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Onsoz

GMTCNT markasina ait SD serisi servo sistemi satin aldiginiz i¢in tesekkur ederiz. Bu kilavuz SD serisi servo sisteminin dogru bir bigcimde nasil
kullanilacagini agiklamaktadir. Kilavuzumuz; parametreler, kullanim modlari, haberlesme portlari ve baglantilari, alarmlar gibi konularda bilgileri
icermektedir. Urlinlimiiz hakkinda kurulum sirasinda herhangi bir sorun ile kargilasirsaniz liitfen markamiz ile iletisime geginiz.

Kurulum, ¢alistirma, bakim ve kontrol igslemleri 6ncesinde lltfen bu kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Ayrica, triini giivenlik énlemlerini aldiktan sonra
kullaniniz.

Giivenlik Onlemleri
Servo sistem kullanimi sirasinda hayati tehlike iceren voltaj ile galisildigina dikkat edilmeli ve servo sistem Uzerinde yer alan uyari/6nerilere, sembol ve
etiketlere dikkat edilmelidir. Belirtilen glvenlik énlemlerine uyulmamasi durumda yaralanama, kaza, yada hayati risk olabilir bu nedenle cihazin
kurulumunu ve devreye alinmasi islemini yetkin kisiler tarafindan yapilmasi 6nem arz etmektedir. Kablolama vb. durumlarda cihazin enerjisini kesiniz.
Servo surlcl Uzerinde yer alan sarj ledi, stiricinin enerjisi kesilmis olsa bile bir siire yanmaya devam edecektir bu durumda suricude enerji oldugu
bildirilmektedir. Cihaza yapilacak midahalelerde bu ledin tamamen sénmis olmasi gerekmektedir.

Hayati tehlike ve ciddi yaralanma olugturacak durumlar

.
Danger

Yapilmasi gerekli talimat/durumlar

Yapiimamasi konusunda, dikkat edilmesi gereken durumlar

Tehlikeli voltaj degerleri/yliksek voltaj

Sicak hava gikisi veya sogutucu unitelerdeki yiizey sicakhgi uyarisi, isaretli bolgelere direkt temas etmekten kagininiz.

Koruyucu toprak

B>

Servo siriicii montaji sirasinda;

Servo Siiriicii ve Servo Motor:

® Yangin tehlikesi olusturabilecek ortam/durumlardan kagininiz.

® Direkt vibrasyona maruz kalabilecek ortamlardan kagininiz.

® Uriinde hasar bulunmaktaysa yada eksik parcasi bulunmakta ise kullanmayiniz.

Servo Sirici:

® Koruma ve guvenlik énlemlerine dikkat edilmis panoya montaj yapiimalidir.

® Montaj mesafelerine dikkat edilmeli, diger cihazlar yada urinler ile arasinda yeterli bogluk birakilmalidir.

® Hava akisini yeterli ve iyi oldugu, sogutma islemi gerekiyorsa mutlaka yapildigi pano yada yerlere montaj yapiimaldir.

® Toz, asindirici gaz, iletken tozlar, sivi yada yanici, parlayici maddelerden uzak ve bu maddelerin slrliciye temas yada bulas durumu
engellenmelidir.

Servo Motor:

® Montaji sabit ve vibrasyondan kac¢iniimig, dnlem 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 gucu secildigine ve motor igin belirlenen yik yada limitleri gegcmediginize emin olunuz.

A Servo siriicii nakliye ve depolama sirasinda;

® Depolama ve nakliye sirasinda gerekli dnlemleri aliniz.

® Nakliye veya depolama sirasinda dusurtimesi ihtimaline karsin, ylksek yerlere istiffememeye dikkat ediniz.

o Uriin{i orjinal kolisinde ve tagima sirasinda gerekli giivenlik nlemi alinmis kolide tagindigina emin olunuz.

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

Kablolama sirasinda;

® Mesleki yeterlilige sahip, konusunda yetkin personel tarafindan yapilmahdir.

® Servo surlclye yapilacak miidahaleler en az 10dk sonrasinda olmalidir.

® Servo Siriict ve motorun topraklama kablosunu mutlaka takiniz.

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

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

Servo motor yada siriiciiniin kablolarinin dogru baglandigina emin olunuz, yanlis baglantilar risk olusturabilir.
Servo motorun U,W,V uglari, servo sirticlye takilmalidir. Bu uglar direct AC gli¢ kaynagi/kaynaga baglanamaz.
Servo motor ve slriict arasina herhangi bir filtre yada kondansitér vb. Baglamayiniz.

Kablo yada kablolama ile ilgili herhangi bir ekipmanin servo surlicii sogutucu Unitelerine yakin olmasini engelleyiniz.

Hata ayiklama ve galigmaya baslama sirasinda;

®  Servo sirlicuyl galistirmadan 6nce gii¢ kablolarini dogru baglandigindan, ana gii¢ beslemesi baglantilarinin yapildigindan, gerekli giivenlik
Onlemlerinin alindigindan emin olunuz.

® Karsilagilan hatalarda, 6nce hatanin kaynagdinin ortadan kaldiriimasi, sorunun giderilmesi gergeklestiriimelidir. Hata nedeni ortadan
kaldinidiktan sonra mekanik olarak risk olusturabilecek durumlara da dikkat ederek servo sisteme eneriji verilir.




GMTCNT SD Serisi Servo Sistem Ailesi

Siiriicii (Modbus) Motor Motor kablosu Enkoder kablosu Fren kablosu

SM060F0200X (200W)
SMO060F0200B (200W) Frenli

SD1RS
SMO60F0400X (400W) CMO5S (5 Metre) CEO5S (5 Metre) BCO05S
SMOB0F0400B (400W) Frenli CM15S (15 Metre) CE15S (15 Metre)
SMO8OF0750X (750W)

SD2RS
SMO8OF0750B (750W) Frenli
SM130F0850X (850W)

SD3RS :
SM130F0850B (850W) Frenli

SDARS SM130F1300X (1300W) CMO5H (5 Metre) CEO5S (5 Metre) BCO5H
SM130F1300B (1300W) Frenli CM15H (15 Metre) CE15S (15 Metre)
SM130F1800X (1800W)

SD5RS

SM130F1800B (1800W) Frenli

Servo motor ve surucinin tabloda belirtildigi gibi se¢imi yapilmalidir. Tavsiye edilen eslesmeler disinda herhangi bir degisiklik yapilmamalidir. Uygun
suriict ve motor se¢imi yapiimasina dikkat edilmelidir. SDXRS ile belirtilen model servo suriculerimizde yer alan “RS” uzantisi, servo siricinun
Modbus haberlesmeyi destekledigini belitmektedir. SD serisi servo sistemler, surticlye takili motoru otomatik olarak tanimlar ve motor tanitma isleminin
haricen yapilmasina gerek yoktur.

Servo Siiriicii Montaji

it

Cihazlarin tagima esnasinda zarar gérmemesi igin tasima kosullari, orjinal kutu vb. durumlara dikkat ediniz.

Cihazlarin maruz kalabilecegi titresimi engelleyiniz.

Segilmis motorun kapasitesinden buyuk yukleri baglamayiniz.

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

Servo Sirucii Etiket Bilgileri
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Servo Siiricii Teknik Detaylar

Siiriicii Modeli SDI1RS SD2RS SD3RS SD4RS SD5RS
Cikis Giicii 400W 750W 1KW 1.5KW 2KW

Cikig Akimi 3 5.5 7.5 9.5 12

Maks. Cikis Akimi 10.5 16 21 28.5 36

Ana Giig Tek Faz 220V - -

Kontrol Giig -15%~+10% 50/60HZ Tek Faz /Ug Faz 220V -15%~+10% 50/60HZ

Kontrol Modu

IGBT SVPWM sinusoidal dalga kontroli

Geri doniis Modu

Bus enkoder: RS485 protokol

Girig Puls

5V diferansiyel giris: 0-500kHz / 24V tek-uglu giris: 0-200kHZ

Pozisyon Bant Genisligi

200HZ

Elektronik Disli Orani

1~32767/1~32767

Analog Girig

-10~10VDC, giris direnci 20KQ izolasyon bulunmamaktadir.

Hiz Bant Genisligi

500HZ

Girig Sinyali

DI: 9 giris

(1) Servo enable(Aktif) (SRV-ON)

(2) Alarm silme (A-CLR)

(3) Kazang Anahtari (Gain)

(4) Sapma Sayaci Acik (CL)

(5) Komut Darbe inhibisyonu (INH)

(6) Dahili komut hizi segimi 1 (INTSPD1)

(7) Dahili komut hizi segimi 2 (INTSPD2)

(8) Dahili komut hizi segimi 3 (INTSPD3)

(9) Komut frekansi bélme ve garpma anahtari 1 (DIV1)
(10) Komut frekansi bélme ve garpma anahtari 2 (DIV2)
(11) Pozitif strusg inhibition (POT)

(12) Negatif sriis inhibition (NOT)

(13) Hiz komutu sinyal girisi (VC-SIGN)

(14) Tork komutu sinyal girisi (TC-SIGN)

(15) Sifir-Hiz Yakalama (ZEROSPD)

(16) Zorunlu Alarm (E-STOP)

Cikisg Sinyali

DO: 6 cikis (4 tek uglu cikis, 2 diferansiyel ¢ikis)
(1) Servo Hazir (S-RDY)

(3) Pozisyon tamamlandi (INP)

(5) Sifir - Hiz yakalama (ZSP)

(7) Hiz komutu (V-CMD)

(9) Hiz denkligi ¢ikigt (V-COIN)

(2) Harici Frenleme (BRK-OFF)
(4) Hiz’a ulasti(AT-SPEED)
(6) Alarm (ALM)

(8) Pozisyon sinyali komutu (P-CMD)

Enkoder Sinyal Cikisi

A fazi, B fazi, Z fazi

Alarm Fonksiyonu

Asiri voltaj, dusik voltaj, asin akim, asiri ylk, asiri 1Isinma, asiri hiz, enkoder hatasi, giris fazi eksikligi, anormal
frenleme durumu, asir konum sapmasi, asiri hareket, EEPROM hatasi vb.

Operasyon ve Gostergesi

Jog testi, her parametre ve giris ¢ikis sinyali degistirilebilir ve kaydedilebilir, dénls hizi, akim, konum bilgisi,

surtic tipi strimi ve adres kimligi degeri vb. gorintilenir.

Hata Ayiklama Yazilimi

(1) Akim déngusu, hiz donglsi ve konum déngusi parametrelerini ayarlayabilme.
(2) Giris degerlerini, ¢ikis sinyallerini ve motor parametresini ayarlayabilen bu degerler dosyalara kaydedilebilir

ve ayrica indirilebilir ve yiklenebilir.

(3) Test sirasinda hiz ve konumun dalga bigimini izleyebilme.

Haberlesme Arayiizii

(1) USB: USB2.0 standartlarina uygun
(2) RS485: Modbus protokoli

Fren Direnci Dahili fren direnci 50Q/50W (Harici fren direnci igin segenekler mevcuttur)
Agirhk 1.5-3Kg
Cevre Toz, yag ve asindirici gazlardan kaginin
Ortam Sicaklig 0 to +40°C.
re Kosullar Nem 40% RH to 90%RH , Yogunlagsma yok
S L e Titresim 5.9 m/s? Maksimum
Depolama Sicakhigi -20~80°C
Kurulum Dikey Kurulum
Dahili direng bilgileri;
Sdricu Dahili direng degeri (Q) Dahili direng glic degeri (W)
SD1RS 100 50
SD2RS 50 50
SD3RS 50 100
SD4RS 50 100
SD5RS 50 100




Servo Siiricii Gostergesi ve Tug Takimi

isim Buton Fonksiyon

Ekran / Servo suriict calisma, anlik deger vb. izlenebildigi ve parametrelerin goérintilendigi ekrandir.
Menu degistirme, parametre ayar kisminda dijitler arasinda gegis yapar, uzun basildiginda en son

Mode Butonu M meniye doner. 4 amag igin kullanilabilmektedir;
Veri izleme, Parametre ayar modu, Yardimci fonksiyonlar, EEPROM yazma modu.

Set Butonu Set Mentye giris, yapilan degisikligi onaylamak icin kullanilir

Yukan (Up) Butonu A Deger arttirma butonu, flash yapan hanenin azaltilmasi igin kullanilr.

Asagi (Down) Butonu v Deger azaltma butonu, flash yapan hanenin azaltiimasi igin kullanilir.

Sol (Left) Butonu A Secimi yapilmis dederde bir sol haneye gegmek igin kullanilir.




Servo siiriicii portlari

Port Aciklama

CN1 Kontrol Sinyali Baglanti Portu (I/O)
CN2 Enkoder Baglanti Portu
CN3 USB Baglanti Portu (PC program ile baglanti igin kullanilir)

CN4 RS232,RS485 Haberlesme Portu
CN5 RS232,RS485 Haberlesme Portu
X1 Gug Girig Portu

o Haberlesme Portu (CN4,CN5)
SDXRS Servo Sirict igin Standart Modbus Baglanti Portu
RS232/RS485 Haberlesme Portu

« USB Baglanti Portu (CN3)

Usb baglanti portu, servo siirlicii PC programi
ile baglanti igin kullanihr.

GMTCNT

e Kontrol Sinyali Portu (CN1)

PLC, CNC kontrol, Hareket kontrol vb. baglantilari igin
kullanilabilir.

e Enkoder Girig Portu (CN2) -
Motor Enkoder girigi

e Gii¢ Ledi

e Isi Dagilim ve Montaj Govdesi

e Power Port(L1,L2)
200W~1000W igin,
Tek Faz 220V, +15~ -15%,  50/60Hz
1500W~2000W igin,
Tek/Ug Faz 220V, +15~ -15%, 50/60Hz

e Harici Rejeneratif Direng Baglanti Portu (P+, Br)

Ug Faz Motor Giig Girigleri(UVW, PE)
UVW: Motor glic girisi
PE: Motor Kablo Topragi

Giig Portu (X1)

Port Pin Sinyal
L1 L1 Fazi
X1 L2 L2 Fazi

(1) Izolasyon trafosu kullanilmasi énerilir,

Toprak Baglanti Terminali

Detay

Tek Faz igin 220V, +15~-15%, 50/60Hz

Not: (2) 380VAC beslemeyi servo siriicliye baglamayiniz aksi takdirde ciddi zararlar olusur,

(3) Parazit olusan durumlarda, gurdiltu filtresi kullanimi énerilir,

(4) Servo surucinin beslemesinin ani kesilmesi gereken durumlarda devre kesici kullaniimasi onerilir.

Port Pin Sinyal
X1 P+ Dc bus + harici rejeneratif direng terminali
Br Harici rejeneratif direng terminali
Port Pin Sinyal
U u
N Y
X1
W W
PE PE
Not: Suriicuniin PE girisine motor kablosunun PE kablosunu baglayiniz.

Detay

(1) Surici Dc bus + terminali
(2) Harici Rejeneratif Direng P terminali,

Harici rejeneratif direng terminali
Detay

Ug Faz motor giig girigi

Toprak (Ekran)

Ayrica servo sirlcu toprak baglantisini mutlaka baglayiniz.




