 0500H - 0501H
Motor milinin tek dénustine karsilik gelen puls miktarinin ayarlandigr parametredir.
10 sinyali ile 1. PR008 veya 2. PR500'i segilebilir.
1) PR500 # 0 ise, anlik donls = puls adedi / PR500
2) PR500 = 0 ise PR501 2. Elektronik disli garpan PR502 elektronik disli bélen gegerli olacaktir.
PR501 2.Elektronik digli gcarpani 1 32bit R/W 0502H - 0503H
PR502 2.Elektronik digli boleni 1 32bit R/W 0504H - 0505H
PR506 Servo kapanma sirasi 0 16bit R/W 050DH
Yavaglama sirasinda ve durmadan sonra, servo-off'tan sonra durumu belirtin
Ayar Degeri Servo durma modu
0 Servo-devre disi birakma sinyali aktif oldugunda, hiz Pr4.39'dan daha az distiikten sonra servo-devre disi birakma
1 Servo-devre disi birakma sinyali aktif oldugunda, hiz Pr4.39'dan daha az distiikten sonra servo-devre disi birakma
PR508 Ana gii¢ kapali oldugunda, diisiik voltaj davranisi 1 16bit R/W 0513H

PR509 (Ana gug¢ kapal algilama siresi) kurulumu icin temel kapatma devam ederken Err0d0 (ana gui¢ duslik voltaj korumasi) fonksiyonunun etkinlestirilip,
etkinlestiriimeyecegini segebilirsiniz.

Ayar Degeri Diisiik Gerilim Korumasinin Eylemi
0 Servo-On sirasinda ana gu¢ kapatildiginda, Err0d.0 tetiklenmez ve Surtici Servo “OFF” konumuna geger. Suriici, ana glicin yeniden
baslatiimasindan sonra tekrar Servo “ON” durumuna ddner.
1 Servo agilma sirasinda ana gli¢ kapatildiginda, Surtict Err0d.0 nedeniyle hata verecektir.

Dikkat: Err0d.0 (Ana gui¢ dislik voltaj korumasi), PR509 kurulumu uzun oldugunda ve ana donistiriciinin P-N voltaji, PR508 kurulumundan bagimsiz olarak ana gli¢
kapatmasini algilamadan énce belirtilen degerin altina dustiginde tetiklenir.
PR509 Ana gii¢ algilama siiresi 70 ms 16bit R/W 0513H
70 ile 200 arasinda bir deger verilebilen bu parametre, ana gii¢ surekli olarak kapali tutulurken kapanmay: algilamak igin siireyi ayarlayabilir, bu parametre degeri
2000'e ayarlandiginda ana gii¢ kapatma algilamasi gegersizdir. Birim ms’dir.
PR510 Dinamik frenleme modu 0 16bit R/W 0515H
Bu parametre; 0 ile 2 degerleri arasinda ayarlanabilir.
“0” Dinamik frenleme hem normal hem de anormal kosullarda gecerlidir.
“1” Dinamik frenleme normal durumda gegerlidir.
“2” Dinamik frenleme hem normal hem de anormal kosullarda gecgersizdir.
PR511 Acil durdurma torku 0% 16bit R/W 0517H
Acil durdurmada tork limitinin ayarlandigi parametredir. 0-500 arasi birimi %’dir. Kurulum degeri 0 oldugunda Normal ¢alisma igin tork limiti uygulanir.
Asin yiik diizeyi
Asiri yUk seviyesini ayarlayabilirsiniz. Bu deger 0
olarak ayarlandiginda asiri yiik seviyesi %115 olur.
Bunu Normal galisma esnasinda “0” olarak kullanin,
diger degeri yalnizca bu asin yik seviyesini
duslrmeniz gerektiginde ayarlayin. Bu parametrenin
kurulum degeri, motor degerinin %115'i ile sinirhdir.
Birim “%” arali§i ise 0-115 arasindadir.
Asin hiz seviyesi
Motor hizi bu paramtre degerini agarsa, Err1A.0 [agir
PR513 hiz korumasi] hatasi alinir. Asiri hiz seviyesi, 0 0 r/min 16bit R/W 051BH
degerine ayarlayarak motor maks. hizinin 1,2 kati
olur.
Dijital girisler icin okuma filtresi
PR515 Dijital filtreleme degeridir; bu degerin yiiksek olmasi
dijital giriglerin okumasini geciktirir. 0-255 arasi deger
verilebilen bu parametrenin birimi 0.1ms’dir.

PR512 0% 16bit R/W 0519H

0Oms 16bit R/W 051FH



PR517 Sayac Sifirlama girisi 3 16bit R/W 0523H
Sayag temizleme giris sinyalinin temizleme kosullarini ayarlama

Ayar Degeri Kondisyonu sil
0/2/4 Gegersiz
1 Devamli sil
3 Sadece bir defa temizle
PR520 Pozisyon birimi se¢im ayari 2 16bit R/W 0529H
Konumlandirma tam ve asiri konumsal sapma araligini belirlemek i¢in birimin belirtildigi parametredir.
Ayar Degeri Birim
0 Enkoder birimi
1 Komut birimi
2 10000 puls/dénis
PR521 Tork limit segimi 0 16bit R/W 052BH
Tork sinirlama ydntemini ayarlayin;
Ayar Degeri Limit Degeri
0 PRO0.13
1 PR5.22
2 TL-SEL off PR0.13
TL-SEL on PR5.22
5 PRO0.13 Pozitif tork limiti / PR5.22 Negatif tork limiti
PR522 2.Tork limit segimi 300 % 16bit R/W 052DH

Motor tork ¢ikisinin 2. limit degerini ayarlayin. Parametrenin degeri, gecgerli motorun maksimum torku ile sinirhdir.
0-500 arahiginda deger girisi yapilabilir. Birim “%”

PR523 Pozitif tork’a ulasildi 0% 16bit R/W 052FH
1.Varsayilan ayar 0'dir, eder tork geri beslemesi, nominal torkun %95'inden biylkse, TCL sinyali ¢ikisi alinir.
2.Tork geri beslemesi, kullanici ayar degerinden buylkse, TCL sinyalini ¢ikis vermez. 0-300 araliginda “%”

PR524 Negatif tork’a ulasildi 0% 16bit R/W 0531H
1.Varsayilan ayar 0'dir, eder tork geri beslemesi, nominal torkun %95'inden biylkse, TCL sinyali ¢ikisi alinir.
2.Tork geri beslemesi, kullanici ayar degerinden buylkse, TCL sinyalini ¢cikis vermez. 0-300 araliginda “%”

PR528 Led bilgi durumu 1 16bit R/W 0539H
Gug acildiktan sonra ilk durumda 6n panel LED'inde (7-segment) gértintiilenecek veri tiriinu segebilirsiniz.
Ayar Degeri icerigi DAeéa;rri icerigi Ayar Degeri igerigi

0 Pozisyon sapmasi 10 1/0 sinyal durumu 27 Gerilim PN genelinde [V]
1 Motor hizi 11 Analog giris degeri 28 Yazilim versiyonu
2 Pozisyon hizi 12 Hata faktori ve gegmis referansi 29 Sdrici seri numarasi
3 Hiz kontrol komutu 16 Atalet orani 30 Motor seri numarasi
4 Tork komutu 17 Motor ¢alisma faktori 31 Toplam calisma siresi
5 Toplam puls miktari geri bildirimi 23 Eksen adresi iletisimi 33 Sicaklik bilgileri
6 Puls Toplami 24 Enkoder pozisyon sapmasi 36 Guvenlik durumu ekrani
9 Kontrol Modu

PR532 Maksimum girig frekansi 0 kHz 16bit R/W 0541H

Maksimum giris frekansinin ayarlandigi parametredir. 0-4000 araliinda deger girisi yapilabilir. Birim “kHz”'dir. Tanimlanan degeri asan maksimum frekans degerinde
cihaz ERR1B0 hatasini verecektir.

