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Onsoz

GMTCNT markasina ait SD7 serisi servo sistemi satin aldiginiz igin tesekkir ederiz. Bu kilavuz SD7 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 karsilagirsaniz liitfen markamiz ile iletisime geginiz.

Kurulum, galistirma, bakim ve kontrol igslemleri 6ncesinde lltfen bu kilavuzu dikkatlice okuyunuz. Ayrica, trind givenlik énlemlerini aldiktan sonra
kullaniniz.

Giivenlik Onlemleri
Servo sistem kullanimi sirasinda hayati tehlike igceren voltaj ile galisildigina dikkat edilmeli ve servo sistem Uzerinde yer alan uyari/6nerilere, sembol ve
etiketlere dikkat edilmelidir. Belirtilen glivenlik 6nlemlerine uyulmamasi durumda yaranlanma, kaza, ya da hayati risk olabilir bu nedenle cihazin
kurulumunu ve devreye alinmasi iglemini yetkin kisiler tarafindan yapilmasi 6nem arz etmektedir. Kablolama vb. durumlarda cihazin enerjisini kesiniz.
Servo slrlcu lUzerinde yer alan sarj ledi, strlictnln enerjisi kesilmis olsa bile bir siire yanmaya devam edecektir bu durumda surictide enerji oldugu
bildirilmektedir. Cihaza yapilacak mudahalelerde bu ledin tamamen sénmis olmasi gerekmektedir.

Hayati tehlike ve ciddi yaralanma olugturacak durumlar
Danger

Yapilmasi gerekli talimat/durumlar

Yapilmamasi konusunda, dikkat edilmesi gereken durumlar

Tehlikeli voltaj degerleri/yliksek voltaj

Sicak hava ¢ikigi veya sogutucu unitelerdeki yuzey sicakhgr uyarisi, isaretli bolgelere direkt temas etmekten kagininiz.

Koruyucu toprak

B>

Servo siriciiniin montaji sirasinda;

Servo siirticii ve servo motor:

® Yangin tehlikesi olusturabilecek ortam/durumlardan kagininiz.

® Direkt vibrasyona maruz kalabilecek ortamlardan kagininiz.

@ Uriinde hasar bulunmaktaysa ya da eksik pargasi bulunmakta ise kullanmayiniz.

Servo Siiricii:

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

® Montaj mesafelerine dikkat edilmeli, diger cihazlar ya da Uriinler ile arasinda yeterli bosluk birakiimalidir.

® Hava akisini yeterli ve iyi oldugu, sogutma iglemi gerekiyorsa mutlaka yapildigi pano ya da yerlere montaj yapilmahdir.

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

Servo Motor:

® Montaji sabit ve vibrasyondan kac¢iniimig, énlem alinmis durumda yapilmalidir.

® Sivi kagmasi ya da temasini engelleyiniz ya da gerekli 6nlemleri aliniz.

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

® Uygulamaniza uygun motor giici segildigine ve motor icin belirlenen yiik ya da limitleri gegmediginize emin olunuz.

Servo siriicii nakliye ve depolama sirasinda;

Depolama ve nakliye sirasinda gerekli dnlemleri aliniz.

Nakliye veya depolama sirasinda dusiirilmesi ihtimaline karsin, yiksek yerlere istifememeye dikkat ediniz.
Uriinii orjinal kolisinde ve tagima sirasinda gerekli giivenlik énlemi alinmis kolide tasindigina emin olunuz.
Uriinii tagima sirasinda enkoder ve motor bagdlanti noktalari, motor mili gibi noktalarindan tutarak tagimayiniz.

Kablolama sirasinda;

Mesleki yeterlilige sahip, konusunda yetkin personel tarafindan yapilmalidir.

Servo sirlicliye yapilacak miidahaleler en az 10dk sonrasinda olmalidir.

Servo Sdriicti ve motorun topraklama kablosunu mutlaka takiniz.

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

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

Servo motor yada surlcunin kablolarinin dogru baglandigina emin olunuz, yanhs baglantilar risk olusturabilir.
Servo motor ve slricl arasina herhangi bir filtre yada kondansitér vb. Baglamayiniz.

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

Hata ayiklama ve galigmaya baglama sirasinda;

®  Servo sirlcuyl galistirmadan 6nce gli¢ kablolarini dogru baglandigindan, ana gui¢ beslemesi baglantilarinin yapildigindan, gerekli giivenlik
6nlemlerinin alindigindan emin olunuz.