Kontrol Sinyali Portu (1/0) (CN1)
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Sinyal
COM_SI
Si1

SI2

SI3

Sl4

SI5

SI6

SI7

SI8

SI9
COM_SO
SO1+
SO2+
SO3+
S04+

SO5+
SO5-

SO6-

SO6+

A+
A7
B+
B-
Z+
Z-
OCA
ocB

ocz
GND

PUL +
PUL -
PUL+ 24
DIR +
DIR -

DIR+ 24

All+
All-
AGND

Al3 +
Al3 -

NC
FG

/0
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Cikis
Cikis
Cikis
Cikis
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Cikis
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Cikis

Cikis
Cikis

Cikis
Cikis
Cikis
Cikis
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Cikis
Cikis
Cikis
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
Girig
/
/

isim

Dijital giris ortak terminali, Com+/Com-, 12VDC~24VDC
Dijital giris 1

Dijital giris 2

Dijital giris 3

Dijital giris 4

Dijital giris 5

Dijital giris 6

Dijital giris 7

Dijital giris 8

Dijital giris 9

Dijital gikis ortak terminali
Dijital ¢ikis 1

Dijital ¢ikis 2

Dijital ¢cikis 3

Dijital ¢ikis 4

Diferansiyel Dijital ¢ikis 5

Diferansiyel Dijital ¢ikis 6

Motor Enkoder A fazi diferansiyel ¢ikisi

Motor Enkoder B fazi diferansiyel ¢ikisi

Motor Enkoder Z fazi diferansiyel gikigi

Motor Enkoder A fazinin OC ¢ikis terminali
Motor Enkoder B fazinin OC ¢ikis terminali
Motor Enkoder Z fazinin OC c¢ikis terminali
Motor Enkoder OC ¢ikisi GND terminali

Puls girigleri, PUL+ ve PUL-: 5V diferansiyel girisler olan

PUL+_24 ve PUL-: 24V diferansiyel giris 24V puls girisi
olarak kullanilir.

Yon girisleri, DIR+ ve DIR-: 5V diferansiyel giriglerden
DIR+_24 ve DIR- 24V, 24V giriglerdir.

Analog giris 1 (Hiz kontrol igin kullanilabilir)
Girig voltaji:-10VDC~+10VDC, giris direnci: 20KQ.

Analog giris 3 (Tork kontrol igin kullanilabilir)
Girig araligi: -10VDC~+10VDC, giris direnci: 20KQ.

Baglanti yok
Shield Ground (Toprak)

Aciklama
Yapilandirilabilir, Ortak
terminalli iki yonli dijital
girigler
Onerilen galisma
voltaji:12V~24VDC

Maksimum voltaj/akim
30V/50mA

Onerilen voltaj/akim
12V~24VDC /10mA

Diferansiyel

Dijital ¢ikis

Maksimum

Voltaj / akim

30V 50mA'dan daha fazla
kullaniimasi 6nerilmez.
Onerilen Ed degeri:
12~24V.

Akim :10mA

Diferansiyel ¢ikis,

High >= 2.5vdc, low <=
0.5vdc, Maksimum akim
+20mA




Enkoder Girig Portu (CN2)

Port

Gorsel

CN2

USB Haberlesme Portu (CN3)

Port

CN3

GoR W N =

RS232 / RS485 Haberlesme Portu (CN4/CN5)

Port Gorsel

CN4
CN5

16

Gorsel

Pin

1, 9

O N o MWD

10
11
12
13
14
15
16

Pin Sinyal
VCC5V
GND

BAT+

BAT-

SD+

SD-

PE

o o b~ W N P

3
=

Sinyal
VCC5V

a A WO N P
w)
T

USB_GND

Sinyal
RDO+(RS485)
RDO-(RS485)
TXD(RS232)
RXD(RS232)
VCC5V(RS232)
GND(RS232)

PE

Detay
Enkoder besleme 5V
Enkoder besleme GND
Harici Batarya +
Harici Batarya -
Enkoder Data +
Encoder Data -

Gévde (Ekran) Toprak

Detay
Besleme 5V +
USB data +
USB data -
/
Besleme 5V GND
Gobvde (Ekran) Toprak

Detay

RS485 veri +

RS485 veri -

RS232 gonderilen veri (ayrilimig)
RS232 alinan veri (ayriimis)

5V + (ayrimis)

5V GND (ayriimis)

Kablo Ekrani/Topragi




Dijital Giris ve Cikig Portlari

Dijital Girigler

Parametre
Pr4.00
Pr4.01
Pr4.02
Pr4.03
Pr4.04
Pr4.05
Pr4.06
Pr4.07
Pr4.08
COM_SI

24vpc | COM_SI  Servo siiriicii girigleri

[ 1

| S|
[ iTK |7

-[O/ S| Dijital girigler
Dijital giris ismi Aciklama

Si1 Dijital Girig 1
SI2 Dijital Girig 2
SI3 Dijital Giris 3
Sl4 Dijital Giris 4
SI5 Dijital Giris 5
SI6 Dijital Giris 6
SI7 Dijital Girig 7
SI8 Dijital Girig 8
SI9 Dijital Giris 9

Dijital girigler igin ortak baglanti terminali

Dijital Girigler icin ortak terminal

Fabrika Degeri
3

[elleleollolleololoNe)]

Servo sirlcu dijital giriglerine atayabilecegimiz 6zellikler/fonksiyonlar agagidaki tabloda yer aldigi gibidir. Bu degerler Hex formatindadir, ilgili

parametreye tablodaki degerlerin girisi yapilirken bu durum dikkate alinmalidir.

Sinyal ismi

Gegersiz

Pozitif Yon Over-Travel Inhibition
Negatif Yon Over-Travel Inhibition

Servo_On (Servo Aktif)
Alarm Silme

Kontrol Modu Anahtarlama
Kazang Anahtarlama
Sapma Sayaci Sifirla

Pulse komutu engelleme
Tork limit anahtar girisi

Damping kontrol anahtari girisi 1
Damping kontrol anahtan girisi 2

Elektronik Disli Secimi 0
Elektronik Digli Segimi 1

Dijital girig ile dahili hiz se¢imi 1
Dijital girig ile dahili hiz se¢imi 2
Dijital giris ile dahili hiz se¢imi 3

Sifir hiz (0) Clamp Girisi
Hiz komutu sign girisi
Tork komutu sign girisi
Zorunlu alarm girisi
Atalet orani anahtar girisi
Pr-mod path girisi tetigi
Pr-mod homing iglemi girisi
Pr-mod stop girisi tetigi
Pr-mod pozitif jog girisi
Pr-mod negatif jog girisi
Pr-mod pozitif limit girisi
Pr-mod negatif limit girisi
Pr-mod home bulma girisi
Pr-mod path 0

Pr-mod path 1

Pr-mod path 2

Pr-mod path 3

Sembol

POT
NOT
SRV-ON
A-CLR
C-MODE
GAIN
CL
INH
TL-SEL
VS-SEL1
VS-SEL2
DIV1
DIv2
INTSPD1
INTSPD2
INTSPD3
ZEROSPD
VC-SIGN
TC-SIGN
E-STOP
J-SEL
CTRG
HOME
STP
PJOG
NJOG
PL
NL
ORG
ADDO
ADD1
ADD2
ADD3

Atanabilecek ayar degerleri

Normalde agik
00h
01h
02h
03h
04h
05h
06h
07h
08h
09h
0Ah

0Ch
0Dh
OEh
OFh
10h
11h
12h
13h
14h
15h
20h
21h
22h
23h
24h
25h
26h
27h
28h
29h
2Ah
2Bh

2 veya daha fazla girise, ayni islemi atamayiniz Servo siirticii bu durumda Err21.0 veya Err21.1 hatasi verecektir.

Normalde kapali

/

81h

82h

83h
/

85h

86h
/

88h

8Ch
8Dh
8Eh
8Fh
90h
91h
92h
93h
94h

AOh
A1h
A2h
A3h
Adh
A5h
A6h
A7h
A8h
A%h
AAh
ABh

Ornegin, servo siiriicii enerjjlendirildigi anda aktif “Servo_On” yapilmak istenirse bu durumda “Pr4.00” parametresinin igerisine yukaridaki tabloda da yer

aldigi gibi “83” degeri girilir.




Dijital Cikiglar

Servo siriici tarafi

aks. 50m :1 =
'I'M:MIEOCA ] by

COM_SO

™

Sdrucu dijital ¢ikisi acik kolektordur, dijital ¢ikislar igin kullanilacak maksimum voltaj 24VDC ve maksimum akim 50mA'dir. Belirtilen degerlerden yuksek
degerler i¢in kullanim gergeklesirse servo suriict zarar gorebilir.

Servo sirlcu ¢ikigina baglanacak yuk eger enduktif yik ise, ylk boyunca paralel ters diyot baglanir. Bu diyotun baglantisina dikkat edilmelidir, ters
baglanmasi durumunda servo siirlicu zarar gorebilir. CN1 soketindeki 33,34,35,31 pinler tek uglu gikis, 18,19 ve 20,21 pinler diferansiyel ¢ikis olarak
kullanilabilir.

Parametre Dijital cikig isimleri Aciklama Fabrika Degeri
Pr4.10 SO1 Dijital Cikis 1 01h
Pra.11 S02 Dijital Cikis 2 02h
Pr4.12 SO3 Dijital Cikis 3 04h
Pr4.13 SO4 Dijital Cikis 4 03h
Pr4.14 S05 Dijital Cikis 5 01h
Pr4a.15 SO6 Dijital Cikis 6 03h
COM_SO Dijital ¢ikiglar icin ortak baglanti terminali Dijital ¢cikiglar icin ortak terminal

Servo Sirucu dijital girislerine atayabilecegimiz 6zellikler/komutlar asagidaki tabloda yer aldigi gibidir. Bu dederler Hex formatindadir, ilgili parametreye
tablodaki deg@erlerin giris yapilirken bu durum dikkate alinmalidir. Dijital ¢ikislar normalde kapali durumdadir. PC arayUzi ile bu durum degistirilebilir.
COM_SO yalniz “-“ beslenebilir.

Sinyal ismi Sembol Fabrika Degeri
Gegersiz - 00h
Alarm Cikisi ALM 01lh
Servo-Hazir Cikigi S-RDY 02h
Motor Freni Gikisi BRK-OFF 03h
Pozisyona Tamamlandi/Ulasti INP 04h
Giris yapilan(Set) Hizinda Cikig AT-SPPED 05h
Sifir Hiz Cikisi ZSP 07h
Belirlenen Hiz Araliginda Cikisi V-COIN 08h
Pozisyon Komutu i¢cin ON/OFF P-CMD 0Bh
Cikisi

Hiz Komutu igin ON/OFF Cikisi V-CMD OFh
Servo ON cikigi SRV-ST 0Ch
Pozitif limit ¢ikigi POT-OUT OFh
Negatif limit cikigi NOT-OUT 16h
Komut tamamlandi CMD-OK 20h
Path in place PROK 21h
HOME-OK HOME-OK 22h
SDO SDO 23h
SD1 SD1 24h
SD2 SD2 25h
SD3 SD3 26h
SD4 SD4 27h
SD5 SD5 28h
SD6 SD6 29h
Pr uyari - 2Ah

Motor freni baglantisi

Motorun dikey ekseni stirdig uygulamalarda, bu fren, servo siriicliye giden gui¢ kapaliyken isin (hareket eden yiikiin) yergekiminden diismesini
onlemek ve tutmak igin kullanilir. Hareket halindeki yiiki durdurmak igin tutma freni (motor freni) frenini kullanmayiniz. Dijital gikis SO4 bu gorev igin
atanmigtir.

SERVO
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PR No.

PROXX

PR0O00O

PROO1
PR0O02
PR0O03
PR004
PRO06

PR0OO7

PR008

PR0O09

PRO10

PRO11

PRO12

PRO13
PRO14
PRO15
PRO16
PRO17
PR0O22
PRO25
PR0O26

PR1XX

PR100
PR101
PR102
PR103
PR104
PR105
PR106

PR107

PR108
PR109
PR110
PR111
PR112
PR113
PR115
PR117
PR118
PR119

PR135
PR137
PR2XX

PR200
PR201
PR202
PR203
PR204
PR205
PR206
PR207
PR208
PR209
PR214
PR216

PR222

PR223

PR3XX

PR300

PR301
PR302

PR303

Parametre ismi

MFC Fonksiyonu

Kontrol modu segimi

Gergek zamanh otomatik kazang ayarn
Gergek zamanl otomatik kazang ayarinda
sertlik orani

Atalet orani

Puls modunda doniis yonii segimi
Puls giris modu segimi

Bir motor devri basina puls miktar

1. Elektronik digli carpani

Elektronik disli boleni

Bir motor devri basina ¢ikig puls sayisi

Puls ¢ikis mantiginin ters gevrilmesi

1.Tork limiti

Pozisyon sapmasi ayari

Mutlak encoder kurulumu

Harici fren direng degeri

Harici fren direnci gii¢ degeri

PR ve P/VIT kontrol modu degistirme
Yardimci fonksiyon

Sanal IO

1.Pozisyon déngiisii kazanci
1.Hiz donglisii kazanci

1.Hiz dongiisii tamamlama zamani
1.Hiz algilama filtresi

1.Tork filtresi zamani sabiti
2.Pozisyon dongiisii kazanci
2.Hiz dongiisii kazanci

2.Hiz dongiisii tamamlama zamani

2.Hiz algilama filtresi

2.Tork filtresi zamani sabiti
Hiz igin ileri besleme kazanci
Hiz igin ileri besleme filtresi
Tork igin ileri besleme kazanci
Tork igin ileri besleme filtresi
Kontrol degistirme modu
Kontrol degistirme seviyesi
Kontrol anahtari histerezisi
Anahtarlama siiresi kazanci

Pozisyon komutu filre ayari

Ozel hafiza alani

Uyarlanabilir filtre modu ayari

. notch(dis) frekansi

. notch(dig) geniglik segimi

. notch(dig) derinlik segimi

. notch(dig) frekansi

. notch(dis) genislik selection
. notch(dig) derinlik selection
. notch(dis) frekansi

. notch(dig) geniglik segimi

. notch(dig) derinlik segimi

. soniimleme frekansi

. soniimleme frekansi

NEFPWWWNNNR R PEP

Pozisyon komutu yumsatma parametresi

Pozisyon komutu igin filtre

Hiz ayari igin dahili ve harici hiz kaynagi segimi
parametresi

Hiz komutu doniig yonii segimi

Hiz komutu giris kazanci

Hiz komutu girisinin doniis yoniiniin
degistirilmesi

Tim Parametre Listesi

Fab.
dege
ri

70
250

2500

300
200

100

~ O o

320
180
310
15

126
380
180
1000

15
126
300

50

o

50
33
33

500

Gegerli olma sarti

Veri
uzunlugu
Hemen 16bit
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) . : 16bit
verilmesi gerekli
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
. . . 16bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) . : 16bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) : . 32bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) . : 32bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) : . 32bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
) . X 16bit
verilmesi gerekli
Siirticli enerjisinin kesilip tekrar .
. } . 16bit
verilmesi gerekli
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Veri
uzunlugu
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
. ] . 16bit
verilmesi gerekli
Hemen 16bit
Gegerli olma sarti veri .
uzunlugu
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
. . . 16bit
verilmesi gerekli
Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar .
. ; . 16bit
verilmesi gerekli
Gegerli olma sarti veri N
uzunlugu
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit
Hemen 16bit

Haberlesme

Okuma/Yazma
durumu

R/W

R/W
R/W
R/W
R/W
R/W

R/W
R/W
R/W
R/W
R/IW

R/W

R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
Okuma/Yazma
durumu
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW
R/IW

R/W

RIW
RIW
R/W
R/W
RIW
RIW
R/W
RIW
RIW
R/W

R/W

R/W
Okuma/Yazma
durumu
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W

R/W

R/W

Okuma/Yazma
durumu

R/W

R/W
R/IW

R/W

Modbus
Adres

0x0001

0x0003
0x0005
0x0007
0x0009
0x000D

0x000F

0x0010
0x0011
0x0012
0x0013
0x0014
0x0015

0x0017

0x0019

0x001B
0x001D
0x001F
0x0021
0x0023
0x002D
0x0033
0x0035
Modbus
Adres
0x0101
0x0103
0x0105
0x0107
0x0109
0x010B
0x010D

0x010F

0x0111
0x0113
0x0115
0x0117
0x0119
0x011B
0x011F
0x0123
0x0125
0x0127

0x0147

0x014B
Modbus
Adres
0x0201
0x0203
0x0205
0x0207
0x0209
0x020B
0x020D
0x020F
0x0211
0x0213
0x021D
0x0221