PR535 Tus takimi kilitleme 0 16bit R/W 0547H
Ayar Degeri Aciklama
0 Tus takimi aktif
1 Tus takimi
PR536 Grup 7 parametrelerini agma parolasi 0 16bit R/W 0549H
Ayar Degeri Aciklama
0 Grup 7 parametreleri kapali
102 Grup 7 parametreleri agik
PREXX A, Haberlesme
Parametre Grubu Degeri
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
JOG deneme sirasinda tork miktari .
PR603 (Tork kontrol sirasinda kullaniimaktadir). Birim “%”, 0-100 arasi ayarlanabilir. 0% 16bit RIW 0607H
PR604 JOG Hizi (rpm) 300 r/min 16bit R/W 0609H
PR605 Pozisyon icin 3. Kazang gecerlilik siiresi 0ms 16bit R/W 060BH
PR606 Pozisyon igin 3.kazang g¢arpani (Birim: 100%, aralik 0-1000°dir) 100 % 16bit R/W 060DH
PR607 Tork komutu ek degeri ( Birim: %, aralik : -100~100 ) 0% 16bit R/W 060FH
PR608 Pozitif tork kompanzasyonu degeri (Birim: %, aralik: -100~100) 0% 16bit R/W 0611H
PR609 Negatif kompanzasyonu degeri (Birim:%, aralik: -100~100) 0% 16bit R/W 0613H
Bu U¢ parametre, ileri beslemeli tork uygulamsinda direct tork gikigina aktarmaktadir.
PR613 | 2. Atalet orani [ 0% ] 16hit [ rRw ] 061BH
2. atalet oranini ayarlandigi paramtredir, motor oraninin rotoruna karsi yiik atalet oranini ayarlayabilirsiniz. PR613= ( yiik ataleti / rotor ataleti ) * 100 [%]
PR614 | Alarmda acil durdurma siiresi [ 200ms | 16bit [ R/W [ 061DH
Bir alarm durumunda acil durdurmanin tamamlanmasi igin izin verilen sireyi girisi yapilir, bu sirenin asilmasi servo sistemi alarm durumuna gegirir.
PR620 [ Deneme igin galisma mesafesi [ 10rev ] 16bit [ rRwW ] 0629H
Pozisyon kontrol modunda her defasinda uygulanacak JOG mesafesi
PR621 Deneme bekleme siiresi 100 ms 16bit R/W 062BH
PR622 Deneme sirasindaki 1 puls siiresi 5 16bit R/W 062DH
PR625 Deneme igin kalkig ivmesi 100 ms 16bit R/W 0633H
PR663 Mutlak kontrol igin iist sinir degeri 0 16bit R/W 067FH

PR015=2 oldugunda: Mutlak pozisyon déndiirme modu,enkoder mutlak enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kaliciligi desteklenir.
Esas olarak, yuk hareket araliginin sinirli olmadigi ve motor tek yonli devir sayisinin 0~(PR663+1)'den az oldugu senaryoya uygulanabilir.




PR800

PR801

PR802

PR806
PR807
PR808
PR809

PR810

PR811
PR812
PR813
PR814
PR815
PR816
PR817
PR818
PR819
PR820
PR821

PR822
PR823

PR826

PR839
PR840
PR841
PR842
PR843
PR844
PR845

PR8 Parametre Grubu

PR kontrol ayarlari

PR path hareket no

Kontrol register

Yazilim ile pozitif limit H
Yazilim ile pozitif limit L
Yazilim ile negatif limit H
Yazilim ile negatif limit L

Homing metod

Homing pozisyon H
Homing pozisyon L
Homing stop pozisyon H
Homing stop pozsiyon L
Homing yiiksek hiz
Homing diigiik hiz
Homing hizlanma ivmesi

PR-Mod Parametreleri

Aciklama
PR-Modu kontrol fonksiyonu
Bit0: 0: CTRG
1: CTRG

Bitl: 0:yazihm limiti gegersiz

1: yazilim limiti gegerli

Bit2: 0: gl¢ acildiktan sonra homing pasif

Bit3:

1: gu¢ agildiktan sonra homing aktif
0: Mutlak kodlayici islevi gegersiz
1:Mutlak kodlayici islevi gegerli

16 adet path hareket adedi

0x1

0x20
0x21
0x40
0x00
0x10
0x20

P yolu hareketi (Yazma)

Hedef arama (Yazma)

Mevcut konumu ana konum olarak ayarla (Yazma)
e-stop (Yazma)

Pozisyon tamamlandi, yeni bilgi alinabilir (Okuma)
Calisma durumu (Okuma)

Pozisyonlama aktif (Mesgul) (Okuma)

Bit0: Homing Y&nu

0: Negatif yon

1: Pozitif yon

Bit1: Homing yapildiktan sonra ayarlanan konuma gidip
gitmeme karari

0: Hayir

1. Evet

Bit2-7:
0:

: Homing switch algilama ile homing

: Z sinyali algilamali homing

: Tork algilamali homing

: Mevcut konumu homing konumu olarak ayarla

00 WN =

Bit8:

o

Homing modu
Limit switch algilamali homing

: Z sinyali algilamadan homing islemi
. Z sinyali ile homing gerceklestir

Homing yavaslama ivmesi

Tork algilamasi sirasinda homing tutma zamani
Tork algilamasi sirasinda homing tork degeri
Homing sirasinda list gegit mesafesi ayari
Pozisyon limit aktif oldugunda e-stop icin
yavaslama degeri

e-stop igin yavaslama degeri

0: Kullanilmiyor CTRG sinyal tetiklemesi ile

1: Homing sonrasi gegerli

2: Homing islemi olmadan gecerli

PR826 = 1 veya 2 oldugunda IO tetikleme kombinasyonu
devreye girer. ADDO.....ADD3 kombinasyonu siricu PR

modda oldugunda asagidaki tetikleme kombinasyonlari ile

10 tetikleme kombinasyonu modlari

JOG hizi

JOG hizlanma ivmesi
JOG yavaslama ivmesi
Pozisyon komutu H
Pozisyon komutu L
Motor pozisyon H
Motor pozisyon L

kullanilabilir.

ADD3 ADD2 ADD1 ADDO Path
OFF OFF OFF OFF Yok
OFF OFF OFF ON Path 1
OFF OFF ON OFF Path 2
OFF OFF ON ON Path 3
OFF ON OFF OFF Path 4
OFF ON OFF ON Path 5
OFF ON ON OFF Path 6
OFF ON ON ON Path 7
ON OFF OFF OFF Path 8
ON OFF OFF ON Path 9
ON OFF ON OFF Path 10
ON OFF ON ON Path 11
ON ON OFF OFF Path 12
ON ON OFF ON Path 13
ON ON ON OFF Path 14
ON ON ON ON Path 15

Modbus Adresi

0x6000

0x6001

0x6002

0x6006
0x6007
0x6008
0x6009

0x600A

0x600B
0x600C
0x600D
0x600E
0x600F
0x6010
0x6011
0x6012
0x6013
0x6014
0x6015

0x6016
0x6017

0x601A

0x6027
0x6028
0x6029
0x602A
0x602B
0x602C
0x602D



PR9 Parametre Grubu Aciklama Modbus Adresi
PathO Hareket modu

Bit0-3: Calisma Tipi
0 Pasif
1 Pozisyon modu
2 Hiz modu
3 Homing modu
4 Stop

Bit4: Interrupt
0 Interrupt kullaniimiyor
1 Interrupt aktif

PR900 Path0 Mod Bit5: Overlap 0x6200

0 Overlap kullaniimiyor
1 Overlap aktif

Bit6-7:
0 Absolute pozisyon
1 Komuta goére
2 Motor komutuna goére
Bit8-13:
0-15 ilgili path yoluna atla
Bitl4: Jump
0 jump pasif
1 jump aktif
PR901 = PathO pozisyon H 0x6201
PR902 @ PathO pozisyon L 0x6202
PR903 = Path0 hiz Birim:rpm 0x6203
PR904 = Path0 kalkis ivmesi ms/1000rpm 0x6204
PR905 = PathO durmaivmesi ms/1000rpm 0x6205
PR906 = Path0 durma zamani Path arasi bekleme zamani 0x6206

Siiriicli operasyon ekrani igin segilebilecek gostergeler asagidaki tabloda yer almaktadir;

Menii adi Aciklama Ekranda goriinen Birim XY harfle\ll'?:llﬂl::;:?:tilfadelerdir)
dOOuE Pozisyon sapmasi dOOuE puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
d01SP Motor hizi do1sP r/min “r xxxx”
d02cS Pozisyon modunda, hiz degeri do2Cs r/min “r xxxx”
d03cu Hiz modunda, hiz degeri do3Cu r/min “r xxxx”

dO4tr Tork geri dénls degeri do4tr % “r Xxxx”
do5nP Toplam puls geri bildirim do5nP Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
d06¢cP Toplam puls do6CP Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
do7 Maksimum tork geri bildirimi do7 / “XXXX”
dO8FP Puls sinyali frekans degeri dOo8FP Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
Pozisyon “PoScn”
Hiz "SPdcn”
do9cn Kontrol modu doocCn / Tork "trqen”
Birlesik mod "cnt”
d10lo 1/0 sinyal durumu d10 lo / /
d12Er Hata faktori ve gegmis referansi d12Er / “Er xxx”
d13rn / d13rn / “m xxx”
di14r9 Rejeneratif guc faktord d14r9 % “rg xxx”
di5 oL Asiri ylk faktori d150L % “oL xxx”
d16Jr Atalet orani d16Jr % “J xxx”
d18ic G/C sinyallerindeki degisiklik sayisi d18ic / “n xxx”
d20Ab Mutlak enkoder verisi d20Ab Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
d21AE Mutlak harici 6lgek konumu d21AE Puls Low “L xxxx” High”H xxxx”
d22rE Enkoder/harici 6lgek iletisim hatasi monitori sayisi d22rE zaman “n xxx”
d23id Haberlesme ekseni adresi d23id / “id xxx” “Fr xxx”
d24PE / d24PE Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
d25PF / d25PF Puls Low “L xxxx” High kisim "H xxxx”
d26hy / d26hy Puls Low “L xxxx” High "H xxxx”
d27 Pn PN boyunca voltaj [V] d27Pn \% “u xxx”
d28 No. Yazilim versiyonu d28No. / “d xxx” “F xxx” “P xxx”
d29AS / d29AS / “n xxx”
d30NS Motor seri numarasi d30sE / Low “L xxxx” High "H xxxx”
d31tE Birikmis calisma suresi d31tE / Low “L xxxx” High "H xxxx”
d32Au Otomatik motor tanimlama d32Au / “r xxx”
d33At Siriicu sicakligi d33At °C “th xxx”

d35 SF / d35SF / “XXXXXX”