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




GMTCNT SD7 Serisi Servo Sistem Ailesi

220VAC
Enkoder Kablosu R,
Haberlegsme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Siiriict
Frensiz S2M060F0400ADX | 5 Metre CMO05S-D CE05S-D / CE05S-D-A
RS485 S2M060F0400ADX | 15 Metre CM15S-D CE15S-D / CE15S-D-A SD7RS04
g Frenli S2M060F0400ADB | 5 Metre CMO05S-D-B CE05S-D / CE05S-D-A
< S2M060F0400ADB | 15 Metre CM15S-D-B CE15S-D / CE15S-D-A
Erensiz |—S2MO60F0400ADX | 5 Metre CMO05S-D CE05S-D / CE05S-D-A
EtherCat S2M060F0400ADX | 15 Metre CM15S-D CE15S-D / CE15S-D-A SD2EC
Frenli S2M060F0400ADB | 5 Metre CMO05S-D-B CE05S-D / CE05S-D-A
S2M060F0400ADB | 15 Metre CM15S-D-B CE15S-D / CE15S-D-A
Enkoder Kablosu PR,
Haberlegme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Siirici
Frensiz S2M060F0750ADX | 5 Metre CMO05S-D CE05S-D / CE05S-D-A
RS485 S2M060F0750ADX | 15 Metre CM15S-D CE15S-D / CE15S-D-A SD7RS07
g Frenli S2M060F0750ADB | 5 Metre CMO05S-D-B CE05S-D / CE05S-D-A
Q S2M060F0750ADB | 15 Metre CM15S-D-B CE15S-D / CE15S-D-A
Frensiz S2M060F0750ADX | 5 Metre CMO05S-D CE05S-D / CE05S-D-A
EtherCat S2M060F0750ADX | 15 Metre CM15S-D CE15S-D / CE15S-D-A SD2EC
Frenli S2M060F0750ADB | 5 Metre CMO05S-D-B CE05S-D / CE05S-D-A
S2MO60F0750ADB | 15 Metre CM15S-D-B CE15S-D / CE15S-D-A
Enkoder Kablosu R,
Haberlegsme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Fren Kablosu Siiriicii
Frensiz S2M130F0850X 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A
RS485 S2M130F0850X 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A SD7RS10
g Frenli S2M130F0850B 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A BCO5H
8 S2M130F0850B 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A BCO5H
Frensiz S2M130F0850X 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A
EtherCat S2M130F0850X 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A SD3EC
Frenli S2M130F0850B 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A BCO5H
S2M130F0850B 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A BCO5H
Enkoder Kablosu R,
Haberlegsme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Fren Kablosu Siiriicii
% Erensiz S2M130F1300X 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A
o
@ RS485 S2M130F1300X 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A SD7RS15
Frenli S2M130F1300B 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A BCO5H
S2M130F1300B 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A BCO5H
Enkoder Kablosu R,
Haberlesme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Fren Kablosu Siiriict
§ Frensiz S2M130F1800X 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A
Q RS485 S2M130F1800X 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A SD7RS20
Frenli S2M130F1800B 5 Metre CMO5H CEO5H / CEO5H-A BCO5H
S2M130F1800B 15 Metre CM15H CE15H / CE15H-A BCO5H
380VAC
Enkoder Kablosu R,
Haberlesme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Artimsal / Mutlak Fren Kablosu Siiriict
2
S Frensiz S2M180F2900XH 5 Metre CMO5HA380 CEO5H380 / CEO5H380-AB
(2]
N RS485 S;“"lsop;goox” SD7RS30H
Frenli S2M180F2900BH 5 Metre CMO5HA380 CE05H380 / CE05H380-AB BCO5H380
S2M180F2900BH
Haberlesme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Enkoder Kablosu Fren Kablosu Siirici
Artimsal / Mutlak
2 |__S2M180F4400XH
> Frensiz 5 Metre CMO0O5HB380 CEO5H380 / CE05H380-AB
S S2M180F4400XH
~ RS485 S2M180F4400BH SD7RS44H
Frenli 5 Metre CMO5HB380 CEO05H380 / CE05H380-AB BCO5H380
S2M180F4400BH
Haberlegsme Motor Kablo Boyu | Motor Kablosu Enkoder Kablosu Fren Kablosu Siiriici
Artimsal / Mutlak
2
S Frensiz S2M180F5500XH 5 Metre CMO5HB380 CEO5H380 / CE05H380-AB
n
B RS485 S2M180F5500XH SD7RS55H
Frenli S2M180F55008H 5 Metre CMO5HB380 CEO05H380 / CEO5H380-AB BCO5H380
S2M180F5500BH




Servo Siiriicii Montaj Talimatlari
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>50mm
>50mm

A2 e

Cihazlarin tagsima 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.