0x022D

0x022F

Modbus
Adres

0x0301

0x0303
0x0305

0x0307




PR304
PR305
PR306
PR307
PR308
PR309
PR310
PR311
PR312
PR313

PR314

PR315
PR316
PR317
PR318
PR319
PR320
PR321
PR322

PR323
PR324
PR4XX

PR400

PR401

PR402

PR403

PR404

PR405

PR406

PR407

PR408

PR410

PR411

PR412

PR413

PR414

PR415

PR422
PR423
PR424
PR428
PR429
PR430
PR431
PR432
PR433
PR434
PR435
PR436
PR437
PR438
PR439
PR443

PR5XX

PR500

PR501

PR502

PR504
PR506
PR509

PR510

PR511
PR512
PR513

PR515

1.Hiz ayari

2.Hiz ayari

3.Hiz ayari

4.Hiz ayari

5.Hiz ayari

6.Hiz ayari

7.Hiz ayari

8.Hiz ayari

Hizlanma zamani ayari
Yavaglama zamani ayari

S Egri hizlanmalyavaslama zamani ayari

Sifir hiz yakalama fonksiyonu galisma segimi
Sifir hiz yakalama seviyesi

Tork komutu segimi

Tork komutu yoén segimi

Tork komutu giris kazanci

Tork komutu girisi tersleme

Hiz limiti degeri 1

2. Tork limiti

Motorun sifir hiza erismesindeki gecikme
zamani

Maksimum motor doniis hizi

Dijital giris secimi SI1
Dijital giris secimi SI2
Dijital giris se¢imi SI3
Dijital giris se¢imi Si4
Dijital giris se¢imi SI5
Dijital giris secimi SI6
Dijital giris secimi SI7
Dijital giris secimi SI8
Dijital giris se¢imi SI9
Dijital ¢ikig se¢imi SO1
Dijital ¢ikig se¢imi SO2
Dijital ¢ikis secimi SO3
Dijital ¢ikis secimi SO4
Dijital ¢ikis secimi SO5

Dijital ¢ikis secimi SO6

Analog giris 1(Al 1) offset ayari

Analog girig 1(Al 1) filtre

Analog giris 1(Al 1) over-voltaj ayari
Analog girig 3(Al 3) offset ayari

Analog girig 3(Al 3) filter

Analog giris 3(Al 3) over-voltaj ayari
Pozisyon tamamlandi araligi

Pozisyon tamamlandi ¢ikis ayari

INP hold zamani

Sifir-Hiz

Hiz coincidence aralig

At-speed

Mechanical brake action at stalling setup
Mechanical brake action at running setup
Brake action at running setup

E-stop fonksiyonu aktif

2.Elektronik digli carpani
3.Elektronik digli carpani

4.Elektronik digli garpani

Anil/asin haraket 6nleme secenekleri
Servo Siiriicii kapanmasi esnasindaki siralama
Ana giic algilama zamani

Dinamik frenleme modu

Acil durdurma tork ayari
Asin yiik seviyesi ayari
Asin hiz seviyesi ayari

I/f okuma filtresi

[eliellelieliellellello)]
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1000

30

1000
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Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli
Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen
Hemen
Gegerli olma sarti

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siirticli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siirticli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siirticli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicli enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Hemen

Gegerli olma sarti

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Hemen

Hemen

Hemen

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

Hemen

Hemen

Hemen

Siiriicii enerjisinin kesilip tekrar
verilmesi gerekli

16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit

16bit

16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit

16bit

16bit
Veri

uzunlugu

16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit

16bit

16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
16bit
Veri

uzunlugu

16bit
16bit

16bit

16bit
16bit
16bit

16bit

16bit
16bit
16bit

16bit

R/W

Okuma/Yazma
durumu

R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W

R/W

R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W
R/W

Okuma/Yazma
durumu

R/W
R/W

R/W

R/W
R/W
R/W

R/W

R/W
R/W
R/W

R/W

0x0309
0x030B
0x030D
0x030F
0x0311
0x0313
0x0315
0x0317
0x0319
0x031B

0x031D

0x031F
0x0321
0x0323
0x0325
0x0327
0x0329
0x032B
0x032D

0x032F

0x0331
Modbus
Adres

0x0401

0x0403

0x0405

0x0407

0x0409

0x040B

0x040D

0x040F

0x0411

0x0415

0x0417

0x0419

0x041B

0x041D

0x041F

0x042D
0x042F
0x0431
0x0439
0x43B
0x043D
0x043F
0x0441
0x0443
0x0445
0x0447
0x0449
0x044B
0x044D
0x044F
0x0457
Modbus
Adres
0x0500
0x0501
0x0502
0x0503
0x0504
0x0505
0x0509
0x050D
0x0513

0x0515

0x0517
0x0519
0x051B

O0x051F




PR517
PR520
PR521
PR522
PR523
PR524
PR528
PR529
PR530
PR531
PR532
PR535
PR536

PR6XX

PR601

PR603
PR604
PR605
PR606
PR607
PR608
PR609

PR610

PR611
PR614
PR620
PR621
PR622
PR625
PR627
PR628
PR629

PR656

PR657

PR663

PBOXX

PB000
PB001
PB002
PB003
PB004
PB005
PB006
PB007
PB008
PB009
PB0O10
PBO11
PB012
PBO13
PB014
PBO15
PBO16
PB017
PBO18

PB020

PB021

PB022

PB023

PB024

PB025

PB026

Sayag temizleme girigi galisma modu
Pozisyon modu igin birim se¢imi

Tork limiti segimi

2.Tork limiti segimi

1.Tork limiti anahtar ayar

2.Tork limiti anahtar ayar

Led baslangi¢c durumu

Modbus modu segimi

Modbus Baudrate ayari

Modbus kullaniminda slave eksen adresi
Maksimum puls girisi ayari

On panel kilidi ayari

Grup 7 parametrelerini agmak igin sifre

Encoder sifir konumu telafisi

Jog galismasi sirasinda tork degeri
Jog galismasi sirasinda hiz degeri
3.Pozisyon kazanci igin gecerli siire
3.Pozisyon kazang 6lcegi faktorii

Tork komutu icin ek deger

Pozitif yon tork kompanzasyon degeri
Negatif yon tork kompanzasyon degeri

Fonksiyon uzantisi

Anlik yanit ayari

Alarmda acil durdurma zamani

Test sirasinda hareket mesafesi
Test calismasinda bekleme siiresi
Test galismasinda Cycling zamani
Test calismasi hizlanma zamani
Uyari/ikaz sirasinda kilitlenme siiresi
Gozlemci kazanci

Goézlemci filtresi

Motorun blok(kilitlenme)/mekanik etki anindaki

tork esigi

Motorun blok(kilitlenme)/mekanik etki anindaki

gecikme zamani

Absolute (multi-turn) pozisyonlamada st sinir

Yazilim versiyon 1 (DSP)
Yazilim versiyon 2 (CPLD)
Yazilim versiyon 3 (other)
Hata kodu

Factor of No.-motor running
Siiriicli galisma durumu
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Detayli Tim Parametre Listesi

PROXX Fab. Haberlesme
Parametre Listesi Degeri
Veri Tipi Modbus Adresi
PR000 @ MFC fonksiyonu 1 16bit R/W 0001H

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

PRO01 Kontrol modu segimi 0 16bit R/W 0003H
Ayar Degeri Igerik 3.4.5 kombinasyon modunu
1.Mod 2.Mod kurdugunuzda, kontrol modu
0 Pozisyon - degistirme girisi (dijital giriglere
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 segilecektir.
sy 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 Gergek zamanli otomatik kazang ayarlama islevi devre disi birakilir.
1 Standart Surtlinme yada dengesiz ylik de Autotune modunu kullanmayiniz.
P Konumlandirma Bu deger fab. Ayari degeridir. Bu se¢im dengesiz yatay eksene sahip olmayan ekipmanlarda, diisik strtinmeli vidal

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

PRO03 = Gergek zamanl otomatik kazan¢ ayarinda sertlik segimi 70 16bit R/W 0007H
Dilsik » Sertlik ——p viksek  Kurulum degerini dlsurtn, daha ylksek hiz tepkisi ve servo sertligi elde edilecektir. Ancak degeri disurirken,
Diisiik ——p> Servo Kazanc ——p viksek  salinim veya titresimi dnlemek igin ortaya gikan islemi kontrol edin. Motor durduruldugunda kontrol kazanci

glncellenir. Asir disik kazang veya tek yonll yén komutunun siirekli uygulanmasi nedeniyle motor
durdurulamiyorsa, PR003'te yapilan herhangi bir degisiklik giincelleme igin kullanilmaz. Motor durduktan sonra

81..80..79. 70..69..68 51..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 —p viksek  parametreye 50 ile 81 araliginda sayi girisi yapilabilir.

PR0O04 = Atalet orani % 250 16bit R/W 0009H

Yik ataletinin rotor (motorun) ataletine karsi oranini ayarlayabilirsiniz. Birimi: % - Skala araligi 0-10000’dir.
PR004=(yik ataleti / dondiirme ataleti) x 100%

PR006 @ Komut darbesi donme yonii kurulumu 0 16bit R/W 000DH
Komut darbe girisi ddndiirme yoniini ayarla, komut darbesi giris tipi
PR007 @ 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 A P M
0veya 2 2 fazli darbe (A fazi +B fazi) sinyali i :: =
Pozitif yon puls + Negatif yon puls Puls pll W o [ o
0 1 sinyali H 2
I = I O
Puls + isaret Puls M,
3 sinyali —_ —
90° faz farki Puls e
0 veya 2 2 fazl darbe (A faz +B fazi) sinyali . ;,__‘_,1
Pozitif ydn puls + Negatif yén puls Puls o FLTE
1 ! sinyal | By
Puls + isaret Puls =l ="l
3 sinyali iu B [t

PRO08 = Bir motor devri basina puls adedi 10000 32bit RW 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 PR010 igerisinde yer alan garpan / bélen deg@erlerini referans alir.

PRO09 = Elektronik digli garpan 1 1 32bit R/W 0012H - 0013H
PRO10 = Elektronik disli bélen 1 1 32bit R/W 0014H - 0015H
17 bit enkoder : 131072 / 23 bit enkoder : 8388608

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

PRO012 = 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 iligkisini tersine gevirebilirsiniz.

PRO13 = 1.Tork limiti 300 16bit RW 001BH
Motor ¢ikis torkunun sinir degerini “%” olarak ayarlayabildiginiz parametredir. 0-500 arasi skalasi mevcuttur. Pozisyon modunda da ¢aligsmaktadir.
PRO014 = Pozisyon sapmasi icin ekstra ayar 200 16bit R/W 001DH

Pozisyon sapmasi asiri araligini komut Gnitesi ile ayarlayin (varsayilan). Degderin ¢ok kiglik ayarlanmasi Err18.0'a neden olur (konum sapmasi asiri algilama) 0-500
arasi skala degerine mevcuttur.
PRO15 = Mutlak enkoder kurulumu 0 16bit RW 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 kaliciligi desteklenir.
Cihaz yuklnun hareket araliginin sabit oldugu ve enkoder bilgisinin veri alanini tasmadigi senaryolar igin gegerlidir.
2: Mutlak konum dondiirme modu: Enkoder, mutlak bir enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kaliciligi desteklenir.
Esas olarak, ylk hareket araliginin sinirli oimadigi ve motor tek yonli devir sayisinin 0~(PR663+1)'den az oldugu senaryoya uygulanabilir.
Harici fren direnci, direng degeri 100 16bit R/W 0021H
PRO16 ohm
Asiri akim igin alarm vermek Uzere desarj dongusuniin esik degerini onaylamak igin PR016 ve PR017'yi ayarlayin ve ardindan ilave edilen fren direnci degerini ohm
biriminden bu parametreye giriniz.
PRO17 = Harici fren direnci, gli¢ degeri Watt 16bit R/W 0023H
Asiri akim igin alarm vermek Uzere desarj dongusuniin esik degerini onaylamak igin PR016 ve PRO17'yi ayarlayiniz ve ardindan ilave edilen harici fren direnci gii¢
degerini watt biriminden bu paramtreye giriniz.




PR022 PR kontrol modu kullanildiginda galisma modu degistirme 16bit R/W 002DH
Dijital girislerden herhangi birine “C-MODE” galisma modu degistirme 6zelligi atanir. Sonrasinda asagidaki tablodaki durumlar gegerlidir.

Pro.01 Pro.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 Gegmis alarmlari resetleme
0x2211 Parametreleri kaydetme
0x2222 Motor paramtreleri harig fabrika ayarlarina dondiirme
0x2233 Fabrika ayarlari
0X4001 JOG_P (50ms zaman dilimi)
0X4002 JOG_N (50ms zaman dilimi)
0x6666 Soft Sifilama
PR1XX ) Fab. Haberlesme
Parametre Listesi Degeri
Veri Tipi Modbus Adresi
PR100 @ 1.Pozisyon déngiisii kazanci 320 16bit R/W 0101H

Konumsal kontrol sisteminin tepkisini belirleyebilirsiniz. Ayarladidiniz pozisyon dénglsu kazanci ne kadar yiksek olursa, elde edebileceginiz konumlandirma suresi
daha hizl olur. Cok yiiksek kurulumun salinimlara neden olabilecegini unutmayin.

PR101 = 1.Hiz déngiisii kazanci 180 16bit R/W 0103H

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

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

Hiz dénglsiniin entegrasyon zaman sabitini ayarlayabilirsiniz, Kurulum ne kadar kiglikse, duraklamada 0'a daha hizli inis yapabilirsiniz. Entegrasyon “9999” olarak
ayarlanarak surdurdlur. 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 guriltisinu
azaltabilmeniz icin elde edebilecegdiniz zaman sabiti de o kadar biiyiik olur, ve yanit yavaslar. Filtre parametrelerini asagidaki tabloya bakilarak dongii 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 déngiisii kazanci 380 /s 16bit R/W 010BH
PR106 @ 2.Hiz déngiisii kazanci 180 Hz 16bit R/W 010DH
PR107 = 2.Hiz dongiisii 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 déngiisu, 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. lleri hiz beslemesinin kullanim &rnegi, ileri hiz beslemesi, hiz ileri besleme filtresi
yaklasik 50'ye (0,5 ms) ayarliyken hiz ileri besleme kazanci kademeli olarak artirildigindan etkili hale gelecektir. Sabit bir hizda galisma sirasinda konumsal sapma,
asagidaki denklemde gosterildigi gibi, hiz ileri besleme kazancinin degeri ile orantili olarak azaltilir. Konum sapmasi [ komut birimi]=komut hizi [ komut birimi /s]/konum
dongusi kazanci[1/s]x(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 isleminden kaynaklanan tork komutuna ekler.
2.1leri 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 surerken konumsal sapmanin tim c¢alisma araliginda 0'a yakin tutulabilecedi anlamina gelir. Aktif degil.

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

lleri tork besleme girigini etkileyen 1. gecikme filtresinin zaman sabitini ayarlayin. Bozulma torku nedeniyle gergek durumda sifir konum sapmasi miimkiin degildir.
oldugu gibi hiz ileri besleme, blyik tork ileri besleme filtre zaman sabiti, galisma Guriltisini 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 secimi (PR100-PR104)
1 2.Kazang Sabitlendi 2.Kazang segimi (PR105-PR109)
*Kazang degistirme girisi ON oldugunda, 1. Kazang segcilmis,
2 Anahtarlama girisi ile kazang *Kazang degistirme girisi com'a baglandijinda 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
secilmis olur. Torkun mutlak degeri oldugunda 1. kazanca geri doniin.
komut asagida tutuldu (seviye + histerezis) [%]6nceden
2. kazang ile gecikme siiresi boyunca.
4-9 Ayrilimig Ayriimig
*Konum kontroll sirasinda gegerlidir.
*Konumsal komut 0 olmadiginda 2. kazanca gegis
Pozisyon komutu degeri + daha 6nce 1. kazang ile.
gercek pozisyon ile *Konumsal komut tutuldugunda 1. kazanca geri dénun
gecikme siresi sirasinda 0'da ve gergek dederin mutlak degeri
hiz daha 6nce (seviye histerezisi) (r/dak) altinda tutuldu 2. kazang ile.