Yardimci fonksiyonlar
Fonksiyonlara erismek igin 6nce SET tusuna basiniz, MODE tusu ile “AFXXX” operasyon menistUne erisiniz ilgili parametre grubu segimi sonrasi asagidaki tabloda yer
alan yonergeleri uygulayiniz;

isim Ozellik Ekran gosterimi Operasyon akisi

AFjog Jog yapma AFjog og modu kullanimi (motoru belirlenen hizda déndirme)” baghgina bknz.
j j “J du kull belirl hizda déndi ” bashgina bk

. Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Inl -". gorinduginde, A digmesine
Parametrelerin fab. W R, :
AFInl AFInl basili tutunuz sonrasinda ekranda “FiniSh” ifadesi gériindigiinde islem tamamlanmis olur. Bu
ayarina alinmasi h PR, .
islemden sonra AFrst ile slirlict yeniden baslatilir.
Fonksiyona girig igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “unL -” gériindiiginde, A digmesine
basil tutunuz ekranda “FiniSh” ifadesi goriindiiglinde 6n panel kilidi acilmis olur.
Fonksiyona girig igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Acl -” gériindiginde, A digmesine
basil tutunuz ekranda “FiniSh” ifadesi goriindiiglinde alarm silinmis olur.
A1 otomatik ofset Fonksiyona girig igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF1 -” gériindiigiinde, Atusuna
AFoF1 ayari AFoF1 basiniz, ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” goériindiigiinde, gerekli
dlizeltme tamamlanmis olur.
A2 otomatik ofset Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF2 -” goériindiigiinde, Atusuna
AFoF2 ayari AFoF2 basiniz, ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gériindiiglinde, gerekli
dlizeltme tamamlanmis olur.
A3 otomatik ofset Fonksiyona giris igin 6nce §ET tusuna basiniz ekranda “oF3 gﬁrﬁngﬂgﬁngelnuwna i
AFoF3 ayari AFoF3 basiniz, ekranda “Start”, gésterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gériinduginde, gerekli
dizeltme tamamlanmis olur.
Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “Enc -” goériindiigiinde, Atusuna

On panel kilidinin
aclimasi

AFAcL Alarm silme AFAcL

AFunL AFunL

AFEnc Mptor AGIS.I AFEnc basiniz, ekranda “Start”, gésterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gériinduginde, gerekli
diizeltmesi o
dizeltme tamamlanmis olur.
Fonksiyona giris igin dnce SET tusuna basiniz, display “G---" oldugunda énce Bk tusuna
Atalet orani T
AF_GL o himlama AF_GL basiniz, ekranda “StUon” gériindiikten sonra, “4” tusuna basiniz, motor calismaya baslar,
atalet orani ayarlanir. islem tamamlanir, ekranda “G xxx” ile ayarlanan atalet orani gésterilir.
Sdricuyl yeniden Fonksiyona giris icin 8nce SET tusuna basiniz, display “rSt -” ifadesi gériindiigiinde A
AFrSt AFrSt w s SRR O .
baslatma tusuna basili tutunuz ekranda “StArt” ifadesi gériindiigiinde islem tamamlanmis olur.

Parametreleri kaydetme adimlari;

1. M butonuna basilarak “EESet” parametresi bulunur;

2. Yazma modu iglemine girmek igin SET tusuna basin;

3. A tusunu basil tutun, ekran LED'i "EP -" den "EP--" ye d6nusturiin, sonra "EP---" olur, sonunda "StArt" olur, EEPROM yazma igleminin basladigini belirtti;
4. "Error", yazmanin basarisiz oldugu anlamina gelirken, "Finish" yazinin basarili oldugunu gésterir; islemi tekrarlamak icin 3. ve 4. adimlari izleyin; birkag kez
tekrarlanmasi hala basarisiz olursa siirlicii hasar gorebilir. Stirlicliniin onarilmasi gerekiyor.

5. Yazma basarili olursa slriiciiniin kapanmasi ve yeniden baslatilmasi gerekir.

Fabrika ayarlarina geri dondiirme
“Yardimci fonksiyonlar” bagligi altinda bulunan “AFInl” islemi ilk adimda gergeklestirilir. ikinci adimda ise “AFrSt” islemi yapilir. Servo siiriici parametreleri fabrika
ayarlarina donddriimis ve yeniden baslatiimig olur.



GALISMA MODLARI

Mod Parametre Aciklama
Pozisyon Modu PRO01=0 P92|syon kontrqlg_, puls kaynagi cihaz dan gelen puls komutuna gére veya servo surticideki komut setine
gbre gergeklestirilir.
Hiz Modu PR001=1 Servo surlcude ayarlanan hiz komutuna gére gergeklestirilir.
Tork Modu PR001=2 Servo slrlcude ayarlanan komuta gore gergeklestirilir.
1. Mod: Pozisyon Modu _ A . - —
2. Mod: Hiz Modu PR001=3 Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) tGzerinden degistirilir.
1. Mod: Pozisyon Modu _ VI - - O
2 Mod: Tork Modu PR001=4 Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) Gzerinden degistirilir.
1. Mod: Hiz Modu _ Lo - . L
2 Mod: Tork Modu PR001=5 Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) Gzerinden degistirilir.
PR-Modu PR001=6 Puls ile kullanim sirasinda homing, dahili pozisyon gibi modlarin kullanimi igin kullanilir.

Calisma modunu degistirme adimi;

1. Servo slrlcude gerekli parametreden ¢alisma modunu degistirin,

2. Parametre kaydetme islemini daha 6ncede belirtildigi gibi yapiniz,

3. Islem tamamlandiktan sonra yeni galisma modunun aktif olmasi igin servo siriiciiniin enerjisini kapatip, aginiz.

JOG MODU KULLANIMI (MOTORU BELIRLENEN HIZDA DONDURME)

Ekran galisma durumunda “S  0” ekraninda iken “SET” butonuna basilir. Sonrasinda agilan meni agacinda gezinmek igin “MODE” tusuna basilir ve “AFJog”
parametresi bulunarak “SET” tusuna basilir. Ekranda “Jog -“ gorildUikten sonra “<«” tusuna basilir ve ekranda “SrUon” yazisi gorulir. Yukari “A” tusuna basinca bir
yonde, asagdi “¥” tusuna basinca bir yonde PR604 parametresinde belirlenen hizda motor dénmeye baslar. Meniiden ¢ikis yapilabilmesi igin “SET” tusuna basilir.
PR839 Jog igin hiz referansi giris parametresidir.



PULS / POZISYON GALISMA MODU

| No ‘ Parametre isim Girig Deger Birim
1 PROO1 Kontrol modu / 0 /
2 PR0O06 Puls donus yonl 0 -
4 PR0O08 Servo motorun 1 tam turu igin giris yapilan puls degeri / 10000 Puls
5 PR009 1. Elektronik disli carpan degeri / 1 -
6 PRO10 Elektronik disli bélen degeri / 1 -

PRO008 parametresi ile motorun 1 turunun kag puls olmasi gerektigi belirtilir ve eger bu parametrenin icerisine “0” sayisi girilmis ise bu durumda servo sirlicu
Pr009 ve Pr0.10 parametreleri icerisinde yer alan garpan/bdlen dederlerini referans alir.

7 PR222 Pozisyon yumusatma filtresi / Kullanici tanimli 0.1ms
Pozisyon yumusatma filtresi, pozisyonlamanin daha yumusak ve motor dénlisiinii daha kararli hale getirebilir.
Hiz Pozisyon Komutu (filtreden 6nce)
r/min Pozisyon Komutu (filtreden sonra .\ o degisikliginde bekleme zamani
T S
Vex0.632" b----4 ‘. _/)iuisyon yumusatma filtresi
+ ayar zamani [ms]
(Pr2.22 x 0.1 ms)
Vcx0.368 1 ----- V / """""""" -
- M [ ! Zaman
A ———
8 PR223 Pozisyon FIR filtresi / Kullanici tanimli 0.1ms
“l? Pozisyon Komutu (filtreden 6nce)
r/min Pozisyon Komutu (filtreden sonra »
Filtre zamani
Ve
Pozisyon yumusatma filtresi
+ ayar zamani [ms;
1 (Pr2.23 x 0.1 ms)
| , 1 «=—=| | Zaman
(Ot - e
9 PR312 Hizlanma ivmesi zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
10 PR313 Yavaslama ivmesi zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
11 PR314 S-Egri hizlanma ve yavaslama zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
12 PR400 SI1 Dijital girisi Srv_on(AKktif) Hex:0003 /

Not: Elektronik disli ayarlari yapilmasi sirasinda dikkat edilmesi gerekenler;
PR008 parametresi ile motorun 1 turunun kag puls olmasi gerektigi belirtilir ve eger bu parametrenin icerisine “0” sayisi girilmis ise bu durumda servo siiriici PR009 ve
PRO010 parametreleri igerisinde yer alan ¢arpan/bdlen degerlerini referans alir.

islem Adimlar

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Siriicl aktif sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

3. Siirlict besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo siriiclyl enerjilendiriniz.

4. Servo Siriicl parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo sirlicu enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo siriiclyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve ardindan servo surticl puls sinyalini beklemeye baslar.
6. Ekran “d01SP” modu yani motor dénus hizini gosterir durumda oldugunda motor hizi slriict ekranindan izlenebilir.