>10mm

>20mm
>20mm

1

>50mm




Servo Siriici Teknik Detaylar

Tek Faz 220VAC Model

SD7RSXX ‘ SD7RS04 SD7RS07 SD7RS10 SDO7RS15 SDO7RS20
Gig (W) 400W 750W 1000W 1500W 2000W
Nominal Akim (Arms) 35 5.5 7.0 9.5 12
Maks. Akim (Arms) 9.5 16.6 18.7 31.1 36

Kontrol karti beslemesi
Ana gl¢ beslemesi

1-Ph AC 200V-240V, -10% - +10%, 50/60Hz

Sogutma Metodu Hava sogutmali Fan ile sogutma

Olgiiler H'L*W (mm) 175*156*40 175*156*50 [ 175*156*80

Ug Faz 380VAC Model

SD7RSXXH SD7RS30H \ SD7RS44H \ SD7RS55H
Glg (W) 3000 4400 5500
Nominal Akim (Arms) 11.9 16.5 20.8
Maks. Akim (Arms) 33.2 38.9 51.6
Olgiiler H*L*W (mm) 80*175*179 89*250*230
Ana gl¢ beslemesi Ug Faz AC 380V~440V,-15%~+10%,50/60Hz
Kontrol karti beslemesi Tek Faz AC 380V~440V,-15%~+10%,50/60Hz
Port Agiklama
USB Type-C Parametre degistirme/simulasyon islemleri vb.

5V diferansiyel sinyal, 0-500kHz

Dislk hizli puls girisi 24V sinyal, 0-200kHz

Yiksek hizli puls girisi 5V diferansiyel sinyal, 0-4AMHz

Faz A/B/Z diferansiyel gegis frekansi ¢ikisini destekler

Crossover Frekans Gikist Faz Z agik kollektor gegis frekansi gikisini destekler

Analog giris 2 Analog giris (AI1/AI2) / -10V~+10V, Maks. voltaj: +12V

Analog ¢ikis 1 Analog ¢ikis (AO1) / -10V~+10V

8 Dijital girig DI1~DI8

Dijital girig Cesitli tanimlanabilir fonksiyonlar

5 Dijital gikis DO1~DO5

Dijital gikis Cesitli tanimlanabilir fonksiyonlar

Haberlesme Portu RS485 haberlesme, Modbus RTU protokolii (RJ45 portu)

1. Puls kontrol

2. JOG kontrol

Kontrol Modlari 3. Hiz kontrol

4. Tork kontrol

5. Hibrit kontrol: Pozisyon-Tork / Pozisyon-Hiz / Hiz-Tork

e 4MHz (5V diferansiyel giris)
Puls girisleri e 500kHz (5V diferansiyel giris)
e 200kHz (24V single-ended giris)
Elektronik disli ayari (1~8388608) / (1~8388608)
Tork limit Parametre ile ayarlanir
Kontrol Yéntemi ve Detaylar
Motor siirme metodu IGBT SVPWM
Geri donus bilgisi Enkoder: RS485 Protokolu
Standartlastiriimis parametreler Servo slrlici parametrelerinin hizli ayarlanmasi PC ayarlama araglariyla yapilabilir.
Kolay kullanim Tek tikla ayar yapilabilmesi gibi birgok 6zellik
Notch Filtresi Mekanik rezonans bastirma
Titresim bastirma Titresim bastirma 6zelligi
DI/DO ayarlari Digital giris ve cikislar gesitli fonksiyonlar atanabilir
Alarm Asiri akim, asiri gerilim, dusUk voltaj, asiri 1Isinma vb.
On panel 5 buton, 8-segment gosterge
Yazilim Motion Studio Ver. 2.2.x
Haberlesme USB Type-C Modbus USB2.0
Modbus RS485 haberlesme, Modbus RTU protokolu (RJ45 portu ile)
Dinamik Fren Dahili dinamik fren