3 Tork komutu genigligi ile
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PR117 = Pozisyon kontrol anahtan 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 yiksegde 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 buyikse, artan konum dénglisi kazanci orani bu parametre ile sinirlandirilabilir.

<Konum kazanci degistirme siresi>

Dikkat: konum kontroliinli kullanirken, konum dénguisi 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 O us 16bit R/W 0147H

Konumsal komut darbesi igin filtreleme yapin, dar darbenin girisimini ortadan kaldirin, asiri bliyiik kurulum, yliksek frekansl konumsal komut darbesinin girigini
etkileyecek ve daha fazla zaman gecikmesi yapacaktir.

PR2XX Fab. Haberlegsme
Parametre Listesi Degeri
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 islemi 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 gore
gecerlidir glincellenecektir. Glincellendikten sonra, PR200 “0"a déner, kendi kendine uyarlamayi durdurur.
2 Uyarlanabilir filtre, 1 filtre gecerlidir, Her  Bir uyarlanabilir filtre gegerlidir, 3. Notch filtresiyle ilgili parametreler uyarlanabilir performansa gére
zaman gegerli olacaktir her zaman giincellenecektir.
3-4 Kullaniimaz Profesyonel midahaleler diginda 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 Segimi 2 16bit R/W 0205H
Notch genisligini 1. Notch filtresinin merkez frekansina ayarlayin.

Uyari: Kurulum ne kadar yiiksek olursa, elde edebileceginiz Notch genisligi de o kadar biiyik olur. Normal isletimde varsayilan kurulumla kullanin.
PR203 1. Notch Derinligi Secgimi 0 16bit R/W 0207H
Notch derinligini 1. Notch filtresinin merkez frekansina ayarlayin.

Uyari: Kurulum ne kadar yliksekse, Notch derinligi o kadar si1§ ve elde edebileceginiz faz gecikmesi kuguldr.

PR204 2. Notch Frekansi 2000 Hz 16bit R/W 0209H
PR205 2. Notch Genigligi Secimi 2 16bit R/W 020BH
PR206 2. Notch Derinligi Segimi 0 16bit RW 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 Segimi 0 16bit R/W 0213H
PR214 1.S6niimleme Frekansi 0 Hz 16bit R/W 021DH

0: Fonksiyon kapali

Yik kenarindaki titresimi bastirmak igin kullanihir. Birimi: 0.1Hz, 10-2000 aralijinda deger girisi yapilabilir.

PR216  2.S6niimleme Frekansi 0 Hz 16bit R/W 0221H
PR222 Pozisyon Komutu Diizeltme Filtresi 0 ms 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.

PR3XX Fab. Haberlegsme
Parametre Listesi Degeri
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
Hiz ayari igin dahili ve harici hiz .
PR300 kaynzgl sggimi parametresi 0 16bit RW 0301H
PR300 igin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu
0 Analog Hiz Komutu (Analog Girig Aktif)
1 Dahili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)
2 Dahili 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 segilen dahili hiz aktif olur. Eger PR300 parametresi
icerigi “0” yapilirsa, analog girisler referans giris olarak kullanilabilir.

1. Dahili Hiz Segimi Girisi = 2. Dahili Hiz Secimi Girisi | 3. Dahili Hiz Segimi Girisi

Avar Degeri (intspd1) (Intspd?) (Intspd3) 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 - 2. Hiz
2 OFF ON Girig yok 3.Hiz
ON ON Analog giris komutu
[PR300=1] ile ayni OFF 1.ille 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 doniig yonii segimi 0 16bit R/W 0303H

Ayar Degeri Hiz Degeri Hiz Giris Sinyali (VC-SIGN) Hiz Komutuna Bagh Yoén
+ - Pozitif Yonde
0 - - Negatif Yonde
Islem Yok OFF Pozitif Yénde
! Islem Yok ON Negatif Yonde
PR302 Hiz komutu giris kazanci 500 (r/min)/V 16bit RW 0305H

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

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

Hiz komutu giriginin doniis yoniiniin 0 16bit R/W 0307H

PR303 e .
degistirilmesi
Ayar Degeri Motor Dénis Yonu
0 Standart [+ voltaj] [+ yon] \[- voltaj] [-y®n]
1 Terslenmis [+ voltaj] [- yén ]\ [- voltaj] [+ydn]

Hiz girisi bilgisi polaritesi ile bu parametredeki yapilan segimin polaritesi konusunda uyusmazlik oldugunda motor farkli tepkiler verebilir dogru segimleri/ayarlari ve
uygulanan gerilim polaritesi hakkinda seciminiz dogru olduguna eminseniz motor igin hareket gergeklestiriniz.
Dahili Hiz modunda kullanilabilecek, dahili hiz parametreleri agsagidaki tabloda yer aldigi gibidir;

Parametre Aciklama Birim Ayar Araligi

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 ayan 0 r/min 16bit R/W 030DH
PR307 4.Hiz ayari 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 Kalkis ivmesi (Hizlanma) zamani 100 Ms/(100r/min) 16bit R/W 0319H
PR313 Durma ivmesi (Yavaslama) zamani 100 Ms/(100r/min) 16bit R/W 031BH
PR314 :ylzgr;ln hizlanma ve yavaglama zaman 0ms 16bit RIW 031DH
Hizlanma ve Yavaslama siirelerinin gegis noktalarinda S Egri zamani ile gegislerin yumusak yada daha sert gegis durumu ayarlanabilir.
PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu 0 Hz 16bit R/W 031FH

1. Eger PR315 = 0 ise, sifir hiz yakalama fonksiyonu kullaniimaz. Bu durumda, motorun dénus 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 dénis hizi, harici analog voltaj girisi tarafindan kontrol edilir.

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

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

PR316 Sifir hiz yakalama seviyesi 30 r/min 16bit RW 0321H
Analog hiz degeri, hiz sifir yakalama seviyesi kurulumundan disik oldugunda, gercek hiz 0'a ayarlanacaktir. Birim r/min’dir.
PR317 Tork komut kaynagi segimi 0 16bit R/W 0323H
Ayar Degeri Tork Bilgisi Girisi Hiz Limit Girigi

0 Analog Giris 3 Parametre Degeri (PR321)

1 Analog Girig 3 Hiz Limiti icin Analog Giris 1

2 Parametre Degeri (PR322) Parametre Degeri (PR321)

3 Analog Giris 3 Hiz Limiti O
PR318 Tork komutu yonii segimi 0 16bit R/W 0325H

Ayar Degeri Aciklama
0 Tork Bilgisi igin uygulanan voltaj ile motorun dénls yonu belirlenir. Eger Tork sinyali

“+” polaritede ise dénus bir ydnde, “-“ polaritede ise motor diger yénde dénecektir.
Eger PR318 igerisindeki deger “1” ise bu durumda motorun dénus yoni igin, TC-
SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun doniis yonu belirlenir.

1 Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif yonde
donus gergeklesecektir.
PR319 Tork komut giris kazanci 30/ 0.1V/100% 16bit R/W 0327H
PR320  Tork komutu girigi tersleme 0 16bit R/W 0329H
Ayar Degeri Motor Cikis Torku Yoénu

0 Terslenmez [+ voltaj]—p [+ yon] [- voltaj—> [-yon]

1 Terslenir [+ voltaj]—® [- yon] [- voltaj]—¥ [+yon]
PR321 1.Hiz limit degeri 0 r/min 16bit R/W 032BH
Tork kontrol modunda, kullanilan hiz sinirini ayarlandigi parametredir. Tork kontroli sirasinda bu parametre ile ayarlanan hiz limiti agilamaz.
PR322  Tork limit degeri (Tork modu) 0% 16bit RW 032DH
Tork kontrol modunda, tork limitinin ayarlandigi parametredir.
PR324 Motorun maksimum déniis hizi 0 r/min 16bit RW 0331H

Motorun maksimum dénme hizinin ayarlandigi parametredir.
PR328 SynchroNo.us Parametre Ayari 0 16bit R/W 0339H




PR4XX Fab.

Parametre Listesi Degeri Haberlesme
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 Sl4 0 16bit R/IW 0407H
PR404 | Dijital Girig SI5 0 16bit R/W 0409H
PR405 | Dijital Girig SI6 0 16bit R/IW 040BH
PR406 | Dijital Girig SI7 0 16bit R/IW 040DH
PR407 | Dijital Girig SI8 0 16bit R/W 040FH
PR408 | Dijital Giris SI9 0 16bit R/W 0411H
Parametre Aciklama Aciklama Fabrika Degeri
PR400 Giris Secimi SI1 Dijital Giris 1 3
PR401 Giris Segimi SI2 Dijital Girig 2 0
PR402 Giris Secimi SI3 Dijital Giris 3 0
PR403 Giris Segimi Sl4 Dijital Giris 4 0
PR404 Giris Segimi SI5 Dijital Giris 5 0
PR405 Giris Secimi S16 Dijital Giris 6 0
PR406 Giris Segimi SI7 Dijital Giris 7 0
PR407 Giris Secimi SI8 Dijital Giris 8 0
PR408 Giris Secimi SI9 Dijital Giris 9 0
COM_SI Dijital girisler icin ortak baglanti terminali Dijital Girigler icin ortak terminal
Detayli bilgi igin dijital girisler bélimiine bakiniz.
PR410 | Dijital Cikig SO1 1 16bit R/W 0415H
PR411 | Dijital Cikig SO2 2 16bit R/W 0417H
PR412  Dijital Cikigs SO3 4 16bit R/IW 0419H
PR413 | Dijital Cikis SO4 3 16bit R/W 041BH
PR414  Dijital Cikis SO5 1 16bit R/W 041DH
PR415 @ Dijital Cikis SO6 3 16bit R/W 041FH
Parametre Aciklama Aciklama Fabrika Degeri Hex
PR410 Cikis Secimi SO1 Dijital Cikis 1 01h
PR411 Cikis Secimi SO2 Dijital Cikis 2 02h
PR412 Cikis Secimi SO3 Dijital Cikis 3 04h
PR413 Cikis Secimi SO4 Dijital Cikis 4 03h
PR414 Cikis Secimi SO5 Dijital Cikis 5 01h
PR415 Cikis Secimi SO6 Dijital Cikis 6 03h
COM_SO Dijitql g|l§|§lar icin ortak baglanti Dijital cikislar igin ortak terminal
terminali
Detayli bilgi igin dijital cikiglar bélimine bakiniz.
PR422 = Analog Girig 1(Al1) offset setup 0 16bit RIW 042DH

Analog giris 1'e uygulanan gerilimin (ofset) diizeltme degerini ayarlayin.
PR423 = Analog Giris 1(Al1) filter
Analog giris 1'e uygulanan voltajin gecikme siresini belirleyen 1. gecikme filtresinin zaman oms 16bit R/W 042FH
sabitini ayarlandidi parametredir.
PR424 = Analog giris 1 (Al1) asin voltaj ayari

Ofset ile iligkili voltaji kullanarak, analog giris voltajinin asiri voltaj (over-voltage) degerini oV 16bit R/W 0431H
ayarlayiniz.
PR428 @ Analog Girig 3(Al3) offset setup 0 16bit R/W 0439H
PR429 @ Analog Girig 3(Al3) filter 0ms 16bit R/W 043BH
PR430 @ Analog Giris 3(Al3) over-voltage setup ov 16bit RW 043DH

PR431 = Pozisyon tamamlandi/ulagti aralig

Pozisyon tamamlandi araliginin ayarlandigi (INP1) cikigi icin kullanilan parametredir. 10 16Dit RW 043FH
PR432 = Pozisyon tamamlandi ¢ikis ayari 0 16bit R/W 0441H
Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) gikisi icin kosul belirlenir.
Ayar degeri Pozisyon tamamlandi sinyali igin alabilecegi kosullar
0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kiiclik oldugunda sinyal agilir.
1 Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431 [konumlandirma tam araligi]'ndan kucik oldugunda sinyal acilir.
2 Konum No komutu oldugunda, sifir hiz algilama sinyali ACIK oldugunda ve konum sapmasi PR431'den [konumlandirma tam araligi]

daha kiigik oldugunda sinyal agilacaktir.

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

gegene kadar korunur. Tutma siiresinden sonra, gelen konumsal komuta veya konumsal sapmanin durumuna gore INP ¢ikisi

acilacak/kapatilacaktir.

PR433 INP tutma zamani 0ms 16bit R/W 0443H
Ayar Degeri Konumlandirma sinyali tamamlandi durumu
0 Tutma suresi, bir sonraki konumsal komut alinana kadar ACIK durumda tutularak kesinlikle
korunur.

“Agik” durumu, kurulum siresi (ms) igin korunur, ancak tutma siresi sirasinda pozisyon

komutu alindiginda “Kapali” durumuna geger.

* Pozisyon Tamamlandi/Ulasti Cikisi INP hakkinda daha detayli bilgiye “Pozisyon Tamamlandi/Ulasti Cikigi (INP)” bashg: altinda ulasabilirsiniz.

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

Motor hizi bu parametrenin kurulumunun altina distugiinde sifir hiz algilama sinyali “ZSP” gikigi aktif olacaktir. PR434 parametresi ile sifir hiz gikisi, motorun donus
yonlinden bagimsiz olarak hem pozitif hem de negatif yon igin gecerlidir. 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
kiglk oldugunda hiz cakismasini (V-COIN) gikarin. Hiz gakismasi algilamasi 10 dev/dak histerezis ile iligkili oldugundan, gercek algilama araligi asagida
gosterildigi gibidir.

Hiz gakigsma ¢ikisi KAPALI -> ACIK zamanlama (PR435 -10) dev/dak

Hiz cakisma ¢ikisi ACIK -> KAPALI zamanlamasi (PR435 +10) dev/dak

PR436 = Hizh vang (AT-SPEED) 1000 r/min 16bit RW 0449H
Hiz varis ¢ikisinin (AT-SPEED) algilama zamanlamasini ayarlandigi parametredir.

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

1-30000

PR437 = Durma eylemi sirasinda mekanik fren tepkisi/hareketi 0ms 16bit RW 044BH
Motor freninin gecikme suresinin ayarlandigi parametredir.

PR438 = Mekanik fren gecikme siiresi 0ms 16bit RW 044DH
Mekanik fren baslatma gecikme siiresi ayaridir.

PR439 = Fren birakma hizi ayari 30 ms 16bit R/W 044FH

Servo slricl kapaliyken, ddnme hizi bu ayar degerinden daha duslk oldugunda ve mekanik fren baslatma gecikme siiresi geldiginde, freni devreye alacaktir.




PR5XX Fab.