* Servo siiriicli ekraninda “s 0” okunuyorsa servo siiriicii hazir duruma gegmemistir. Calismaya baglamasi i¢gin siiriicii ekranin da “r
Fabrika ayarlarin servo siiriicii 10000 puls’de servo motoru tam 1 tur doniis yapabilecek durumda ayarlanmigtir.

0” okunmalidir.

Servo motor 17bit enkoder iceren model ise motorun 1 tam tur 131072 puls, 23bit enkoderl bir servo motor ise 8388608 puls’dir.

PULS / POZISYON MODUNDA HOMING (HOME SENSORU ILE)

‘ No ‘ Parametre isim Girig Deger
1 PROO1 Kontrol modu * / 6 (Pr-Mod)
2 PR400 Giris secimi SI1 Servo Aktif (Servo_on) 03h
3 PR401 Giris secimi SI2 HOME Tetik Sinyali (HOME) 21h
4 PR402 Girig segimi SI3 HOME Sinyali, Sensérii (ORG) 27h
5 PR410 Cikis segimi SO1 HOME yapildi (HOME_OK) 22h
6 PR610 Ek fonksiyonlar * / 1000
7 PR800 Pr kontrol ayarlari / 0
8 PR802 Kontrol register / 0x200
9 PR810 Homing metodu / Ox4
10 PR815 Homing hizi (yiksek hiz) / rpm
11 PR816 Homing hizi (distk hiz) / rpm
12 PR817 Homing kalkis ivmesi / ms
13 PR818 Homing durus ivmesi / ms

* garetli parametrelerde yukaridaki tabloda yer alan degerlerin girisi ile servo siiriicii puls ile kontrol edilebilirken homing iglemini yapabilmektedir.

islem Adimlari

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

2. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Siiriicl aktif sinyali girisi “Servo_on” baglantisini gergeklestiriniz. Ayrica homing
islemi yapilabilmesi icin yukaridaki tabloda da belirtildigi gibi herhangi bir dijital girise, “HOME” (homing islemi baslatiimasi igin tetik sinyali) ve “ORG” (home sensorii)
girisi baglantilarini yapiniz. Home isleminin tamamlandigini gérebilmek icin dijital ¢ikislardan herhangi birine yukardaki tabloda da goérildigi gibi “‘HOME_OK” (Home
islemi yapildi) baglantisi da yapilabilir.

3. Sirlict besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo siriictiyl enerjilendiriniz.

4. Servo siricli parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo siriici enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo siruclyl aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve “HOME” (Home tetik sinyali) dijital girisine sinyal
verilerek (yikselen kenar) homing islemine home yiiksek hizi ile baslar, servo suriici home sensérinii (ORG) gérene kadar servo motoru dondirmeye devam eder,
home sensdérinl gorildigl anda 6nce aksi yonde home duisuk hizi ile sensorii gérmeyi bitirene kadar motor hareket eder, sensdéri gérmeyi bitirdigi anda tekrar aksi
yoénde home dusik hizi ile home sensoriini gériince motor durur.



PATH MODU (DAHILi POZISYON MODU)

‘ No ‘ Parametre Isim Girig Deger Modbus Adresleri
1 PR001 Kontrol modu / 6 (Pr-Mod) 0x0003
2 PR400 Giris segimi SI1 Servo Aktif (Servo_on) 0x03 0x0401
3 PR401 Girig segimi SI2 Path (Pozisyona git) tetikleme girisi (CTRG) 0x20 0x0403
4 PR800 Pr kontrol ayarlari / 0 0x6000
5 PR900 Path0 Modu / 0x191 (Arttirnmsal) 0x6200
6 PR901+PR902 PathO pozisyon bilgisi / 10000 DWORD 0x6201
7 PR903 Path0 Hizi (Pozisyon Hizi rpm) / 100 rpm WORD 0x6203
8 PR904 Path0 kalkis ivmesi (ms/Krpm) / 1 0x6204
9 PR905 Path0 durus ivmesi (ms/Krpm) / 1 0x6205

PR900 parametresi PathO modunun pozisyonlama islemini nasil yapacaginin belirlendigi parametredir. Bu érnegimizde arttirrmsal pozisyonlama yapilacagi igin parametreye “191” degeri girisi
yapiimistir. CTRG dijital girisine pozisyona gidilmesi sirasinda tekrar tetikleme gelmesi halinde servo siiriicii bu tetiklemeyi dikkate almadan pozisyona gitme islemini tamamlar.
PR902 parametreleri islem icin kullanilan pozisyon degerleridir. PR903 pozisyon igin hiz dederi, PR904 PathO0 i¢in hizlanma ivmesi ve PR905 PathO pozisyonu igin yavaslama ivmesidir.

Pozisyon Tamamlandi / Ulasti Gikigi (INP)

Bu ¢ikis sayesinde servo siriicliniin, servo motoru hedef pozisyona ulastirdiginin dogrulamasi yapilabilir. Servo siriict dijital ¢ikislarindan istenilen ¢ikisa bu fonksiyon
tanimlanabilir. Detayli bilgiye “Dijital Cikislar” bashgi altindan erisebilirsiniz.

No Parametre isim Girig Deger Birim Aralik
1 PR431 Pozisyon tamamlandi araligi / 10 0.0001rev 0-10000
Pozisyon tamamlandi sinyalinin (INP1) verildigi pozisyon sapmasi zamanlamasi ayarlanabilir.
2 PR432 Pozisyon tamamlandi ¢ikis ayari / 0 - 0-3
Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) cikisi igin kosul belirlenir.
Ayar degeri Pozisyon tamamland: sinyali i¢in alabilecegi kosullar

0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arahgi] daha kiglik oldugunda sinyal agilir.

1 Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431 [konumlandirma tam araligi]'ndan kigiik oldugunda sinyal agilir.

P Konum No komutu oldugunda, sifir hiz algilama sinyali ACIK oldugunda ve konum sapmasi PR431'den [konumlandirma tam araligi] daha kiigiik

oldugunda sinyal agilacaktir.

Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431'den [konumlandirma tam araligi] daha kigik oldugunda sinyal agilir. Ardindan bir sonraki
3 konum komutu girilene kadar “ACIK” durumlarinda kalir. Ardindan, ON durumu, PR433 INP tutma siresi gegene kadar korunur. Tutma siresinden sonra,
gelen konumsal komuta veya konumsal sapmanin durumuna gére INP ¢ikisi agilacak/kapatilacaktir.

3 PR433 INP tutma zamani / 0 ims 0-30000
Ayar Degeri Konumlandirma sinyali tamamlandi durumu
0 Tutma suresi, bir sonraki konumsal komut alinana kadar ACIK durumda tutularak kesinlikle korunur.

“Acik” durumu, kurulum siiresi (ms) igin korunur, ancak tutma siiresi sirasinda pozisyon komutu alindiginda

1-30000 “Kapall” durumuna geger.

Pozisyon / Puls modu kullanimi igin baglanti
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DAHILI HIZ KOMUTU iLE HIZ KONTROL GALISMA MODU

[ No [ Parametre | Isim [ Giris [ Ayar degeri [ Birim
1 PROO1 Kontrol modu / 1 /
2 PR300 Hiz Ayari icin Dahili ve Harici Hiz Kaynagdi Segimi Parametresi / 0 /
PR300 icin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu
1 Dahili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)
2 Dabhili hiz komutu 1. ila 3. hiz(PR304-PR306)
3 Dahili hiz komutu 1. ila 8. hiz(PR304-PR311)

PR300 parametresi degeri “0” sifir diginda bir sayi olursa yukaridaki tabloda da yer aldigi gibi, hangi dahili hiz araliginda kullanilacaksa o segilir, sonrasinda
dijital girisler asagidaki tabloda yer alan kombinasyonlar ile tetiklenirse segilen dahili hiz aktif olur.