Cevre Sartlari

Saklama: -20-80°C

Stcakiik Yiikleme: 0-55°C

Nem %90 RH'nin altinda olmali
Rakim 1000m altinda %100 performans
Vibrasyon 0,5G'den az

Koruma Sinifi 1P20

Servo Siiruicii Gostergesi ve Tug Takimi

| isim | Buton |

Ekran / Servo sirlicl ¢calisma, anlik deger vb. izlenebildigi ve parametrelerin goriintilendigi ekrandir.
Menli degistirme, parametre ayar kisminda dijitler arasinda gegis yapar, uzun basildiginda en

Mode Butonu M son menlye déner. 4 amag igin kullanilabilmektedir;
Veri izleme, Parametre ayar modu, Yardimci fonksiyonlar, EEPROM yazma modu.

Set Butonu Set Mentiye giris, yapilan degisikligi onaylamak igin kullanilir

Yukan (Up) A Deger arttirma butonu, flash yapan hanenin azaltiimasi igin kullanilir.

Butonu

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

Butonu

Sol (Left) Butonu A Secimi yapilmis degerde bir sol haneye gegmek igin kullanihir.




Servo siiriicii portlar

CN1 Kontrol Sinyali Baglanti Portu (1/O)
CN2 Enkoder Baglanti Portu
USB Type-C USB Baglanti Portu
CN3 RS485 Haberlesme Portu
CN4 RS485 Haberlesme Portu
CN6 STO Portu (380VAC)
SD7RS Servo siiriicii (220VAC)
L1, L2 Ana glig girisi 220VAC
P+, Br Fren direnci baglanti uglar
P+, N DC Bus Terminali
u,VvV,w Motor besleme baglanti uglari: U,V,W servo motor besleme uglaridir.
PE PE (toprak baglanti terminali)
SD7RS Servo siiriicii (380VAC)
L1C, L2C Kontrol devresi giig besleme girisi — 1 Faz 380VAC
R,S, T Besleme glic girisi — 3 Faz 380VAC
P+ DC Bus pozitif terminali. Fren direnci baglanti terminali.
Bl B2 Dahilli fren d‘irenc.i lfullanlrken Iutfen~B1 ve B2'yi kisa devre yapin. Harici fren direnci takiimasi gerekiyorsa B1 ve B2 arasindaki kisa konnektori ¢ikarin,
! harici fren direncini P+ ve B2'ye baglayin.
N DC Bus negatif terminali. Bu terminal girisine baglanti yapilmamalidir.
N1, N2 (4.4/5.5 model) N1 ve N2 kisa devredir. Elektrik akiminin yliksek harmoniklerini bastirmak igin kisa konektérii gikardiktan sonra N1 ve N2'yi bir DC reaktériine baglayin.
PE Topraklama
SD7 Serisi Servo Siiriicii (220VAC) SD7 Serisi Servo Siiriicii (380VAC)
3 (%)

Giig ledi

Ana besleme girisi ve
Motor besleme ¢ikist

Toprak

Batarya kiti

Giig Portu (X1)

CN3, CN4 : RS485 00000 «—— Onpanel
haberlesme portu

On panel ,
CN3 / CN4 RS485
—_— [ —
Enerji ledi M @ Haberlesme portu
USB Type-C
portu USB Type-C
— porw

«——— CNGSTO portuy

——— CN1:1/0 portu

X1 Ana giig girlsl  —————»

“——————— CN1 /O sinyal portu

———— CN2: Motor Enkoder

g Motor  ————p

<————— N2 Enkoder girig portu

Toprak
SD7 Serisi Servo Siiriicii X1 Portu (400W, 750W,1000W) 220VAC Model
Port Pin Aciklama
::; Tek Faz: 220VAC, +10 ~ -15%, 50/60Hz
P+ Darici Fren direnci icin P terminali
Br Harici fren direnci baglanti terminali
x1 N
U Motor U terminali
\% Motor V terminali
W Motor W terminali

PE Motor koruma (Topragi)

220VAC Model

Lic :
L2c Port Ellr'iC Aciklama
L1 L2C Tek Faz 220VAC, +10 ~ -15%, 50/60Hz
L2
L3 Tek Faz 220VAC, +10 ~-15%, 50/60Hz (L1,L2 terminallerine baglanir)
L3
P+ P+ Dabhili DC Bus pozitif terminali, Harici Fren direnci igin P terminali
B1 X1 B1/B2 Harici fren direnci baglanti terminali
B2 N Dahili DC Bus negatif terminali
U Motor U terminali
N v Motor V terminali
W Motor W terminali
PE Motor koruma (Topragi)
u
A"
w