Parametre Listesi Degeri Haberlesme
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR500 2.Bir motor devri basina puls adedi girisi 10000 32bit RW 0500H - 0501H
Motor milinin tek donistine karsilik gelen puls miktarinin ayarlandigi parametredir.
10 sinyali ile 1. PRO08 veya 2. PR500'i segin.
1) PR500 # 0 ise, anlik dénls = puls adedi / PR500
2) PR500 =0 ise PR501 2. Elektronik digli garpan PR502 elektronik disli bélen gecerli olacaktir.
PR501 2.Elektronik digli carpani 1 32bit R/W 0502H - 0503H
PR502 2.Elektronik digli boleni 1 32bit R/W 0504H - 0505H
PR508 ::\:;;rg:;lkapall oldugunda, diisiik voltaj 1 16bit RIW 05134
PR509 (Ana gli¢ kapali algilama siiresi) kurulumu igin temel kapatma devam ederken Err0d0 (ana giig diisiik voltaj korumasi) fonksiyonunun etkinlestirilip, etkinlestiriimeyecegini segebilirsiniz.
Ayar Degeri Diisiik Gerilim Korumasinin Eylemi

Servo-On sirasinda ana gug kapatildiginda, Err0d.0 tetiklenmez ve Siirlici Servo “OFF” konumuna geger. Siriicl, ana glictin yeniden
baglatilmasindan sonra tekrar Servo “ON” durumuna doéner.
1 Servo agllma sirasinda ana gii¢ kapatildiginda, Sirticti Err0d.0 nedeniyle hata verecektir.
Dikkat: Err0d.0 (Ana gl duslk voltaj korumasi), PR509 kurulumu uzun oldugunda ve ana dénustiricinin P-N voltaji, PR508 kurulumundan bagimsiz olarak ana gii¢
kapatmasini algilamadan énce belirtilen de@erin altina diistiginde tetiklenir.
PR509 Ana gii¢ algilama siiresi 70 ms 16bit R/W 0513H
70 ile 200 arasinda bir deger verilebilen bu parametre, ana gui¢ surekli olarak kapali tutulurken kapanmayi algilamak igin stireyi ayarlayabilir, bu parametre degeri
2000'e ayarlandiginda ana gii¢ kapatma algilamasi gegersizdir. Birim ms’dir.
PR510 Dinamik frenleme modu 0 16bit RW 0515H
Bu parametre; 0 ile 2 degerleri arasinda ayarlanabilir.
0: Dinamik frenleme hem normal hem de anormal kosullarda gegerlidir.
1: Dinamik frenleme normal durumda gegerlidir.
2: Dinamik frenleme hem normal hem de anormal kosullarda gecersizdir.
PR511 Acil durdurma torku 0% 16bit R/W 0517H
Acil durdurmada tork limitinin ayarlandigi parametredir. 0-500 arasi birimi %’dir. Kurulum degeri O oldugunda Normal ¢alisma icin tork limiti uygulanir.
Asin yiik diizeyi
Asiri yik seviyesi ayarlayabilirsiniz. Bu deger 0 olarak
ayarlandiginda asiri ylk seviyesi %115 olur. Bunu
Normal ¢alisma esnasinda “0” olarak kullanin, diger
PR512 degeri yalnizca bu asin yik seviyesini diglirmeniz 0% 16bit R/W 0519H
gerektiginde ayarlayin.
Bu parametrenin kurulum degeri, motor degerinin
%115'i ile sinirlidir. Birim “%” araligi ise 0-115
arasindadir.
Asiri hiz seviyesi
PR513 Motor hizi bu kurulum degerini asarsa, Err1A.0' [asin 0 r/min 16bit RIW 051BH
hiz korumasi] olusur. Asiri hiz seviyesi, bunu 0'a
ayarlayarak motor maks. hizinin 1,2 kati olur.
Dijital girigler icin okuma filtresi
PR515 G/C girigi dlijital ﬁ[trgleme; daha ylksek kuruJum 0ms 16bit RIW 051FH
kontrol gecikmesini baslatir. 0-255 arasi deger
verilebilen bu parametrenin birimi 0.1ms’dir.

0

PR517 Sayac Sifirlama girisi 3 16bit R/W 0523H
Sayac 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 segim ayari 2 16bit R/W 0529H
Konumlandirma tam ve asiri konumsal sapma araligini belirlemek igin birimin belirtildigi parametredir.
Ayar Degeri Birim
0 Enkoder birimi
1 Komut birimi
2 10000 puls/ddniis
PR521 Tork limit segimi 0 16bit R/W 052BH
Tork sinirlama yéntemini ayarlayin;
Ayar Degeri Limit Degeri
0 PRO0.13
1 PR5.22
2 TL-SEL off PRO0.13
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 ¢ikiginin 2. limit degerini ayarlayin. Parametrenin degeri, gegerli motorun maksimum torku ile sinirlidir.
0-500 araliginda 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 buylkse, TCL sinyali ¢ikisi alinir.
2.Tork geri beslemesi, kullanici ayar degerinden biyiikse, TCL sinyalini ¢ikis vermez. 0-300 araliginda “%”

PR524 Negatif tork’a ulasildi 0% 16bit RW 0531H
1.Varsayilan ayar 0'dir, eger tork geri beslemesi, nominal torkun %95'inden buylkse, TCL sinyali ¢ikigi alinir.
2.Tork geri beslemesi, kullanici ayar degerinden biyiikse, TCL sinyalini ¢ikis vermez. 0-300 araliginda “%”

PR528 Led bilgi durumu 1 16bit RW 0539H
Gug acildiktan sonra ilk durumda 6n panel LED'inde (7-segment) gériintiilenecek veri tiriinu segebilirsiniz.
- . Ayar PR - .
Ayar Degeri Igerigi Degeri Igerigi 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 faktérli ve gegmis referansi 29 Surlict seri numarasi
3 Hiz kontrol komutu 16 Atalet orani 30 Motor seri numarasi
4 Tork komutu 17 Motor calisma faktoru 31 Toplam galisma 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




PR529 RS485 Data Bit, Parity,Stop Segimi 5 16bit R/W 053BH
Deger Data Bit Parity-Kontrol Stop Bit
0 8 Even Parity 2
1 8 Odd Parity 2
2 8 Even Parity 1
3 8 Odd Parity 1
4 8 None 1
5 8 None 2
PR530 RS485 Baud Rate Segimi 4 16bit R/W 053DH
Ayar Degeri Baud Rate Ayar Degeri Baud Rate
0 2400bps 4 38400bps
1 4800bps 5 57600bps
2 9600bps 6 115200bps
3 19200bps

PR531 RS485 Slave ID 1 16bit R/W 053FH
RS232/RS485 protokoliinde maksimum kullanilabilecek slave cihaz sayisi 31’dir.

PR532 Maksimum girig frekansi 0 kHz 16bit R/W 0541H
Maksimum giris frekansinin ayarlandigi parametredir. 0-4000 araliginda deger girisi yapilabilir. Birim “kHz”dir. Tanimlanan degeri asan maksimum frekans degerinde
cihaz ERR1BO0 hatasi 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 Fab. Haberlesme
Parametre listesi Degeri $
Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
JOG deneme sirasinda tork miktari .
PR603 (Tork kontrol sirasinda kullaniimaktadir). Birim “%”, 0-100 arasi ayarlanabilir. 0% 16bit RW 0607H
PR604 = JOG Hizi (rpm) 300 r/min 16bit R/W 0609H
PR605 @ Pozisyon igin 3. Kazang gegerlilik siiresi 0ms 16bit R/W 060BH
PR606 Pozisyon igin 3.kazang ¢arpani (Birim: 100%, aralik 0-1000dir) 100 % 16bit R/W 060DH
PR607 = Tork komutu ek degeri ( Birim: %, aralik : -100~100 ) 0% 16bit RIW 060FH
PR608 Pozitif tork kompanzasyonu degeri (Birim: %, aralik: -100~100) 0% 16bit RW 0611H
PR609 = Negatif kompanzasyonu degeri (Birim:%, aralik: -100~100) 0% 16bit R/W 0613H
Bu U¢ parametre, ileri beslemeli tork uygulamsinda direct tork ¢ikigina aktarmaktadir.
PR613 2. Atalet orani 0% 16bit R/W 061BH
2. atalet oranini ayarlandigi paramtredir, motor oraninin rotoruna karsi yik atalet oranini ayarlayabilirsiniz.PR613= ( yik ataleti / rotor ataleti ) * 100 [%]
PR614 = Alarmda acil durdurma siiresi 200 ms 16bit RW 061DH
Bir alarm durumunda acil durdurmanin tamamlanmasi icin izin verilen sureyi girisi yapilir, bu siirenin asilmasi servo sistemi alarm durumuna gegirir.
PR620 @ Deneme igin calisma mesafesi 10 rev 16bit R/W 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 icin kalkis ivmesi 100 ms 16bit RW 0633H
PR663 = Mutlak kontrol igin list sinir degeri 0 16bit R/W 067FH

PR015=2 oldugunda: Mutlak pozisyon déndiirme modu,enkoder mutlak enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kalicihigi desteklenir.

Esas olarak, yuk hareket araliginin sinirli oimadigi ve motor tek yonli devir sayisinin 0~(PR663+1)'den az oldugu senaryoya uygulanabilir.




PR-Mod Parametreleri

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

PR8XX
Parametre listesi

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 diisiik hiz

Homing hizlanma ivmesi

Homing yavaslama ivmesi

Tork algilamasi sirasinda homing tutma zamani
Tork algilamasi sirasinda homing tork degeri
Homing sirasinda list gecit mesafesi ayari
Pozisyon limit aktif oldugunda e-stop igin
yavaglama degeri

e-stop igin yavaslama degeri

10 tetikleme kombinasyonu modlari

JOG hizi

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

Aciklama

PR-Modu kontrol fonksiyonu
Bit0: 0: CTRG yikselen kenar tetikleyici
1: CTRG gift kenar tetikleyici
Bitl: 0: yazilim limiti gegersiz
1: yazilim limiti gecerli
Bit2: 0: gug¢ agildiktan sonra hedef arama yiriitmez
1: gl¢ acildiktan sonra hedef aramayi yuritin
Bit3: 0: Mutlak kodlayici iglevi gegersiz
1: Mutlak kodlayici islevi gegerli
16 adet path hareket adedi
0x1 P yolu hareketi (Yazma)
0x20 Hedef arama (Yazma)
0x21 Mevcut konumu ana konum olarak ayarla (Yazma)
0x40 e-stop (Yazma)
0x00 Pozisyon tamamlandi, yeni bilgi alinabilir (Okuma)
0x10 Calisma durumu (Okuma)
0x20 Pozisyonlama aktiif (Mesgul) (Okuma)

Bit0: Homing Yonu

0: Negatif yon

1: Pozitif yon.

Bitl: Homing yapildiktan sonra ayarlanan konuma gidip
gitmeme karari

0: Hayir

1: Evet.

Bit2-7: Homing modu

: Limit switch algilamali homing

: Homing switch algilama ile homing

: Z sinyali algilamali homing

. Tork algilamali homing

: Mevcut konumu homing konumu olarak ayarla

o

w0 wWwN -

Bit8:

o

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

0: Kullaniimiyor, CTRG sinyal tetiklemesi ile

1: Homing sonrasi gegerli

2: Homing islemi olmadan gegerli

PR826 = 1 veya 2 oldugunda IO tetikleme kombinasyonu
devreye girer. ADDO.....ADD3 kombinasyonu siricu PR
modda oldugunda asagidaki tetikleme kombinasyonlari ile
kullanilabilir.

ADD3 ADD2 ADD1 ADDO Path

OFF OFF OFF OFF Aksiyon 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

O0x601A

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




PROXX Aciklama Modbus Adresi
Parametre listesi
PathO hareket modu
Bit0-3: Galisma Tipi
0 Pasif
1 Pozisyon modu
2 Hiz modu
3 Homing modu
4 Stop
Bit4: Interrupt

0 Interrupt kullaniimiyor

1 Interrupt
PR900 Path0 Mod Bit5: Overlap 0x6200
0 Overlap kullaniimiyor
1 Overlap aktif
Bit6-7:
0 Absolute pozisyon
1 Komuta goére
2 Motor komutuna gére
Bit8-13:
0-15 ligili 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 = PathO kalkig ivmesi ms / 1000rpm 0x6204
PR905 = PathO durmaivmesi ms / 1000rpm 0x6205
PR906 = Path0 durma zamani Path arasi bekleme zamani 0x6206

Asagida yer alan parametreler yalnizca RS485 haberlegsme sirasinda kullanilabilen ve erigilen parametrelerdir. PRBXX parametreleri;

No Parametre Listesi Birim Veri Tipi Modbus Adresi
03 Hata kodu - 16bit R 0BO3H
05 Siiriicli galigma durumu - 16bit R 0BO5H
Bit Fonksiyon Detay
0 RDY Servo hazir
1 RUN Servo galisiyor
2 ERR Servo hata
3 HOME_OK Home tamamlandi
4 INP Pozisyon tamamlandi
5 AT-SPEED Hizda
6~15 Yedek
06 Anlik hiz (Filtrelenmemis) rpm 16bit R 0BO6H
07 Anlik geri besleme torku (Nominal tork’un Yiizdesi) % 16bit R 0BO7H
08 | Anlik geri besleme akimi 0.01A 16bit R 0BO8H
09 Anlik hiz (Filtrelenmis) rpm 16bit R 0BO9H
10 DC bus gerilimi \ 16bit R OBOAH
11 Siiriicii sicakhgi °C 16bit R 0BOBH
12 Analog giris 1 0.01Vv 16bit R 0BOCH
14 Analog giris 3 0.01Vv 16bit R OBOEH
15 Asin yiik orani % 16bit R 0BOFH
16 Rejenerasyon yiik oran % 16bit R 0B10H
17 Dijital girisler sinyal durumlan 16bit R 0B11H
Bit Girigler
0 Si1
1 SI2
2 SI3
8 SI9
18 Dijital ¢ikis sinyal durumlan 16bit R 0B11H
Bit Girigler
0 So1
1 S02
2 S03
5 S06
20 | Motor pozisyon geri bildirimi Puls 32bit R 0B14H - 0B15H

Siricu’ye gelen 8388608 puls aliyorsa ve suriiciniin motor icin bir tur degeri 10000 puls/r ise, enkoder ¢ézinirligu 8388608 puls/r oldugunda, Surici motoru
konumu geri besleme puls sayisi 10000puls'dir.

21 | Toplam puls sayisi Puls 32bit R 0B16H — 0B17H
22 | Pozisyon sapmasi Puls 32bit R 0B18H~0B19H
Pozisyon sapmasi hakkinda ayrintilar i¢cin PrB.23'e bakiniz.

23 | Pozisyon komutu (Enkoder biriminden) - 32bit R 0B1AH~0B1BH

Sirlict ayarlarinda motorun tam tur déntisti 10000puls/r ayarli ve enkoder ¢ozunirliigi 8388608 pals/r ise, suriicti 10000pulse aldiginda, pozisyon komutu pals
adedi 8388608 pals olur.