1. Dahili Hiz Se¢imi 2. Dahili Hiz Segimi 3. Dahili Hiz Se¢imi
Ayar Degeri Girigi Girigi Girigi Segilen Hiz
(Intspd1) (Intspd2) (Intspd3)
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF . 2. Hiz
! OFF ON Girig yok 3. Hiz
ON ON 4. Hiz
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF . 2. Hiz
2 OFF ON Giris yok 3.Hiz
ON ON Analog giris komutu
[Pr3.00=1] ile ayni OFF 1.ile 4. Hiz
OFF OFF ON 5. Hiz
3 ON OFF ON 6. Hiz
OFF ON ON 7.Hiz
ON ON ON 8. Hiz
4 PR301 Hiz komutu igin doniis yonl segimi / Kullanici tanimli /
5 PR302 Hiz komutu giris kazanci / 500 (r/min)/V
6 PR304 1.Dahili hiz ayari 0 r/min
7 PR305 2.Dahili hiz ayar 0 r/min
8 PR306 3.Dahili hiz ayarn 0 r/min
9 PR307 4.Dahili hiz ayari 0 r/min
10 PR308 5.Dahili hiz ayarn 0 r/min
11 PR309 6.Dahili hiz ayar 0 r/min
12 PR310 7.Dahili hiz ayar 0 r/min
13 PR311 8.Dahili hiz ayari 0 r/min
19 PR400 SlI1 Dijital girisi Srv_on(Aktif) Hex:03 /
20 PR401 SI2 Dijital girisi ZeroSpd Hex:11 /
21 PR402 SI3 Dijital girisi IntSpd1 Hex:0E /
23 PR403 Sl4 Dijital girisi IntSpd2 Hex:0F /
24 PR404 SI15 Dijital girisi IntSpd3 Hex:10 /
25 PR405 SI6 Dijital girisi Vc-Sign Hex:12 /
28 PR436 AT-SPEED (belirlenen hiza ulasildi) / 1000 r/min

islem Adimlar

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Surucu aktif sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

3. Siirlict besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo siriiclyl enerjilendiriniz.

4. Servo Siriicl parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo suruicl enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo suriclyl aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir.

6. Hiz bilgisi girisi igin, PR304..PR311 parametrelerine deger girilir. PR300 parametresi detaylarinda yer alan bilgilere bakilarak segilmis konfiglirasyon girisleri tetiklenir
ve motorun belirlenen hiz dondugu gorulir.



TORK KONTROL GALISMA MODU

Tork kontrol igin, analog giristen uygulanan giris voltaji, esdeg@er dijital tork komutuna déntsturulerek tork kontrol igslemi yapilir. Guriltt vb. durumlar engellemek yada
etkilerini azaltmak igin analog giris ofset ve filtre parametrelerini ayarlayabilirsiniz. Tork kontrolli, analog giristen uygulanan analog degere gore yapilir. Ayrica motor
hizini, hiz siniri iginde tutmak yada kontrol etmek igin tork komutu igin kullanilan analog girise ek olarak hiz siniri/kontroll iginde servo siriiciniin ayri bir analog girisi
kullanmaniz gereklidir.

No Parametre isim Ayar degeri Birim
1 PROO1 Kontrol modu 2 /
2 PR312 Hizlanma zaman ayari Kullanici taniml
3 PR313 Yavaslama zaman ayari Kullanici tanimli
4 PR314 S-Egri hizlanmal/yavaglama zaman ayari Kullanici tanimli
5 PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu 0
6 PR317 Tork komut kaynagi 2 /

Ayar Degeri Tork Bilgisi Girigi Hiz Limit Girigi
2 Parametre Degeri (PR322) Parametre Degeri (PR321)
7 PR318 Tork komut yoni
Ayar Degeri Acgiklama
0 Tork Bilgisi igin uygulanan voltaj ile motorun dénls yonu belirlenir. Eger Tork sinyali

“+” polaritede ise donis bir ydnde, “-“ polaritede ise motor diger yénde dénecektir.

Eger PR318 igerisindeki deger “1” ise bu durumda motorun dénus yonu igin,
TC-SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun dénis yoni belirlenir.

1 Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif yonde
doénls gerceklesecektir.

8 PR319 Tork komut giris kazanci 0 0.1V/100%
Analog tork komutuna uygulanan voltaja (V) bagl olarak, déniisiim kazancini ayarlanabildidi parametredir.

9 PR320 Tork komutu girisi tersleme 0 /

10 PR321 1. Hiz limit degeri 0 r/min
Tork kontroliu sirasinda kullanilan hiz sinirinin ayarlandidi parametredir. Bu parametre ile belirlenen hiz limiti tork kontérli sirasinda agilamaz.

11 PR322 Tork bilgisi girigi 0 %

12 PR400 SI1 Dijital girisi (Srv_on Aktif) Hex:0003 /

* garetli parametreler hakkinda detaylara tam parametre listesinden erigebilirsiniz.

islem Adimlar

. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo slriicl aktif sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz,
. Surlicu besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo surticllyu enerjilendiriniz,

Servo siirlicti parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo siriicl enerjisini kapatip/aginiz,

Servo sirlictiyu aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir,

. Tork komutu bilgisi girisi icin servo siriicl analog giris baglantilarini yapiniz.(VIN+ ve VIN- DC gerilim uyguladiiniza emin olunuz)

. Tork miktarini izlemek igin “d04tr” ek gésterge fonksiyonunu kullanabilirsiniz.

NoOOAWN



GENEL HATA / ALARMLAR TABLOSU

Servo suricl hata olustugunda ekraninda olusan hatayi géstermektedir. Ayrica en son hatayi, “d12Er” meniisiinden gorebilirsiniz.

Hata Kodu

Ana hata
09 0~F
0~1

0A

Ob
Oc

0d

OE

OF
10

12

15

17

18
19
1A

21

24

57

Gegmis Kayit: Hata gecmisi kaydedilir.

Yardimci hata

Hata igerigi
FPGA haberlegme hatasi
Akim algilama devresi hatasi
Analog giris devresi hatasi
Gii¢ hatti (U,V,W) baglantisi yok
DC bus devresi hatasi
Sicaklik algilama devresi hatasi
Kontrol gerilime diisiik
DC bus asiri voltaj
DC bus yiiksek voltaj
Giig hatti (U,V,W) baglantisi yok
Asir akim
IPM modiilii igin, agir akim
Siiriici agin sicak
Motor asir yik
Siiriicii agin yik
Rejeneratif direng de asir yik
Fren hatasi
Enkoder yazma hatasi
Enkoder okuma hatasi
Enkoder baslangi¢ pozisyonu hatasi

Enkoder diigiik batarya hatasi

Enkoder veri hatasi

Motor parameter hatasi

Pozisyon bilgisi ¢ok biiyiik oranda
Hiz bilgisi ¢ok biiyiik oranda
Vibrasyon ¢ok biiyiik

Asinhiz-1

Hiz kontrol edilemiyor

I/F girig durumlari hatasi

I/F girig arayiiz fonksiyonu ayar hatasi
IIF ¢ikigi arayiiz fonksiyonu ayar
hatasi

CRC dogrulama hatasi

Pozitif ve Negatif asir limit girisi
Zorunlu alarm girisi aktif

Ani durdurma: Hata olustugu anda, servo suriici motoru durduracaktir.
Silinebilir: Hata menu parametresi veya dijital girislere atanmis olan alarm silme fonksiyonu ile silinebilir.

* Gegmis kayit
L]
L]
L]

Ozellik
* Acil durdurma

* Silinebilir



HATA (ALARM) LISTESI

Hata Kodu

AnaHata | Ekstra | Ekran :“Er 090"--“Er 09F”

09 | o-F

| Aciklamasi: FPGA iletisim hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

L1,L2 terminaline dusuk
gerilim geliyor

L1,L2 terminal voltajini kontrol ediniz

L1 ve L2 terminalinin gerekli besleme araliginda olduguna emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :“Er 0AQ"“Er 0A1”

0A | 0~1

| Acgiklamasi: Akim algilama devresi hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

C6zim

Motor ¢ikis kablolari U,V,W
terminalinin kablolama
hatasi

Motor ¢ikis kablolari U,V,W
baglantilarini kontrol ediniz

Motor ¢ikis kablolar U,V,W baglantilarinin dogru oldugundan emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0A2"--"Er 0A4"

0A | 0-4

| Agiklamasi: Analog giris devresi hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Analog giris baglantilarinda
kablolama hatasi

Analog giris baglanti kablolarini
kontrol ediniz

Analog giris kablolarinin dogru baglandigindan emin olununuz

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0A3"

0A | 3 | Aciklamasi: U,

V, W bagli degil

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

U, V, W bagh degil (Motor
kablosu baglantilarinda yada
motor igerisindeki kablolarda
kopma olabilir.

U, V, W kablolarini kontrol ediniz.

U, V, W baglantilarinin ve kablolamanin dogru oldugundan emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0A5"

0A | 5

| Agiklamasi: DC devre hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Ana gerilim L1, L2, L3
terminal dusik voltaj

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol
ediniz.

L1, L2, L3 terminalinin voltajinin uygun aralikta oldugundan emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0A6"

0A | 6

| Aciklamasi: Sicaklik algilama devresi hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gerilim L1, L2, L3
terminal diisik voltaj

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol edin

L1, L2, L3 terminalinin voltajinin uygun aralikta oldugundan emin olun

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0b0"

0ob | o

| Agiklamasi: Kontrol giicii diisiik voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gerilim L1, L2, L3
terminal dusik voltaj

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol edin

L1, L2, L3 terminalinin voltajinin uygun aralikta oldugundan emin olun

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0c0"

Oc | o

| Aciklamasi: DC veri yolu asiri voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

-Ana gl¢ L1, L2, L3 terminal
asiri voltaj

-Surtcd, i¢ fren devresi
hasari

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol
ediniz.