SD7 Serisi Servo Siiriicii X1 Portu (3000W, 4400W,5500W,7500W) 380VAC Model

Port Pin Aciklama
Lic
E] Lic
LI1C Tek Faz 380VAC, +10 ~ -15%, 50/60Hz
Loc L2c jﬂ L2C
R B g R ,
S s j] S Ug Faz 380VAC, +10 ~ -15%, 50/60Hz
T
T T @ P+ Dahili DC Bus pozitif terminali, Harici Fren direnci igin P terminali
P — B1/B2 | Harici fren di i bagl inali
N2 arici fren direnci baglant terminali
B1 § X1 N
B2 X1 M @ N1 Dabhili DC Bus negatif terminali
N P+
| 4 N2 —
Bl E] U Motor U terminali
B2 \ Motor V terminali
u @ w Motor W terminali
v v § PE Motor koruma (Topragi)
L} v E]
FE W
€

SD7 Serisi Servo Siiriicii Gii¢ ve Motor Konnektorii Kablo Montaiji

Konnektdr

baglant aparat Baski uygulanir
Serbest
birakilir

Kablo montaji
Kablo takilir yapilmis

Kontrol Sinyali Portu (I/0) (CN1)

CN1 CN1 Sinyalleri

GHD

[EH )
A

[30]
EE 7]
R o [T
] TG [ OF
- 2 B 7 CoMt
s g DO4-
Fa [FSiGh-| o2
[0 BB |
EJ S | il
%E IHPULSE
& Z SIGH+
s | |
[21] IHPULSE]
[as|_|
[20]
S
19
[
18
A
7
[31]

Fonksiyon Pin Sinyal Etiket Aciklama
41 PULSE+ Distik hizli puls girisi Dustik hizli darbe komutu giris modu:
43 PULSE- Diistik hizli puls girisi Diferansiyel (5V)

37 | SIGN+ Distik hizll ydn girisi Tekuglu 24v) B
39 SIGN- DStk izl van girisi Dustik hizli puls ve yon komutu giris modu:

Puls S y qins — “Puls/Pozisyon modunda kullanilan servo siiriicii girigleri ve parametreler” 35. sayfa da
35 PULLHI Acik kollektor 24V ortak giris konu hakkinda baglanti ve detayl bilgi mevcuttur.
38 HPULSE+ Yiksek hizli puls girisi 4AMHz Yiksek hizli puls girisi
36 HPULSE- Yiksek hizli puls girisi 5V diferansiyel giris
42 HSIGN+ Yiiksek hizli yon girisi . s - . -
20 HSIGN- Yiiksek hizli yn girisi 4MHz Yiksek hizli yon girisi, 5V diferansiyel giris
17 +24V - 24V Dahili gli¢ beslemesi ¢ikisi, 20V~28V arasinda ¢ikis alinabilir.
14 COM- Pahili 24vDC Maksimum gikis akimi 200mA ‘dir.

11 COM+ Common DI DI ortak terminali
9 DI1 POT Pozitif limit
10 DI2 NOT Negatif limit
34 DI3 INH Puls komut engelleme
8 Dl4 A-CLR Alarm silme
33 DI5 SRV-ON Servo Enabled (Aktif)
32 DI6 - -
12 DI7 - -
30 DI8 HOME Homing
Dijital giris ve 7 DO1+ SRDY+ vl
cikiglar 5 DOL- SRDY- Servo hazir sinyali gikigi
5 DO2+ INP1+ . . )
2 DO2- NP1 Pozisyonlama tamamlandi sinyali ¢ikis!
el DO3+ BRK-OFF+ Motor freni gikis!
2 | DOs- BRK-OFF- i
1 DO4+ ALARM+ Alarm cikist
26| DO4- ALARM:- b
28 DO5+ HOME-OK+ Homing islemi yapildi cikist
27 | DO5- HOME-OK- g Islem! yapridi griig