24 | Motor pozisyonu (Enkoder) - 32bit R 0B1CH~0B1DH
25  Pozisyon sapmasi (Enkoder) - 32bit R O0B1EH~O0B1FH
26 | Pozsiyon modunda konum geri bildirimi (Enkoder) - 32bit R 0B20H~0B21FH




Siiriicii operasyon ekrani igin secilebilecek gostergeler agsagidaki tabloda yer almaktadir;

Menii adi

dOOuE

do1spP
d02cS
d03cu
d04tr

do5nP

do6cP
do7
dO8FP

d09cn

d10lo
d11Ai

d12Er
d13rn
dl4r9
dil5oL
d16Jr
d1l7ch
d18ic
d19

d20Ab

d21AE

d22rE
d23id

d24PE
d25PF

d26hy

d27 Pn
d28 No.
d29AS

d30NS

d31tE

d32Au
d33At
d34
d35 SF

Aciklama

Pozisyon sapmasi

Motor hizi

Pozisyon modunda, hiz degeri
Hiz modunda, hiz degeri

Tork geri donis degeri

Toplam puls geri bildirim

Toplam puls
Maksimum tork geri bildirimi
Puls sinyali frekans degeri

Kontrol modu

I/O sinyal durumu
Analog giris degeri

Hata faktori ve gegmis referansi
Alarm gostergesi

Rejeneratif gu¢ faktori

Asiri yuk faktori

Atalet orani

Motorsuz calisma faktora

G/C sinyallerindeki degisiklik sayisi

Mutlak enkoder verisi

Mutlak harici 6lgek konumu

Enkoder/harici 6lgek iletisim hatasi monitéri sayisi
Haberlesme ekseni adresi

Enkoder konum sapmasi (enkoder)
Enkoder dlgek sapmasi

Karsik sapma

PN boyunca voltaj [V]
Yazilim versiyonu
Sirici seri numarasi

Motor seri numarasi

Birikmis calisma siresi

Otomatik motor tanimlama
Sdricu sicakhigi

Gulvenlik durumu monitori

Ekranda goriinen

dOOuE

doispP
do2Cs
do3Cu
do4tr

dosnP

do6CP
do7
dO8FP

dooCn

d10 lo
d11Ai

d12Er
d13rn
d14r9
di50L
d16Jr
di7Ch
d18ic
di9

d20Ab

d21AE

d22re
d23id

d24PE
d25PF

d26hy

d27Pn
d28No.
d29AS

d30sE

d31tE

d32Au
d33At
d34
d35SF

Birim
puls

r/min

r/min

r/min
%

Puls

Puls
/
Puls

Veri Formati
(X, Y harfleri niimerik ifadelerdir)

Dusik agirhikh kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim "H xxxx”
“r xxxx”
“r xxxx”
“r xxxx”
“r xxxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim "H xxxx”
Low-bit “L xxxx” High -bit"H xxxx”
“ Xxxx”
Low-bit “L xxxx” High -bit"H xxxx”
Pozisyon:“PoScn”
Hiz:"SPdcn”
Tork:"trgen”
Birlesik mod” cnt”
Ayrintilar icin talimatlara bakin
Xyyyy
x:Al1 AAI2 b,AI3 ¢
yyyy:deger
“Er xxx”
“m xxx”
“rg xxx”
“oL xxx”
“J xxx”
“cP xxx”
“n xxx”
“ Xxxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
“n xxx”
“id xxx” “Fr xxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yuksek agirlikli kisim”H xxxx”
Dusuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
“u xxx”
“d xxx” “F xxx” “P xxx”
“n xxx”
Duasuk agirlikli kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
Dustk agirhikh kisim “L xxxx”
Yiksek agirlikli kisim”H xxxx”
“r xxx”
“th xxx”
“t xxx”
“XXXXXX”




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

isim
AFjog

AFInl

AFunL

AFAcL

AFoF1

AFoF2

AFOF3

AFEnNc

AF tUn

AF_GL

AFrst

Ozellik

Jog Modu
Parametrelerin
fab. ayarina
alinmasi

On panel kilidinin
aclimasi

Alarm silme

Al otomatik ofset
ayari

A2 otomatik ofset
ayari

A3 otomatik ofset
ayari

Motor Agisi
dizeltmesi

Ayrilmis

Atalet orani
tanimlama

Sirtclyl yeniden
baslatma

Fabrika ayarlarina geri dondiirme

islem adimlari asagidaki gibidir;
1- Yardimci fonksiyonlara erismek igin 6nce SET tusuna basiniz, MODE tusu ile “AFXXX” operasyon menisune eriginiz,

2- AFInl fonksiyonu goérildiginde giris igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Inl

Ekran gosterimi
AFjog

AFInl

AFunL

AFAcL

AFoF1

AFoF2

AFOF3

AFENc

AFtUn

AF_GL

AFrSt

Operasyon akisi
“Jog modu kullanimi (motoru belirlenen hizda déndirme)” basligina bknz.

Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Inl -". gérindiginde, A
digmesine basili tutunuz sonrasinda ekranda “FiniSh” ifadesi gérundigiinde iglem
tamamlanmis olur. Bu islemden sonra AFrst ile siriici yeniden baslatilir.
Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “unL -” goriindigiinde, A
digmesine basili tutunuz ekranda “FiniSh” ifadesi gériindtigunde 6n panel kilidi
acllmis olur.

Fonksiyona giris igcin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Acl -” gérindigiinde, A
digmesine basili tutunuz ekranda “FiniSh” ifadesi gériindtiglnde alarm silinmis olur.
Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF1 -”
gérundugunde, A tusuna basiniz, ekranda “Start”, gésterge dogru baslatilir, ardindan
“FiniSh” gérundigiinde, gerekli dizeltme tamamlanmis olur.

Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF2 -”
gérundugunde, A tusuna basiniz, ekranda “Start”, gésterge dogru baslatilir, ardindan
“FiniSh” gériindigiinde, gerekli diizeltme tamamlanmis olur.

Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF3 -” goriindiigiinde, A
tusuna basiniz, ekranda “Start”, gésterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh”
gOrindugunde, gerekli diizeltme tamamlanmis olur.

Fonksiyona giris igcin dnce SET tusuna basiniz ekranda “Enc -” goriindigiinde

, Atusuna basiniz, ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh”
gOrundugunde, gerekli dizeltme tamamlanmis olur.

Kullaniimayan parametre

Fonksiyona girig igin 6nce SET tusuna basiniz, display “G---" oldugunda 6nce >
tusuna basiniz, ekranda “StUon” gériindiikten sonra, “4A” tusuna basiniz, motor
calismaya baglar, atalet orani ayarlanir. islem tamamlanir, ekranda “G xxx” ile
ayarlanan atalet orani gosterilir.

Fonksiyona giris igin énce SET tusuna basiniz, display “rSt -” ifadesi gériindiigiinde
A’ tusuna basili tutunuz ekranda “StArt” ifadesi gériindiigiinde islem tamamlanmis
olur.

“FiniSh” ifadesi goriindiuglinde iglem tamamlanmis olur, ardindan sirlicliyl yeniden bagslatma islemi igin adim 3 uygulanir.
3- AFrSt fonksiyonuna giris icin SET tusuna basilir, ekranda “rSt -” ifadesi gériindiigiinde “A” tusuna basili tutunuz ekranda “StArt” ifadesi
gorindugunde islem tamamlanmis olur. AFrSt iglemi ile servo siriicu yeniden baslatiimis olur.

-” gorindugiinde, A digmesine basil tutunuz sonrasinda ekranda
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Mod

Pozisyon Modu

Hiz Modu

Tork Modu

1
2
1
2
1
2

. Mod:
. Mod:
: Pozisyon Modu
. Mod:
. Mod:
. Mod:

. Mod

Pozisyon Modu
Hiz Modu

Tork Modu
Hiz Modu
Tork Modu

PR-Modu

Parametre

PR001=0

PRO01=1

PRO01=2

PR001=3

PR001=4

PR001=5

PR001=6

Calisma modunu degistirme adimi;
1. Servo siricide gerekli parametreden galisma modunu degistirin,
2. Parametre kaydetme islemini daha dncede belirtildigi gibi yapiniz,
3. Islem tamamlandiktan sonra yeni galisma modunun aktif olmasi igin servo siiriiciiniin enerjisini kapatip, aginiz.

CALISMA MODLARI

Aciklama

Pozisyon kontroll, puls kaynagi cihaz dan gelen puls komutuna gére veya servo suriciideki komut setine gére
gerceklestirilir.

Hiz kontrolii, ana bilgisayar denetleyicisinden gelen analog hiz komutu veya servo sirlicide ayarlanan hiz
komutuna gére gerceklestirilir.

Tork kontroll, analog voltaj seklinde belirtilen tork komutu veya servo suriclide ayarlanan komuta gére
gerceklestirilir.

Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) Gizerinden degistirilir.
Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) Gzerinden degistirilir.
Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) Gzerinden degistirilir.

Puls ile kullanim sirasinda homing, dahili pozisyon gibi modlarin kullanimi igin kullanilir.

Jog modu kullanimi (motoru belirlenen hizda déndiirme)

Ekran galisma durumunda “S 0" ekraninda iken “SET” butonuna basilir. Sonrasinda agilan menu agacinda gezinmek igin “MODE” tusuna basilir ve
“AFJog” parametresi bulunarak “SET” tusuna basilir. Ekranda “Jog -“ gorildikten sonra “<€” tusuna basilir ve ekranda “SrUon” yazisi gorilir. Yukari
“A” tusuna basinca bir yonde, asagdi “¥” tusuna basinca bir yonde PR604 parametresinde belirlenen hizda motor dénmeye baslar. Menuden ¢ikis

yapilabilmesi igin “SET” tusuna basilir. PR839 Jog icin hiz referansi giris parametresidir.




Puls / Pozisyon Galigma Modu

No Parametre isim Girig Deger Birim
1 PRO0O1 Kontrol modu / 0 /
2 PR006 Puls donus yénl 0 -
3 PR0O0O7 Puls giris modu segimi 0~3 -

Pr0.06 Pr0.07 Puls Tipi Sinyal Pozitif Yon Komutu Negatif Yon Komutu
90° faz farki Puls A B =l
0 veya 2 2 fazli darbe (A fazi +B fazi) sinyali E_F"l:_l_\_ :: N
Pozitif yon puls + Negatif yén puls Puls Sl
0 1 sinyali T [ ee
Puls + isaret Puls M*
3 sinyali =
90° faz farki Puls HH
0veya 2 2 fazli darbe (A fazi +B fazi) sinyali M
Pozitif yon puls + Negatif yén puls Puls L EE
1 1 sinyali iz
Puls + isaret Puls MM
3 sinyali i e ;
= L ham —
s %6 |6 %

4 PR0O08 Servo motorun 1 tam turu igin giris yapilan puls degeri / 10000 Puls
5 PR009 1. Elektronik disli garpan degeri / 1 -

6 PRO10 Elektronik digli 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 suriicii PrO09 ve
Pr0.10 parametreleri icerisinde yer alan ¢arpan/bélen degerlerini referans alir.
7 PR222 Pozisyon yumusatma filtresi /

Kullanici tanimli 0.1ms
Pozisyon yumusatma filtresi, pozisyonlamanin daha yumusak ve motor donusiinii daha kararli hale getirebilir.
Hiz Pozisyon Komutu (filtreden 6nce)
r/min Pozisyon Komutu (filtreden sonra Filtre degisikliginde bekleme zamani
Ve ceea \
Vex0.632 b----- ‘ - ./)qzisyon yumusatma filtresi
+ ayar zamani [ms]
(Pr2.22 x 0.1 ms)
Vo0.388™  [--==qf-4=sfresanassecsiasaal -
= -~ ( '+ Zaman
: ‘
8 PR223 Pozisyon FIR filtresi / Kullanici tanimli 0.1ms
IHI‘Z Pozisyon Komutu (filtreden dnce)
‘ :
e Pozisyon Komut (filtreden sonra Filtre degisikliginde bekleme zamani
Ve

Pozisyon yumusatma filtresi

+ ayar zamani [ms]

1 (Pr2.23 x 0.1 ms)

I ’ ' -—— l . Zaman
(O —————

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(Aktif) Hex:0003 /

Not: Elektronik disli ayarlari yapilmasi sirasinda dikkat edilmesi gerekenler;

PRO008 parametresi ile motorun 1 turunun kag puls olmasi gerektigi belirtilir ve eger bu parametrenin igerisine “0” sayisi girilmis ise bu durumda servo
surtici PR009 ve PR010 parametreleri igerisinde yer alan garpan/bdlen degerlerini referans alir.

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Siricu aktif sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.
3. Sirlcl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo suriiclyl enerjilendiriniz.

4. Servo Suritici parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo sirlici enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve ardindan servo surtict puls sinyalini
beklemeye baglar.

6. Ekran “d01SP” modu yani motor donus hizini gdsterir durumda oldugunda motor hizi strtict ekranindan izlenebilir.
* Servo siiriicii ekraninda “s 0” okunuyorsa servo siiriicii hazir duruma gegmemistir. GCalismaya baslamasi igin siiriicii ekranin da
“r  0” okunmalidir. Fabrika ayarlarin servo siiriicii 10000 puls’de servo motoru tam 1 tur doniis yapabilecek durumda ayarlanmistir.

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




Puls / Pozisyon Modunda Homing (Home sensorii ile)

No Parametre isim Girig Deger
1 PRO01 Kontrol modu * / 6 (Pr-Mod)
2 PR400 Giris segimi SI1 Servo Aktif (Servo_on) 03h
3 PR401 Giris segimi SI2 HOME Tetik Sinyali (HOME) 21h
4 PR402 Giris secimi SI3 HOME Sinyali, Senséri (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 / 0x4
10 PR815 Homing hizi (yiksek hiz) / pm
11 PR816 Homing hizi (disuk hiz) / rpm
12 PR817 Homing kalkis ivmesi / ms
13 PR818 Homing durug ivmesi / ms

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

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

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

3. Sirlcl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo surticlyu enerjilendiriniz.

4. Servo suricu parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo siricl enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo sirlcuyl aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve “HOME” (Home tetik sinyali) dijital
girisine sinyal verilerek (ylkselen kenar) homing islemine home yliksek hizi ile baslar, servo siriici home sensériini (ORG) gorene kadar servo motoru
déndirmeye devam eder, home sensoérini goruldigu anda dnce aksi yonde home disuk hizi ile sensori gérmeyi bitirene kadar motor hareket eder,
sensOri gérmeyi bitirdigi anda tekrar aksi yonde home disik hizi ile home sensdriini gériince motor durur.

Path Modu (Dahili pozisyon modu)

No Parametre isim Girig Deger Modbus Adresleri
1 PR0O0O1 Kontrol modu / 6 (Pr-Mod) 0x0003

2 PR400 Girig secimi SI1 Servo Aktif (Servo_on) 0x03 0x0401

3 PR401 Giris secimi SI2 Path (Pozisyona git) tetikleme girisi (CTRG) 0x20 0x0403

4 PR800 Pr kontrol ayarlari / 0 0x6000

5 PR900 PathO Modu / 0x191 (Arttirmsal) 0x6200

6 PR901+PR902 PathO pozisyon bilgisi / 10000 DWORD 0x6201
7 PR903 PathO Hizi (Pozisyon Hizi rpm) / 100 rpm WORD 0x6203
8 PR904 PathO kalkis ivmesi (ms/Krpm) / 1 0x6204

9 PR905 PathO durus ivmesi (ms/Krpm) / 1 0x6205

PR900 parametresi PathO modunun pozisyonlama islemini nasil yapacagdinin belirlendigi parametredir. Bu 6rnegimizde arttinmsal pozisyonlama
yapilacagi igin parametreye “191” degeri girisi yapiimistir. CTRG dijital girisine pozisyona gidilmesi sirasinda tekrar tetikleme gelmesi halinde servo
suricu bu tetiklemeyi dikkate almadan pozisyona gitme islemini tamamlar.

PR902 parametreleri islem icgin kullanilan pozisyon degerleridir. PR903 pozisyon igin hiz degeri, PR904 Path0 igin hizlanma ivmesi ve PR905 PathO
pozisyonu igin yavaglama ivmesidir.

Dahili pozisyonlama haberlesme uzerinden kullaniimasi durumunda yukaridaki tabloda yer alan parametreler kullanilabilir. Servo surici fabrika
ayarlarinda “38400 ,8, None, 2” haberlesme parametrelerine sahiptir. Asagidaki tabloda RS485 portuna ait kullanilabilecek pinler hakkinda detaylar yer
almaktadir.

Port Gorsel Pin Sinyal Detay
1
1, 9 RDO+(RS485) RS485 veri +
8
CN4
CN5
9
2, 10 RDO-(RS485) RS485 veri -
16

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. CN1 baglanti portunda dijital girisler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Suriicu aktif sinyali girisi “Servo_on” baglantisini, pozisyona
gidilmesi igin tetikleme girisi “CTRG” dijital giris baglantisi yapilmis olmalidir.

3. Sirlcl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo surticlyt enerjilendiriniz.

4. Servo slriict parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo siiriicli enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo surticlyu aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve servo siirticl dijital girisine atanmis olan
“CTRG” girigi tetiklenir. Servo surtcl, servo motoru PR902 parametresine girilmis olan pozisyona (10000puls) ve PR903 parametresindeki hiz (100rpm)
ile ilerler ve hedef pozisyona ulagilir ve servo motor pozisyona ulastiginda durur.