L1,L2,L3 terminal gerilimini azaltiniz, sorun devam ederse bakim icin servise génderiniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0d0"

od | o

| Aciklamasi: DC veri yolu diisiik voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Ana gi¢ L1, L2, L3 terminal
disuk voltaj

L1, L2, L3 terminal voltajini kontrol
ediniz.

L1 ve L2 terminalinin gerekli besleme araliginda olduguna emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 0d2"

od | 2

| Agiklamasi: Lack voltaj hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Siirlicy beslemesi gelmiyor

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol
ediniz.

L1 ve L2 terminalinin gerekli besleme araliginda olduguna emin olunuz.

Hata Kodu

AnaHata | Ekstra | Ekran :"Er OEQ"

OE | o

| Aciklamasi: Asiri akim hatasi

Nedeni

Kontrol

Cozim

-Sirlict ¢ikislarinda kisa
devre

-IGBT moddili kisa devre
-Dogru yapilmayan
parametre ayarlari

-Motor kablolarinda yanlis,
yanlis kablolama

-Gerekli topraklamanin yapildigina
emin olunmali, suricu ¢ikiglari kisa
devre olabilir,

-Motor kablolari yanlis takilmis
olabilir, siralamasi ve yerlerine
bakilabilir,

-Parametreler kontrol edilmeli,

Motor kablolarinin baglantilarini ve dogru yerlere montajlayiniz, dogru ¢alisma
parametrelerini ayarlayiniz. Sorun devam ederse servo siirliciyl bakima génderiniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er OE1"

OE | 1

| Aciklamasi: IPM agiri akim

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

-Siricu cikislarinda kisa
devre,

-IGBT modiili kisa devre,
-Dogru yapilmayan
parametre ayarlari,
-Motor kablolarinda yanlis
baglanti

-Gerekli topraklamanin yapildigina
emin olunmali, strici cikislar kisa
devre olabilir,

-Motor kablolari yanlis takiimis
olabilir, siralamasi ve yerlerine
bakilabilir,

-Parametreler kontrol edilmeli,

Motor kablolarinin baglantilarini ve dogru yerlere montajlayiniz, dogru ¢alisma
parametrelerini ayarlayiniz. Sorun devam ederse servo siiriicliyli bakima goénderiniz.




Hata Kodu

AnaHata | Ekstra | Ekran : "Er OF0"

OF | o

| Aciklamasi: Yiksek isi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

Gu¢ modulinin sicakhgr st
sicakhgr asiyor.

Sicakligin ¢ok yiiksek olup olmadigini
tespit edebilmek igin sirtcu
radyatdriine bakiniz.

- Sogutma kosullarini/sartlarini iyilestiriniz,

- Dogru segilmis glicte Grln kullaniniz,

- Hizlanma /yavaslama sireleri  yikseltilebilir,
- Yukd azaltiniz,

AnaHata | Ekstra | Ekran : "Er 100"

Hata Kodu 10 [ o | Agiklamasi: Motor agiri yiik
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim
-Yik kontrol edilmeli -Yik azaltilmal,
-YUk gok agir -Mekanik salinimlara sebep -Mekanik sorunlari gideriniz,

-Mekanik salinimlar
-Motor kablolarinda yanlis
baglanti

-Fren sistemi devrede

olabilecek nedenler kontrol edilmeli,
-Motor kablosu, baglantilari kontrol
edilmeli,

-Fren terminali ve voltaji kontrol bknz.

-Motor kablosu hatalarini gideriniz,
-Hizlanma/Yavaslama siresini arttiriniz,
-Fren devre disi birakilarak test yapilr.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 101"

10 [ 1

| Agiklamasi: Asiri yiik

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

-Motor guig hattinin
kablolarinda baglanti hatasi
-Motor siricu ile eslesmiyor

-U, V, W kablolarini kontrol ediniz,
-Motorun suricu igin uygun motor
olup olmadigi kontrol edilir.

-U, V, W kablolarinda yanlis baglanti yada kopma vb. durumlar diizeltiimeli,
-Motor yanlis tanitildigi igin motor akimi sirliciiniin karsilayabilecegi maksimum akimdan
fazla olabilir, motor tanitma islemi dogru ve yeniden yapilarak sorun giderilebilir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 120"

12 | o

| Aciklamasi: Desarj direng devresinde asiri yik

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

-Rejeneratif enerji,
rejeneratif direng
kapasitesini asmis,
-Rejeneratif direng devresi
hasar almis olabilir.

-Yikin durdurulamayacak yiksek hiz
ile kazandig atalet nedeniyle
durulamamasi durumu kontrol
edilmelidir.

-Yik ataleti azaltilabilir, calisma hizi distrilebilir,
-Harici frenleme direnci kullanilir yada direng degeri arttirilabilir,
-Motor kapasitesi arttirilabilir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 121"

12 | 1

| Aciklamasi: Frenleme hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Frenleme devresi hasarli

-Frenleme direnci kisa devre olabilir,
-IGBT hasar almis olabilir.

-Fren direnci degistirilir,
-IGBT ile ilgili problemin gideriimesi igin servo surtici onarima génderilmelidir.

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 150"

Hata Kodu 15 | o | Aciklamasi: Enkoder hatti hatasi

Nedeni Kontrol edilmesi gereken Co6zim

-Enkoder hatti baglantisi -Enkoder baglantilarinin sabit olup -Enkoder kablosunu olmasi gerektigi gibi sabitleyiniz,

kopuk, olmadigi gerekli ek noktalarin -Enkoder kablolarinin gerektigi gibi baglanmasini kontrol ediniz,

-Enkoder kablolama hatasi,
-Enkoder hasar almig
olabilir,

-Enkoder 6lgim devresi
hasarli

baglantilarinin tam yapildigini kontrol
ediniz.

-Servo motoru tamir i¢in onarima génderiniz yada yeni servo motor temin ediniz,
-Servo siriicllyl onarima génderiniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 151"

15 | 1

| Aciklamasi: Enkoder veri hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

| Coziim

-Enkoder veri hatasi

-Parazit etkilerini kontrol ediniz. |

-Parazit etkisini azaltici 6nlemler aliniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 152"

15 | 2

| Aciklamasi: Enkoder baslangi¢ konumu hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

-lleitigim verilerinde anormal
durumlar

-Enkoder besleme voltajinin DC5V
5% araliginda olup olmadigini kontrol
ediniz,

-Enkoder kablosunda hasar olup
olmadigi kontrol edilmeli,

-Enkoder kablosunun
topraklamasinin bitunligini
korudugunu kontrol ediniz,
-Enkoder kablosunun bulundugu
kanaldan gi¢ kablolarinin
taginmadigina ve/veya herhangi bir
cihazin beslemesine ait kablo ile
enkoder kablosunun ayni birlesim
noktasinda paralel olmasi durumu
kontrol edilir.

-Enkoder beslemesinin yeterli gelmesi saglanir,

-Enkoder kablosunun baglanti noktasina tam olarak montaj yaparak, servo surucu
topraklama kablosunu baglayiniz,

-Enkoder kablosunu diger gli¢ kablolarindan ayiriniz,

-Sorun motor kaynakli ise yenisi temin edilir,

-Servo surici ile ilgili ariza durumunda onarima goénderiniz.

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 153"

Hata Kodu 15 3 | Agiklamasi: Enkoder pil voltaji stk
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim
-Pili kontrol edin, -Pili degistiriniz,

-Coklu donislu mutlak
enkoder gucu kapali

-Motoru, baglantilar kontrol ediniz,
-Pil degistirdikten sonra
karsilasilabilecek Clear Drive hatasi
durumu kontrol edilir.

-Motor hasari nedeniyle hata alinmis olabilir motoru yenisi ile degistiriniz,
-Pili degistirdikten sonra alarm durumu olustugunda alarmi temizleyiniz.




AnaHata | Ekstra | Ekran :"Er 170"

Hata Kodu 17 [ o | Agiklamasi: Enkoder veri hatasi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim
-Enkoderin yeterli beslemesi gelmiyor | -Enkoder beslemesinin sagdlikli gelmesi saglanir,
-lletigim verileri anormal, olabilir, -Enkoder kablosu topraklamasi ve siriicl topraklamasini baglayiniz,
-Enkoder hasar gérmus -Enkoder kablosu ve topraklamasini -Enkoder kablosunu gug kabllarindan ayiriniz,
olabilir, kontrol ediniz, -Enkoderin zarar gérmesi durumunda motoru degistiriniz,
-Enkoder 6lgum devresi -Enkoder kablosu ile gli¢ kablolarinin -Enkoder 6lguim devresi hasar almis ise sirliciyl onarima génderiniz yada yenisi ile
hasarli zarar gérmus olabilir. i¢ ice olup olmadigini kontrol ediniz.. degistiriniz.

Hata Kodu

AnaHata | Ekstra | Ekran :"Er 171"

17 [1 | Agiklamasi: Motor parametreleri hatali

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken Cozim

-Motor parametreleri hatali

-Servo suricl ile motoru dogru eslestirildigine veya uygun surici ve motor
parametrelerinin girildigine emin olunuz.