20 All All Hiz komut girisi -10~+10VDC

Analog girig 18 Al2 Al2 Tork komut girisi -10~+10VDC
ve cikiglar 31 AO1 AO1 Analog cikis
19 GND GND GND
21 A+
>3 ye Enkoder A fazi ¢ikisi
Enkoder 25 B+ . .
cikiglan 23 B- Enkoder B fazi gikig! Diferansiyel enkoder gikislari
13 Z+
22 7 Enkoder Z fazi gikisi
44 ocz Z-fazi agik kollektor ¢ikisi Z kanali gikisi (Acik kollektor)
29 GND Z fazi GND Z fazi igin GND (Agik kollektor)
15 +5V . -
6 GND Dahili 5VDC Dahili 5V besleme c¢ikisi, Maks. akim gikisi 200mA

FG Topraklama

Enkoder Girig Portu (CN2)

IIEHIIIIIIIIIIIEEEIIIIIIIIIIIEIIIllﬂﬂﬂllIIIIIIIIIIMHIIIIIIIIII

1 9 vcesv
2 GND GND
3 BAT+ Harici Batarya +

CN2 4 BAT- Harici Batarya -
5 SD+ Enkoder Data +
6 SD- Enkoder Data -

PE Govde (Ekran) Toprak
USB Type-C Portu
POt .. Gérsel | _Pn |  Smna | Deay |
M2 B M B o N a0 a0 oaz A4,B4,A9,B9  VCC5V Gug beslemesi pozitif 5V

sl eslan s el ealey) A12,B12,A1,B1 GND Gli¢ beslemesi negatif terminali

USB Type-C A6,B6 D+ USB Veri pozitif terminali
A7,B7 D- i i i

USB Veri negatif terminali
R b ded el e Frame USB_GND

RS232 / RS485 Haberlegme Portu (CN3/CN4)

. i - i e — . —

2,10 / /
3,11 / /
L 4,12 TXD+
CN3 I 513 RS485+
CN4 . TXD- RS485-
CN 3 6,14 / /
7,15 / /
8,16 GND Ground
Ekran PE Ground
Giivenli Tork Kapatma (STO) Portu (CN6)
Port Pin Sinyal | Aciklama Detay
1 24V 24v gii¢ beslemesi o \ N . N .
2 ov Referans toprak Kullaniimadiginda SF1 ve SF2'ye baglanin. Gii¢ saglamak igin kullanmayin.
3 SF1+ Kontrol sinyali 1 pozitif giris
4 SF1- Kontrol sinyali 1 negatif giris SF1 = OFF or SE2 = OFF. STO i
5 SF2+ Kontrol sinyali 2 positive girig - or - ’ gegertl
6 SF2- Kontrol sinyali 2 negatif giris
7 EDM+ Diferansiyel ¢ift uclu ¢ikigli harici SF1 = OFF ve SF2 = OFF, EDM = ON
8 EDM- izleme cihazi (EDM)

STO kullammda olmadiginda STO kullammda

I-| STO kullamimda olmadiginda
OV ve 24V baglantisim gikariniz.

24v giig kaynag yalnizea STO igin,
Iitfen baska amaglar igin kullanmayin. 0V

SF1+
SF1-
SF2+
SF2-

N

2.2K

a|wn | = [w

<]
+

N

2.2

-

EDM#+
EDM- | 8
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Dijital Girig ve Cikig Portlar

Dijital Girigler

Dijital giriglerin ortak ucu olan COM DI “-“ya da “+” polarite ile bagdlanir.

11

Pozitif limit 9 [

CoM DI

DI1:POT

Negatif limit 10

Komut girigi engelleme 34

DI 2:NOT

DI 3:INH

Alarm silme 8

DI 4:A-CLR

I
12-24VDC

Servo Aktif (Enable) 33

DI 5:SRV-ON

B 32

- 12

DI 6:Null

DI 7:Null

Homing switch 30

DI 8:Home

Switch

=T e

| CN1 |  Sinyal Parametre Fab.
COM - DI - Ortak giris pini

9 DIT Pr4.00 POT (1)
E@ 10 DI2 Pr4.01 NOT (2)

34 DI3 Pr4.02 INH (8)
E@ 8 D4 Pr.03 A-CLR (4)

33 DI5 Pr4.04 SRV-ON (3)
E@ 32 DI6 Pr4.05 0

12 DI7 Pr4.06 0

Pra.o7 ORG (27)

Servo sirlcu dijital giriglerine atayabilecegimiz ézellikler/fonksiyonlar agagidaki tabloda yer aldigi gibidir. Bu degerler Hex formatindadir, ilgili
parametreye tablodaki degerlerin girisi yapilirken bu durum dikkate alinmalidir.