Puls / Pozisyon Modunda Homing (Z fazi kullanimi ile)

No Parametre isim Girig Deger
1 PRO01 Kontrol modu * / 6 (Pr-Mod)
2 PR400 Giris segimi SI1 Servo Aktif (Servo_on) 03h
3 PR401 Giris segimi SI2 HOME Tetik Sinyali (HOME) 21h
4 PR610 Ek fonksiyonlar * / 1000
5 PR800 Pr kontrol ayarlari / 0
6 PR802 Kontrol register / 0x200
7 PR810 Homing metodu / 0x8
8 PR816 Homing hizi (diistk hiz) / rpm
9 PR817 Homing kalkis ivmesi / ms
10 PR818 Homing durug ivmesi / ms

* saretli parametrelerde yukaridaki tabloda yer alan degerlerin girisi ile servo siiriicii puls ile kontrol edilebilirken homing yapilabilmektedir.

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. CN1 baglanti portunda dijital girigler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Sduriicu aktif sinyali girisi “Servo_on” baglantisini gergeklestiriniz.
Ayrica homing islemi yapilabilmesi igin yukaridaki tabloda da belirtildigi gibi herhangi bir dijital girise, “HOME” (homing islemi baglatiimasi igin tetik
sinyali girisi baglantilarini yapiniz

3. Sirlcl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo surticlyu enerjilendiriniz.

4. Servo surucu parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo surucl enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo sirlciyl aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve “HOME” (Home tetik sinyali) dijital
girisine sinyal verilerek (ylkselen kenar) homing islemine home disuk(yavas) hiz ile baglanir. Servo Siriicli, servo motor enkoderinden Z fazi bilgisi
gelmesi durumunda déndirme iglemini durdurur. Z fazina gére home yapma islemi gerceklestirilir.

Pozisyon Tamamlandi / Ulagti Cikisi (INP)
Bu ¢ikis sayesinde servo suriicunin, servo motoru hedef pozisyona ulastirdiginin dogrulamasi yapilabilir. Servo suricu dijital gikiglarindan istenilen
cikisa bu fonksiyon tanimlanabilir. Detayl bilgiye “Dijital Cikiglar” baslidi altindan erisebilirsiniz.

No Parametre isim Girig Deger Birim Aralik
1 PR431 Pozisyon tamamlandi araligi / 10 0.0001rev 0-10000
Pozisyon tamamland: sinyalinin (INP1) verildigi pozisyon sapmasi zamanlamasi ayarlanabilir.
2 PR432 Pozisyon tamamlandi ¢ikis ayari / 0 B 0-3
Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) ¢ikisi igin kosul belirlenir.
Ayar degeri Pozisyon tamamlandi sinyali icin alabilecegdi kosullar
0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kiguk oldugunda sinyal agilir.
1 Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431 [konumlandirma tam araligi]'ndan kiglk oldugunda sinyal acilir.

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

2 daha kiigik oldugunda sinyal agilacaktir.
Konum No. komutu oldugunda ve konum sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kiguk oldugunda sinyal acilir.
3 Ardindan bir sonraki konum komutu girilene kadar “ACIK” durumlarinda kalir. Ardindan, ON durumu, PR433 INP tutma siiresi
gecene kadar korunur. Tutma suresinden sonra, gelen konumsal komuta veya konumsal sapmanin durumuna gére INP ¢ikisi
acllacak/kapatilacaktir.
3 PR433 INP tutma zamani / 0 1ms 0-30000
Ayar Degeri Konumlandirma sinyali tamamlandi durumu
0 Tutma suresi, bir sonraki konumsal komut alinana kadar ACIK durumda tutularak kesinlikle
korunur.

“Agik” durumu, kurulum siresi (ms) igin korunur, ancak tutma siresi sirasinda pozisyon

1-30000 komutu alindiginda “Kapali” durumuna geger.




Pozisyon / Puls modu kullanimi igin baglanti
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Hiz Kontrol Calisma Modu

No Parametre isim Girig Ayar Degeri Birim
1 PR001 Kontrol modu * / 1 /
2 PR312 Hizlanma ivmesi zamani(rampast) * / Kullanici tanimli milisaniye
3 PR313 Yavaslama ivmesi zamani(rampasi) * / Kullanici tanimli milisaniye
4 PR314 S-Egri hizianma ve Yavaslama Zamani(rampasi) * / Kullanici tanimli milisaniye
5 PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu * / 2 /
6 PR300 Hiz ayari igin dahili ve harici hiz kaynagdi segimi parametresi / 0 /
PR300 igin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu

0 Analog Hiz Komutu (Analog Giris Aktif)

1 Dahili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)

2 Dahili hiz komutu 1. ila 3. hiz(PR304-PR306)

3 Dahili hiz komutu 1. ila 8. hiz(PR304-PR311)

PR300 parametresi degeri “0” sifir disinda bir say olursa yukaridaki tabloda da yer aldigi gibi, hangi dahili hiz araliginda kullanilacaksa o segilir, sonrasinda dijital
girisler asagidaki tabloda yer alan kombinasyonlar ile tetiklenirse secilen dahili hiz aktif olur. E§er PR300 parametresi igerigi “0” yapilirsa, analog girisler referans giris
olarak kullanilabilir.

1. Dahili Hiz Se¢imi 2. Dahili Hiz Se¢imi 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
[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
7 PR301 Hiz komutu igin donus yoni segimi / Kullanici tanimli /
Pozitif ya da Negatif yon belirleme yontemini asagidaki gibi secebilirsiniz;
Ayar Degeri Hiz Degeri Hiz Girig Sinyali (VC-SIGN) Hiz Komutuna Bagli Yon
0 + - Pozitif Yonde
- - Negatif Yonde
1 islem Yok OFF Pozitif Yénde
islem Yok ON Negatif Yonde
8 PR302 Hiz komutu giris kazanci * / Kullanici tanimli rpm/V
9 PR303 Hiz komutu girisinin déniis yoniinin degistiriimesi * / Kullanici tanimli /
10 PR422 Analog giris 1(All) ofset ayar: * / Kullanici tanimli 0.359mv
11 PR423 Analog giris 1(Al1) filtre * / Kullanici tanimli 0.01ms
12 PR400 SI1 Dijital girigi * Srv_on(Aktif) Hex:0003 /

islem Adimlan

QN WN =

. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

. CN1 baglanti portunda dijital girisler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo Siriicl aktif sinyali girisi baglantisini gerceklestiriniz.

. Suriicl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo sirlicliyu enerjilendiriniz.

. Servo Sirlcu parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo sirlcu enerjisini kapatip/aginiz.

. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir.

. Hiz bilgisi girisi i¢in, Al1+ ve Al1- analog giriglerine gerilim uygulayiniz.

. Ekranda motor donts hizini “d01SP” gésterim modu ile gérebilir, ddnme hizinin dogru olup olmadigi ve motorun sifir komutu OVDC ile durup
urmadigi gdézlemlenebilir.

* [saretli parametreler hakkinda detaylara tam parametre listesinden erisebilirsiniz.




Hiz kontrol modu kullanimi igin baglanti
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Dahili Hiz Komutu ile Hiz Kontrol Galisma Modu

No Parametre isim Girig Ayar degeri Birim
1 PR001 Kontrol modu * / 1 /
2 PR300 Hiz Ayari icin Dahili ve Harici Hiz Kaynagdi Segimi Parametresi / 3 /
PR300 igin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu

0 Analog Hiz Komutu (Analog Giris Aktif)

1 Dahili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)

2 Dahili 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. Eger PR300 parametresi igerigi “0” yapilirsa, analog girisler referans
giris olarak kullanilabilir.

1. Dahili Hiz Se¢imi 2. Dahili Hiz Se¢imi 3. Dahili Hiz Segimi
Ayar Degeri Girigi Girigi Girigi Segilen Hiz
(Intspd1) (Intspd2) (Intspd3)
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF - 2. Hiz
! 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
[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 dénus yonu segimi * / Kullanici tanimli /
5 PR302 Hiz komutu giris kazanci * / 500 (r/min)/vV
6 PR304 1.Dahili hiz ayari 0 r/min
7 PR305 2.Dahili hiz ayari 0 r/min
8 PR306 3.Dahili hiz ayar 0 vmin
9 PR307 4.Dahili hiz ayari 0 oJmin
10 PR308 5.Dahili hiz ayar 0 vmin
11 PR309 6.Dahili hiz ayari 0 r/min
12 PR310 7.Dahili hiz ayari 0 r/min
13 PR311 8.Dahili hiz ayari 0 r/min
14 PR312 Hizlanma ivmesi zamani(rampasi) * / Kullanici tanimli milisaniye
15 PR313 Yavaslama ivmesi zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
Hiz komutunun hedef degerinin Vc (r/min) oldugunu varsayarak, hizlanma/yavaslama igin gereken siire asagida gosterilen formilden hesaplanabilir;
Hizlanma slresi  (ms)=Vc/1000 PR312 *1ms
Yavaglama siresi (ms)=Vc/1000 PR313 *1ms
16 PR314 S-Egri hizlanma ve yavaslama zamani(rampasi) * / Kullanici tanimli milisaniye
17 PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu * / 0 0.1Hz
18 PR316 Sifir hiz yakalama seviyesi * / 30 r/min
19 PR400 SI1 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 SI16 Dijital girisi Ve-Sign Hex:12 /
26 PR422 Analog giris 1(Al1) ofset ayari * / Kullanici tanimli 0.359mv
27 PR423 Analog giris 1(Al1) filtre * / Kullanici tanimli 0.01ms
28 PR436 AT-SPEED (belirlenen hiza ulasildi) / 1000 r/min
PR436 parametresi ile belirlenen hiza erisildidi takdirde servo siriicl ¢ikisindan “AT-SPEED” cikisi yani belirlenen hiza ulasti ¢ikisi alinabilmektedir.
Hiz
r/min Motor Hizi
Pr4.36 +10 - - - -
Prd.36 -10
Zaman
[ [ I e e
Prd4.36 +10
Belirlenen
hiza ulast
gikist ON
AT-SPEED
cikisi

Motor hizi belirlenen hiza ulasildiginda ilgili cikisi aktif edecektir. Algilama histerezisi,10r/dakikadir. 10 ile 2000 arasi ayarlanabilir.

* [garetli parametreler hakkinda detaylara tam parametre listesinden erigebilirsiniz.




Tork Kontrol Galigma Modu

Tork kontrol igin, analog giristen uygulanan giris voltaji, esdeger dijital tork komutuna dénustirilerek tork kontrol islemi yapilir. Gurdlti vb. durumlari
engellemek yada etkilerini azaltmak igin analog giris ofset ve filtre parametrelerini ayarlayabilirsiniz. Tork kontroll, analog giristen uygulanan analog
degere gore yapilir. Ayrica motor hizini, hiz siniri iginde tutmak yada kontrol etmek igin tork komutu i¢in kullanilan analog girise ek olarak hiz
siniri/kontrolu iginde servo surticinun ayri bir analog girisi kullanmaniz gereklidir.

*

No Parametre isim Ayar degeri
1 PROO1 Kontrol modu 2
2 PR312 Hizlanma zaman ayari Kullanici tanimli
3 PR313 Yavaslama zaman ayari Kullanici tanimli
4 PR314 S-Egri hizlanma/yavaslama zaman ayari Kullanici tanimli
5 PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu 0
6 PR317 Tork komut kaynagi 0
Ayar Degeri Tork Bilgisi Girigi Hiz Limit Girigi
0 Analog Giris 3 Parametre Degeri (PR321)
1 Analog Girig 3 Hiz Limiti icin Analog Giris 1
2 Parametre Degeri (PR322) Parametre Degeri (PR321)
3 Analog Giris 3 Hiz Limiti O
7 PR318 Tork komut yoni
Ayar Degeri Aciklama
0 Tork Bilgisi i¢in uygulanan voltaj ile motorun dénus yonu belirlenir. Eger Tork sinyali
“+” polaritede ise donus bir yonde, “-“ polaritede ise motor diger ydonde dénecektir.
Eger PR318 igerisindeki deger “1” ise bu durumda motorun dénus yoni igin,
1 TC-SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun dénuis yénu belirlenir.
Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif ydnde
doénls gerceklesecektir.
8 PR319 Tork komut giris kazanci 0
Analog tork komutuna uygulanan voltaja (V) bagli olarak, doniisim kazancini ayarlanabildigi parametredir.
9 PR320 Tork komutu girisi tersleme 0
10 PR321 1. Hiz limit degeri 0
Tork kontrolii sirasinda kullanilan hiz sinirinin ayarlandigi parametredir. Bu parametre ile belirlenen hiz limiti tork kontorlii sirasinda asilamaz.
11 PR322 Tork modunda tork limit degeri 0
12 PR400 Sl1 Dijital girisi (Srv_on Aktif) Hex:0003
13 PR428 Analog giris 3 (AI3) ofset ayari Kullanici tanimli
14 PR429 Analog giris 3 (Al3) filtre degeri Kullanici tanimli

isaretli parametreler hakkinda detaylara tam parametre listesinden erigebilirsiniz.

islem Adimlar

1
2
3
4
5
6
7

. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

Birim
/

0.1V/100%

/
r/min

%
/
0.359mV
0.01ms

. CN1 baglanti portunda dijital girisler icin ortak besleme terminali “COM_SI” ve servo sirlici aktif sinyali girisi baglantisini gerceklestiriniz,

. Suriict besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo stiriicliyl enerjilendiriniz,
. Servo surlici parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo suriicu enerjisini kapatip/aginiz,
. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir,

. Tork komutu bilgisi girisi igin servo surici analog giris baglantilarini yapiniz.(VIN+ ve VIN- DC gerilim uyguladiginiza emin olunuz)

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




Tork kontrol modu kullanimi igin baglanti
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Tork kontrol modunda hiz limitleme ayarlar

Hiz sinin, tork kontroll sirasinda kullanilan koruyucu islevlerden biridir. Bu fonksiyon, motor hizini, tork kontrol edilirken hiz sinirini agsmayacak sekilde
diizenler.

No Parametre isim Ayar degeri Birim
1 PROO1 Kontrol modu 2 /

No Parametre Isim Ayar degeri Birim
1 PR321 1. Hiz limit degeri 0 r/min

Tork kontroll sirasinda kullanilan hiz sinirinin ayarlandigi parametredir. Bu parametre ile belirlenen hiz limiti tork kontérli sirasinda asilamaz.

Atalet orani diizenleme
No Parametre isim Ayar degeri Birim
1 PR0O04 Atalet orani 250 %
YUk ataletinin, rotor (motorun) ataletine karsi oranini ayarlayabilirsiniz.PR004=(yik ataleti / déndiirme ataleti) x 100%

3. Kazan¢ anahtarlamalari (ek kazang ayari)
1. Ve 2. Kazang ayarlari/parametrelerinin yaninda ek olarak kullanilabilecek kazang parametreleridir.
No Parametre isim Ayar degeri Birim
1 PR605 3. kazang parametresi gegerlilik zamani 0 0.1ms
3. kazancin gegerli olacagl zamani ayarlanir. Bu parametreyi kullanmadiginizda, PR605=0, PR606=100 olarak ayarlayiniz.
Bu parametre sadece pozisyon kontroliinde kullanilabilir.
No Parametre isim Ayar degeri Birim
2 PR606 3. kazang carpan degeri 0 %100
1. kazancin faktori garpilarak, 3. Kazang degerleri ayarlanir.
3. kazang= 1. kazang * PR606/100

Pozisyon komutu filtre ayarlari

1 PR222 Pozisyon yumusatma filtresi Kullanici tanimli 0.1ms
Pozisyon yumusatma filtresi, pozisyonlamanin daha yumusak ve motor doniisiinii daha kararli hale getirebilir.

Hiz Pozisyon Komutu (filtreden énce)
r/min Pozisyon Komutu (filtreden sonra .0 o degisikliginde bekleme zaman
Ve -
Vex0.6327  F----- ‘ - Aﬂzisyon yumusatma filtresi
+ ayar zamani [ms]
(Pr2.22 x 0.1 ms)
Vcx0.368 cesedfsqeshniseresiisaiasies
- e ( ' Zaman
————
2 PR223 Pozisyon FIR filtresi Kullanici tanimli 0.1ms
IHI‘Z Pozisyon Komutu (filtreden 6nce)
r/min i
Pozisyon Komutu (filtreden sonra o o 4o sicikiiginde bekleme zamani
Ve

| Pozisyon yumusatma filtresi
| ayar zamani [ms]
+(Pr2.23 x 0.1 ms)

) Zaman
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Genel Hata/Alarmlar Tablosu

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

Hata Kodu

Ana Yardimci hata

hata

09 0~F
0~1

0A

Ob
Oc

0d

OE
OF

10

12

15

17

18
19

1A

21

24
26
57

Gegmis Kayit: Hata gegmisi kaydedi

o oo N

lir.