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 180"

Hata Kodu 18 [ o | Acgiklamasi: Pozisyonlama da hata / Genis hata
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozlim
-Pr0.14 parametresine bakiniz, -Pr0.14 degerini arttiriniz,
-Pr1.00 ve Prl1.05 parametresine -Pr1.00, Pr1.05 degerini arttiriniz,
-Mantiksiz konum hatasi, bakiniz, -Pr0.13 ve Pr5.22 degerlerini arttiriniz,
-Kazang degeri ok kuguk, -Pr0.13, Pr5.22 parametresine -Hizlanma ve yavaglama siirelerini arttiriniz,
-Tork siniri gok kiguik, bakiniz, -Galigsma hizini azaltiniz,
-Ylk gok buytk -Hizlanma ve yavaglama surelerini -YUku azaltiniz.
kontrol ediniz.
Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 181"
18 [ 1 | Aciklamasi: Asiri hiz hatasi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Co6zim
-Gergek hiz degeri belirlenen | -PA_602 parametresinin degerinin -PA_602 degerini blyutmek, hatalari azaltacaktir, bu deger sifir “0” da girilebilir bu
dahili hiz degerinden ¢ok ki¢lk olup olmadigina bakilir, durumda olusabilecek hatalar azaltiimis olur,
buylkse, -PA_312 ve PA_313 parametrelerinin | -PA_312 ve PA313 parametrelerinin degerlerinin arttirimasi kazanci uygunlastiracagi gibi
-Hizlanma ve yavaglama degerlerinin gok kiigik olup takip performansini da arttirir.

sureleri belirlenen dahili hiz
parametresinden kuigik
oldugu durumlarda,

olmadigina bakilir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :“Er 190”

19 | o | Agiklamasi: Servo motor da titresim

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken Co6zim

Yiiksek yada disik akim

- Pr0.03 degerini azaltiniz.

Ana Hata | Ekstra | Ekran :“Er 1A0”

Hata Kodu 1A [0 | Aciklamast: Hiz limiti 1 agild:
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Co6zim
Pr3.21 parametresinin degerini -Hiz bilgisi girisini ayarlayiniz,
Motor hiz sinir kontrol ediniz. Enkoder baglantisini -Pr3.21 degerini arttiriniz,
asildi.(Pr3.21) kontrol ediniz. Hiz bilgisi girisi/voltaji -Enkoder kablosunda problem var ise yenisi ile degistiriniz.

yuksek olabilir.

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 1A1"

Hata Kodu 1A | 1 | Agiklamasi: Hiz kontrolden cikti/kontrol disi

Nedeni Kontrol edilmesi gereken Co6zim

-Kontrol parametrelerinde -UVW kontrol ediniz, -Parazit olusturabilecek nedenler ortadan kaldiriimal gerekirse parazit dnleyici cihazlar
hata -D30 sayisinin arttigini izleyiniz, kullaniimali,

-Enkoder arizasi
-Uygulama icin dogru
segilmemis cihaz

-Servo motor yenisi ile degistiriimeli,

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 1b0"

Hata Kodu 1b | 0 | Aciklamasi: Giris darbesi tipi yanlis veya cok yiksek frekans gelmekte
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim
. . Uygulanan frekans degeri ve puls Uygulanan giris frekansini azaltiniz,
Girig frekansi ok yliksek ayarlari kontrol edilmeli. Maksimum uygulanabilecek frekans degerine dikkat ediniz(500KHz)

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 1b1"

1bl [ 1 | Agiklamasi: Elektronik disli orani hatasi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Co6zim
Aralik disinda digli orani Carpan Bélen ayarlarinda hata yada Dogru digli ayarlarini giriniz.

“0” degeri girisi yapiimis olabilir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran : "Er 210"

21 | o | Aciklamasi: Dijital girislerde hata

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken Cozim

-Ana Dijital giriglere yapilan
atamalar da tekrar eden
durumlar, birden fazla girise
ayni atama yapmislar.
-Herhangi bir giris 6zelligi
tanimlanmamis.

Pr4.00, Pr4.01, Pr4.02.Pr4.03.Pr4.04 Servo surlcu dijital giriglerine dogru islevler tanitilarak ayarlanir.
Dijital giris parametrelerine atanmig
degerler ve iglevler kontrol edilir.




Hata Kodu

AnaHata | Ekstra | Ekran :"Er 211"

21 [ 1

| Agiklamasi: Dijital giris hatas!

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sinyal ayirma hatasi

Pr4.00, Pr4.01, Pr4.02.Pr4.03.Pr4.04
Dijital giris parametrelerine atanmig

degerler ve islevler kontrol edilir.

Servo suricl dijital giriglerine dogru islevler tanitilarak ayarlanir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 212"

21 [ 2

| Aciklamasi: DC veri yolu asiri voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Ana Dijital giriglere yapilan
atamalar da tekrar eden
durumlar, birden fazla girise
ayni atama yapmislar.
-Herhangi bir giris 6zelligi
tanimlanmamis.

PR400, PR401,

PR402.PR403.PR404 Dijital giris
parametrelerine atanmis degerler ve

islevler kontrol edilir.

Servo siricl dijital giriglerine dogru islevler tanitilarak ayarlanir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra

[ Ekran :"Er 240"

24 [ o

| Acgiklamasi: EEPROM parametresi kayit esnasinda CRC dogrulama hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

- Besleme terminaline dusik
gerilim gelmekte(L1,L2,L3),
-Surici hasarli,

-Motor igin uygun olmayan
surlict, yada dogru olmayan
ayarlar.

- L1, L2, L3 terminal voltajini kontrol

ediniz,
-Motorunuz igin uygun strticlyu
belirleyiniz,

-Parametre ayarlarini kontrol ediniz.

- L1, L2, L3 terminal voltaji uygun araliga getirilir,
- Motor igin uygun servo suriictyl temin ediniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra

[ Ekran :"Er 260"

26 [ o

| Agiklamasi: Pozitif ve negatif limit sinyali gelmekte

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Pozitif ve negatif limit sinyali
gelmektedir.

Pozitif ve negatif limit sinyalinin
durumu kontrol edilir.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra

| Ekran :"Er 270 -- Er 272"

27 | 0~2

| Aciklamasi: Siriici analog girisine uygulanan gerilim aralik disinda

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sirlcu analog girisine
uygulanan gerilim aralik
disinda.

Analog girislere belirlenen aralikra voltaj uygulanmasi igin gerekli diizeltici eylemleri
yapiniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra

[ Ekran : "Er 570"

57 [ o

| Aciklamasi: Zorunlu alarm girisi sinyali geliyor

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Zorunlu alarm girigi sinyali
aliniyor.

Zorunlu alarm girisi sinyalini kontrol

ediniz.

Girig sinyalinin baglantilarinin dogru oldugunu kontrol ederek gerekli diizeltmeleri yapiniz.

Alarm/Hatanin silinmesi i¢in uygulanabilecek yontemler;

1. AF_ACL meni parametresini kullaniniz,
Bu meniye erismek igin, M tusuna basin,
Ekran da “AF_ACL” menUsuni goriince SET tusuna basarak "AF_ACL" menusune girilir,

Alarmi temizlemek igin 4 tusuna basih tutunuz,
2. Servo surtcu dijital girislerinden herhangi birine "A-CLR" islevi atanir, bu islev dijital girise sinyal gelmesi durumunda alarm durumunun ortadan kaldiriimasi saglar.
Servo sirlclinin her iki durumda da enerjisinin agilip kapatilmasina gerek bulunmamaktadir.

Diger bir durumda servo sirlcunin enerjisinin, alarm durumu olusturan sorun giderildikten sonra beslemenin kesilerek yeniden verilmesi ile alarm durumu ortadan

kaldirilir.




SERVO SURUCU VE MOTOR GIZIMLERI (mm)
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SMO060F0400X 60mm, yiiksek ataletli, 400W - 17 bit arttinmsal enkoderl ve frensiz servo motor Olcii birimi:mm

Nominal Voltaj (VAC) 200-220 PN PING e —
Nominal Gug (W) 400

Pin 1 2 3 4

Nominal Tork (N.m) 1.27 Sinyal
Peak Torku (N.m) 4.46 U W v PB
. BN Nt Renk | Mavi | Kimizi|Siyah| San/Yesil
Nominal Hiz (rpm) 3000
Peak Hizi (pm) 5000 , N | : : ' —
Nominal Akim (Amp) 21 NL\ . nkoder kablosu konnektorii
Peak Akim (Amp) 7.35 puﬁ_m E_ l,Jm ! 2 _3 4 - >
L 0.605 J_/m m‘-\ﬂm Sinyal |Toprak|Kimizi|Siyah |Mavi| San
EMF Const (V/krpm) 39 PN Newt Renk | PE | SV | OV |SD*|SD-
Direng (Q) 5.7
indiiktans (mH) 12.5 Tork - Hiz Egrisi
Atalet (kg*m?*10%) 0.56 4.46
Kutuplar 10 ‘E I
X = I
Enkoder 17bit E 2.54 - Arahkh ¢alisma bilgesi I
IP Sinifi IP65 'f :
Aguriik (Kg) 1.3 = 127 l
I
Siirekli cahyma bilgesi |
[ 1 1 i I I
0 1000 2000 3000 4000 5000
Hiz (r/min)
| o =
['H +H
§ 1 §
g i1 ] HME
6.5 30+0.5
-0.200
30200 0] co]4]
u __22.5___ -:g _ .
P = = @
=
- 2 16h11 (0 ) oo oo
! - . . 88 011 z | 2
. 2y 5|8
l—-:- <
) A
M3
m P_P M5-6Hb12
89.5
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SMO060F0400B 60mm, yiiksek ataletli, 400W - 17 bit arttinmsal enkoderli ve frenli servo motor Olcii birimi:mm

ot LN J ) 200-220 L Lt Power kablosu konnektérii

Nominal Gig (W) 400 Pin 1 2 3 4

Nominal Tork (N.m) 1.27 Sinyal U W v PE
S AC 4.46 AN L Renk | Mavi |Kirmizi|Siyah| San/Yesil
Nominal Hiz (rpm) 3000
Peak Hizi (rpm) 5000 Pl N7
Nominal Akim (Amp) 2.1 ﬁ
Peak Akim (Amp) 735 (e f’in 1 2 3| 4 . 5
Tork Const (N.m/Amp) 0.605 PIN4 Sinyal |Toprak|Kirmizi|Siyah |Mavi|San
EMF Const (V/krpm) 30 AN Renk | PE | 5V | OV |SD+|SD-
IE Y (e)] 5.7
induktans (mH) 12.5
Atalet (kg*m2*107%) 0.58 Pin ] 2
Kutuplar 10 PN2 y Sinyal ov 24V
Enkoder 17bit
1P Stnif IP63 Tork - Hiz Egrisi
Adgirlik (Kg) 1.55
4.46

z 254 7 Aranin calhsma bilgesi i

4

= I

2 I

% = 1.27 :
S Siirell gahiyma bolgesi |
T T I T |
a8, (<] 0 1000 2000 3000 4000 5000
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SMO080F0750X 80mm, yiiksek ataletli, 750W - 17 bit arttinmsal enkoderl ve frensiz servo motor Olcii birimi:mm

Nominal Voltaj (VAC) 200-220

Pl PINT —
Nominal Gug (W) 750 \ Enkoder kablosu konnektori
Nominal Tork (N.m) 2.39 Sloje Pin 1 2 31 4|5
Peak Torku (N.m) 337 PINg §[—EM | Sinyal [Toprak|Kirmizi|Siyah [Mavi|Sari
Nominal Hiz (rpm) 3000 PIN3 =\ omt Renk | PE | 5V | OV [SD+|SD-
Peak Hizi (rppm) 5000
Nominal Akim (Amp) 4.1 PINg PINS Power kablosu konnektorii
Peak Akim (Amp) 134 Pin | 2 3 4
Tork Const (N.m/Amp) 0.569 Sinyal | [ W Vv PE
EMF C t (V/k
S 39 PIN PINt Renk | Mavi [Kirmizi[Siyah| Sari/Yesil
Direng (Q) 1.7
induktans (mH) 8.0 Tork - Hiz Egrisi
Atalet (kg*m?*10™ 1.5
(ghn™107) 8.37
Kutuplar 10 —_ [
|
Enkoder 17bit E |
IP Sinifi IP65S 5 4.78 Arahkh ¢alisma bilgesi I
= |
Adirlik (Kg) 2,12 ks !
= 239 |
u w |
Siirekli ¢alisma biolgesi :
| | i | |
I 0 1000 2000 3000 4000 5000
8 N Hiz (r/min)
3l | "1 8 L Jo.04]A]
> 3] 1 L:\_J ™ 10
= rs 8 35+0.5
%ﬂ 5 0.000 Oo.04]a
= - -0.200
’ 255 _|8¢% 2 8
=} ==t °g o <
ml ~— N
————— 2 . Zs(0 )
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i _ _ — o3 /]
s
P ms & P-P \_M56Hb 12
| #10.05
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SMO080F0750B 80mm, yiiksek ataletli, 750W - 17 bit arttinmsal enkoderli ve frenli servo motor Olcii birimi:mm

Nominal Voltaj (VAC) 200-220 P P Enkoder kablosu konnektérii
Nominal Giig (W) 750 QQU Pin L o2 304 |5
a ]
Nominal Tork (N.m) 2.39 PGSR pni | Sinyal [Toprak|Kirmizi|Siyah [Mavi|San
Peak Torku (N.m) 8.37 s NI Renk PE 5V 0V |sSD+|SD-
Nominal Hiz (rpm) 3000
FEELAED (R _ 5000 PIN4 PIN3 Power kablosu konnektorii
Nominal Akim (Amp) 4.1 Pin 1 > 3 4
Peak Akim (Amp) 134 Sinyal U W v PE
Tork Const (N.m/Amp) 0.569 PIN2 PINt Renk | Mavi [Kirmizi|Siyah| Sari/Yesil
EMF Const (V/krpm) 39
Direnc (Q) X e
- ¢ (4 L7 Fren kablosu konnektorili
Indiiktans (mH) 8.0 Pin 1 )
Atalet (kg*m?*10%) 1.65 -
e - = v | Sinyal [ ov 24v
Kutuplar 10
Enkoder 17bit
IP Sinifi P65 Tork - Hiz Egl‘isi
Agirhk (Kg) 2.12 8.37
= |
_ _ E ‘
é 4.78+ Arahkh ¢alisma bolgesi }
=2 |
i ‘5 \
S £ 239 1
o H
g I ! § 10‘ 0-04 Siirekli ¢alisma bolgesi :I
S| S d (]
) %ﬂ W N T [0]0.04]A] ‘ ‘ | ‘ '
3 _8-_888 0 1000 2000 3000 4000 5000
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SM130F0850X 130mm, yiiksek ataletli, 850W - 23 bit mutlak (absolute) enkoderli ve frensiz servo motor Olcii birimi:mm

Nominal Voltaj (VAC) 200-220
Nominal Gig (W) 850
Nominal Tork (N.m) 5.39
Peak Torku (N.m) 13.5

5 Enkoder kablosu konnektorii
6 Pin 1 2 3 4 5 6 7

Sinyal | PE |BAT+|BAT-| SD [0V |SD+| 5V

Power kablosu konnektorii
Pin 1 2 3 4

Sinyal | PE U \Y W

Nominal Hiz (rpm) 1500
Peak Hizi (rpm) 3000
Nominal Akim (Amp) 6.5

Peak Akim (Amp) 16.3
Tork Const (N.m/Amp) 0.84
EMF Const (V/krpm) 64

Direng (Q) 1.1£10% Tork - Hiz Egrisi
indiiktans (mH) 5.2+20%
Atalet (kg*m2*10) 13.8 13.5
Kutuplar 10 10.78
Enkoder 23 bit
IP Sinifi IP65
Agirlik (Kg) 5.6

|Aralikh ¢alisma bilgesi

5.39

Tork (N.m)

Siirekli calisma bilgesi

| | | | T J
0 500 1000 1500 2000 2500 3000

Hiz (r/min)

59 145+ 1
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= |25 —
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SM130F0850B 130mm, yiiksek ataletli, 850W - 23 bit mutlak (absolute) enkoderli ve frenli servo motor Olgii birimi:mm

Nominal Voltaj (VAC) 200-220
Nominal Giig (W) 850 Power kablosu konnektorii
Nominal Tork (N.m) 5.4 Pin ] 2 3 -
Peak Torku (N.m) 13.5 Sinyal | PE U v W
Nominal Hiz (rpm) 1500 4
Peak Hizi (rpm) 3000 3 4
bl ) 6.5 '—Q Enkoder kablosu konnektdrii
Peak Akim (Amp) 16.3 ° Pin | ) 3145 61 7
Tork Const (N.m/Amp) 0.84 ,4 sinyal | PE IBAT+IBAT-l SD-0V |SD+| 5V
EMF Const (V/krpm) 64
Direng (Q) 1.1£10%
indiiktans (mH) 5.2+10% PIN2 PIN1 Fren Kablosu
Atalet (kg*m?2*10) 13.88 Pin 1 -
Kutuplar 10 Sinyal ov 24V
Enkoder 23 bit
IP Sinifi P65 Tork - Hiz Egrisi
Agirlik (Kg) 6.9
135 ,
— |
_ [
. 5 10.78 Aralikh calisma bi.ilgesi:
- |
6,172 2 539 I
— e
jy — ﬁ Siirekli galisma biilgesii
e I ~ T | i T l 1
Pl 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
N = Hiz (r/min)
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Destek
Bu kilavuz, GMTCNT SE Serisi Servo Sistemler igin hazirlanmistir. Daha detayl bilgi igin asagida yer alan iletisim bilgilerinden firmamiza 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/

Cihaz bakim ve onarimi egitimli teknik personeller tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz miidahale yapildig takdirde kisisel yaralanmalar ve/veya cihazin hasar gérmesi ile
sonuglanan durumlar olabilir. Arizali cihazlarin onarimi igin firmamiza basvurunuz.
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