Hata igerigi

FPGA haberlegsme 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 diigiik

DC bus asiri voltaj

DC bus yiiksek voltaj

Gii¢ hatti (U,V,W) baglantisi yok
Asiri akim

IPM modiilii igin, agir akim
Siirticli agin sicak

Motor asin yiik

Siirticli agin yiuk

Rejeneratif direng de asir yiik
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 giris durumlari hatasi

I/F girig arayiiz fonksiyonu ayar

hatasi

I/F ¢ikisi arayiiz fonksiyonu ayar
hatasi

CRC dogrulama hatasi

Pozitif ve Negatif asiri limit girisi
Zorunlu alarm girisi aktif

Ani durdurma: Hata olustugu anda, servo siriici motoru durduracaktir.
Silinebilir: Hata menl parametresi veya dijital girislere atanmig olan alarm silme fonksiyonu ile silinebilir.

Ozellik
*(;:(egmi§ * Acil durdurma
ayit
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L]
L] L]
L]
L]
L] L]
L]
L]
L]
L]
L]
L] L]
L] L]
L] L]
L] L]
L[] L[]
L]
L]
L]
L]
L] L]
L] L]

* Silinebilir




Hata (Alarm) Listesi

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra |

Ekran :*Er 090”--“Er 09F”

09 | o-F

Aciklamasi: FPGA iletisim hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

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 OAQ"--"Er 0A1”

0A | o0-1

Aciklamasi: Akim algilama devresi hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

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

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

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

Hata Kodu

Ana Hata Ekstra

Ekran :"Er 0A2", "Er 0A4"

0A 0-4

Aciklamasi: Analog girig devresi hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

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 EE

Aciklamasi: U, V, W bagli degil

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

U, V, W bagli 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 OA5"

0A | 5 ]

Aciklamasi: DC devre hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gerilim L1, L2, L3
terminal diisik 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

Cézim

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 Ob0"

Ob | o ]

Aciklamasi: Kontrol giicli diisik voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gerilim L1, L2, L3
terminal duslik 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 Cozim
-Ana gli¢ L1, L2, L3 terminal L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol L1,L2,L3 terminal gerilimini azaltiniz, sorun devam ederse bakim igin servise gonderiniz.
asir voltaj ediniz.

-Sirlcd, i¢ fren devresi
hasari

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran :"Er 0d0"

0d | o ]

Aciklamasi: DC veri yolu diislk voltaj

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gii¢ 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"

0d | 2 ]

Aciklamasi: Lack voltaji hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Surilicli beslemesi gelmiyor

L1, L2, L3 terminal voltaji kontrol
ediniz.

L1 ve L2 terminalinin gerekli besleme araliginda olduguna emin olunuz.

Hata Kodu Ana Hata [ Ekstra | Ekran :"Er OEQ"
OE | 0 Aciklamasi: Asiri akim hatasi
Nedeni Kontrol Codzlim

-Siricu ¢ikiglarinda kisa
devre

-IGBT modiili kisa devre
-Dogru yapiimayan
parametre ayarlari

-Motor kablolarinda yanlis,
yanlis kablolama

-Gerekli topraklamanin yapildigina
emin olunmali, slricl ¢ikiglar kisa
devre olabilir,

-Motor kablolari yanhs takilmig
olabilir, siralamasi ve yerlerine
bakilabilir,

-Parametreler kontrol edilmeli,

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

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran :"Er OE1"

OE |1 ]

Aciklamasi: IPM agir akim

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

-Sirlict ¢ikislarinda kisa
devre,

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

-Gerekli topraklamanin yapildigina
emin olunmall, sirlcu cikislari kisa
devre olabilir,

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

-Parametreler kontrol edilmeli,

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




Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra |

Ekran : "Er OF0"

oF [ o ]

Aciklamasi: Yiksek isi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

Gu¢ modilinin sicakhgr ust
sicakhgi asiyor.

Sicakhgin cok yiiksek olup olmadigini
tespit edebilmek igin slrlcu
radyatdriine bakiniz.

- Sogutma kosullarini/sartlarini iyilestiriniz,

- Dogru secilmis gligte Grln kullaniniz,

- Hizlanma /yavaslama sireleri  ylkseltilebilir,
- YUkl azaltiniz,

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra_ | Ekran : "Er 100"
10 | 0 Aciklamasi: Motor agiri yik
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozlim
-YUk cok agir -Yik kontrol edilmeli -YUk azaltiimal,

-Mekanik salinimlar
-Motor kablolarinda yanlis
baglanti

-Fren sistemi devrede

-Mekanik salinimlara sebep
olabilecek nedenler kontrol edilmeli,
-Motor kablosu, baglantilari kontrol
edilmeli,

-Fren terminali ve voltaji kontrol bknz.

-Mekanik sorunlari gideriniz,

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

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra |

Ekran : "Er 101"

10 [ 1 ]

Aciklamasi: Asiri yik

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Motor gii¢ hattinin
kablolarinda baglanti hatasi
-Motor siricu ile eslesmiyor

-U, V, W kablolarini kontrol ediniz,
-Motorun siriici igin uygun motor
olup olmadigdi kontrol edilir.

-U, V, W kablolarinda yanlig baglanti yada kopma vb. durumlari diizeltiimeli,
-Motor yanlis tanitildigi igin motor akimi strlctiniin karsilayabilecedi 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 agsir yik

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

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

-YUk{n durdurulamayacak yuksek hiz
ile kazandig1 atalet nedeniyle
durulamamasi durumu kontrol
edilmelidir.

-YUk ataleti azaltilabilir, galigma hizi dusurulebilir,
-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 giderilmesi igin servo siirlicii onarima génderilmelidir.

Hata Kodu Ana Hata [ Ekstra | Ekran :"Er 150"
15 | o ] Aciklamasi: Enkoder hatti hatasi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim
-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 igin onarima goénderiniz yada yeni servo motor temin ediniz,
-Servo surticlyl onarima goénderiniz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra |

Ekran : "Er 151"

15 [ 1 ]

Aciklamasi: Enkoder veri hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Enkoder veri hatasi

-Parazit etkilerini kontrol ediniz.

-Parazit etkisini azaltici dnlemler aliniz.

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran : "Er 152"

15 | 2 ]

Agiklamasi: Enkoder baslangi¢c konumu hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-lleitigim verilerinde anormal
durumlar

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

-Enkoder kablosunda hasar olup
olmadigi kontrol edilmeli,

-Enkoder kablosunun topraklamasinin
bitlinligund korudugunu kontrol ediniz,
-Enkoder kablosunun bulundugu
kanaldan gli¢ 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 siricu
topraklama kablosunu baglayiniz,

-Enkoder kablosunu diger gu¢ kablolarindan ayiriniz,

-Sorun motor kaynakli ise yenisi temin edilir,

-Servo surtcd ile ilgili ariza durumunda onarima génderiniz.

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran : "Er 153"

15 [ 3 ]

Aciklamasi: Enkoder pil voltaji disik

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Coklu doniisli mutlak
enkoder gucu kapali

-Pili kontrol edin,

-Motoru, baglantilari kontrol ediniz,
-Pil degistirdikten sonra
karsilagilabilecek Clear Drive hatasi
durumu kontrol edilir.

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

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran :"Er 170"

17 [ o ]

Aciklamasi: Enkoder veri hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-iletisim verileri anormal,
-Enkoder hasar gérmis
olabilir,

-Enkoder 6lgim devresi hasarli
zarar gormus olabilir.

-Enkoderin yeterli beslemesi gelmiyor
olabilir,

-Enkoder kablosu ve topraklamasini
kontrol ediniz,

-Enkoder kablosu ile gli¢ kablolarinin i¢
ice olup olmadigini kontrol ediniz..

-Enkoder beslemesinin saglikli gelmesi saglanir,

-Enkoder kablosu topraklamasi ve siirlici topraklamasini baglayiniz,

-Enkoder kablosunu gti¢ kabllarindan ayiriniz,

-Enkoderin zarar gérmesi durumunda motoru degistiriniz,

-Enkoder 6lcim devresi hasar almis ise surliciiyl onarima génderiniz yada yenisi ile degistiriniz.




Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran :"Er 171"

17 | 1]

Aciklamasi: Motor parametreleri hatali

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Motor parametreleri hatali

-Servo suriict ile motoru dogru eslestirildigine veya uygun suriici ve motor
parametrelerinin girildigine emin olunuz.

Hata Kodu

Ana Hata | Ekstra |

Ekran :"Er 180"

18 [ o ]

Aciklamasi: Pozisyonlama da hata / Genis hata

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozlim

-Mantiksiz konum hatasi,
-Kazang degeri ¢ok kiiguk,
-Tork siniri gok kigUk,
-YUk gok blyiik

-Pr0.14 parametresine bakiniz,
-Pr1.00 ve Pr1.05 parametresine
bakiniz,

-Pr0.13, Pr5.22 parametresine
bakiniz,

-Hizlanma ve yavaglama sirelerini
kontrol ediniz.

-Pr0.14 degerini arttiriniz,

-Pr1.00, Pr1.05 degerini arttiriniz,

-Pr0.13 ve Pr5.22 degerlerini arttiriniz,
-Hizlanma ve yavaslama surelerini arttiriniz,
-Calisma hizini azaltiniz,

-YUku azaltiniz.

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran : "Er 181"

18 | 1

Aciklamasi: Asiri hiz hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Gergek hiz degeri belirlenen
dahili hiz degerinden
buylkse,

-Hizlanma ve yavaglama
siireleri belirlenen dahili hiz
parametresinden kuguk
oldugu durumlarda,

-PA_602 parametresinin degerinin
cok kuguk olup olmadigina bakilir,
-PA_312 ve PA_313 parametrelerinin
degerlerinin ¢ok kuiguk olup
olmadigina bakilir.

-PA_602 degerini blyitmek, hatalari azaltacaktir, bu deger sifir “0” da girilebilir bu
durumda olusabilecek hatalar azaltiimis olur,

-PA_312 ve PA313 parametrelerinin degerlerinin arttiriimasi kazanci uygunlastiracagi gibi
takip performansini da arttirir.

Hata Kodu

Ana Hata [ Ekstra |

Ekran :“Er 190”

19 [ o ]

Aciklamasi: Servo motor da titresim

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Yiksek yada distk akim

Pr0.03 degerini azaltiniz.

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :“Er 1A0”
1A | o ] Aciklamasi: Hiz limiti 1 asildi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim

Motor hiz siniri
asildi.(Pr3.21)

Pr3.21 parametresinin degerini
kontrol ediniz. Enkoder baglantisini
kontrol ediniz. Hiz bilgisi girigi/voltaji
yiksek olabilir.

-Hiz bilgisi girisini ayarlayiniz,
-Pr3.21 degerini arttiriniz,
-Enkoder kablosunda problem var ise yenisi ile degistiriniz.

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 1A1"
1A | 1 [ Aciklamasi: Hiz kontrolden gikti/kontrol digi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim

-Kontrol parametrelerinde
hata

-Enkoder arizasi
-Uygulama igin dogru
segilmemis cihaz

-UVW kontrol ediniz,
-D30 sayisinin arttigini izleyiniz,

-Parazit olusturabilecek nedenler ortadan kaldirilmali gerekirse parazit 6nleyici cihazlar
kullanilmali,
-Servo motor yenisi ile degistirilmeli,

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 1b0"
1b | 0 | Aciklamasi: Girig darbesi tipi yanlis veya cok yiksek frekans gelmekte
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim

Girig frekansi ¢ok ylksek

Uygulanan frekans degeri ve puls
ayarlar kontrol edilmeli.

Uygulanan giris frekansini azaltiniz,
Maksimum uygulanabilecek frekans degderine dikkat ediniz(500KHz)

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 1b1"
1b1 | 1 Aciklamasi: Elektronik disli orani hatasi
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim

Aralik diginda disli orani

Carpan Bolen ayarlarinda hata yada
“0” degeri girisi yapiimis olabilir.

Dogru disli ayarlarini giriniz.

Hata Kodu Ana Hata [ Ekstra | Ekran :"Er 210"
21 | o | Aciklamasi: Dijital girislerde hata
Nedeni Kontrol ediimesi gereken Codzlim

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

Pr4.00, Pr4.01, Pr4.02.Pr4.03.Pr4.04
Dijital giris parametrelerine atanmig
degerler ve islevler kontrol edilir.

Servo sirlcu dijital giriglerine dogru islevler tanitilarak ayarlanir.

Hata Kodu Ana Hata [ Ekstra | Ekran :"Er 211"
21 [ 1 ] Aciklamasi: Dijital giris hatas!
Nedeni Kontrol ediimesi gereken Codzlim

Sinyal ayirma hatasi

Pr4.00, Pr4.01, Pr4.02.Pr4.03.Pr4.04
Dijital giris parametrelerine atanmig
degerler ve islevler kontrol edilir.

Servo sirlcu 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 girislere 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 sirlcu dijital giriglerine dogru islevler tanitilarak ayarlanir.




Hata Kodu

AnaHata | Ekstra |

Ekran :"Er 240"

24 | o ]

Aciklamasi: EEPROM parametresi kayit esnasinda CRC dogrulama hatasi

Nedeni

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

- Besleme terminaline diisiik
gerilim gelmekte(L1,L2,L3),
-Sirici hasarli,

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

- L1, L2, L3 terminal voltajini kontrol
ediniz,

-Motorunuz igin uygun surticlyt
belirleyiniz,

-Parametre ayarlarini kontrol ediniz.

- L1, L2, L3 terminal voltaji uygun araliga getirilir,
- Motor i¢in uygun servo surtcuyd temin ediniz.

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 260"
26 [ 0 | Aciklamasi: 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: Siricil analog girisine uygulanan gerilim aralik diginda
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozlim

Siriict analog girisine
uygulanan gerilim aralk
disinda.

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

Hata Kodu Ana Hata | Ekstra | Ekran :"Er 570"
57 [ 0 | Agiklamasi: Zorunlu alarm girisi sinyali geliyor
Nedeni Kontrol edilmesi gereken Cozim

Zorunlu alarm girisi sinyali
aliniyor.

Zorunlu alarm girisi sinyalini kontrol
ediniz.

Girig sinyalinin baglantilarinin dogru oldugunu kontrol ederek gerekli diizeltmeleri yapiniz.

Alarm/Hatanin silinmesi icin uygulanabilecek yontemler;

1. AF_ACL menu parametresini kullaniniz,
Bu mentye erismek igin, M tusuna basin,
Ekran da “AF_ACL” menisini goériince SET tusuna basarak "AF_ACL" menusune girilir,

Alarmi temizlemek igin 4 tusuna basil tutunuz,
2. Servo suricu 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 sirictnun enerjisinin, alarm durumu olusturan sorun giderildikten sonra beslemenin kesilerek yeniden verilmesi ile alarm durumu ortadan kaldirilir.

* “Hatalar / Alarmlar ve Goziimleri” bashd altin yer alan hatalarin giderilmesi icin, hata silme adimlari ayni tabloda yer alan silinebilir hatalar igin
mimkindiir.




Destek

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

Cihaz bakim ve onarimi egitimli teknik personel tarafindan yapilmalidir. Yetkisiz miidahale yapildigi takdirde kisisel yaralanmalar ve/veya cihazin hasar
goérmesi ile sonuglanan durumlar olabilir. Arizali cihazlarin onarimi igin firmamiza bagvurunuz.
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