Sl SLLC Normalde agik Normalde kapali
Gege - 00h /
Pozitif Yon agiri hareket engelleme POT 01h 81h
Negatif Yon asin hareket engelleme NOT 02h 82h
Servo_On (Servo Aktif) SRV-ON 03h 83h
Alarm Silme A-CLR 04h /
Kontrol Modu C-MOD 05h 85h
Kazang anahtarlama GAIN 06h 86h
Sapma Sayaci Sifirla CL 07h /
Puls komutu engelleme INH 08h 88h
Tork limit anahtarlama girisi TL-SEL 09h 89h
Damping kontrol anahtar girisi 1 VS-SEL1 0Ah 8Ah
Damping kontrol anahtar girisi 2 VS-SEL2 0Bh 8Bh
Elektronik Disgli Segimi 0 DIV1 0Ch 8Ch
Dijital girig ile dahili hiz segimi 1 INTSPD1 OEh 8Eh
Dijital girig ile dahili hiz segimi 2 INTSPD2 OFh 8Fh
Dijital girig ile dahili hiz segimi 3 INTSPD3 10h 90h
Sifir hiz clamp girisi ZEROSPD 11h 91h
Hiz komutu sign girisi VC-SIGN 12h 92h
Tork komutu sign girisi TC-SIGN 13h 93h
Zorunlu alarm girisi E-STOP 14h 94h
Hiz diizenlemesi girisi SPDREG 4Bh CBh
Hiz diizenleme girigi 1 SPDREG1 4Ch CCh
Hiz diizenleme girisi 2 SPDREG2 4Dh CDh
Hiz diizenleme girisi 3 SPDREG3 4Eh CEh
Hiz diizenleme girisi 4 SPDREG4 4Fh CFh

iki veya daha fazla girise, ayni fonksiyonu atamayiniz. Servo siiriicii bu durumda Err210 veya Err211 hatasi verecektir.
Ornegin, servo siiriicii enerjilendirildigi anda aktif “Servo_On” yapilmak istenirse bu durumda “Pr4.00” parametresinin igerisine yukaridaki tabloda da yer
aldigi gibi “83” degeri girilir. Pr-Mod kullanimi sirasinda dijital girislere atanabilecek fonksiyonlar agagidaki tabloda yer aldigi gibidir.

Sinyal ismi

Atanabilecek ayar degerleri

Normalde agik

Normalde kapali

Tetikleme komutu CTRG 20h AOh
Home HOME 21h A1h
Stop (Oncelikli) STP 22h A2h
Pozitif JOG PJOG 23h A3h
Negatif JOG NJOG 24h Adh
Pozitif Limit PL 05h 85h
Negatif Limit NL 06h 86h
Origin (Orjin) ORG 07h /

Path Adresi 0 ADDO 08h 88h
Path Adresi 1 ADDO 09h 89h
Path Adresi 2 ADDO 0Ah 8Ah
Path Adresi 3 ADDO 0Bh 8Bh

11




Dijital Gikiglar

Servo suricu dijital ¢ikislari, diferansiyel ¢ikis tipindedir. Fabrika ayarlarinda gikislar asagidaki gibidir.

Parametre | Dijital gikis isimleri Aciklama | Fabrika Ayar Degeri
Pr4.10 DO1+,DO1- (7,6 Pinleri) Dijital Cikig 1 02h
Pr4.11 D02+, DO2- (5,4 Pinleri) Dijital Cikig 2 04h
- Diital Gikis DO Pra.i2 DO3+,D03- (3,2 Pinleri) Dijital Gikis 3 03h
Pr4.13 DO4+,D04-(1,26 Pinleri) Dijital Cikis 4 81h
Pr4.14 DO5+,D05-(27,28 Pinleri) Dijital Cikis 5 22h

DO5+:
.
HOME-OK-
Servo Sirucu dijital giriglerine atayabilecegimiz 6zellikler/komutlar agagidaki tabloda yer aldigi gibidir. Bu degerler Hex formatindadir, ilgili parametreye
tablodaki degerlerin girisi yapilirken bu durum dikkate alinmalidir. Dijital ¢ikislar normalde kapali durumdadir.

Sinyal ismi Sembol -~ FebrikaAyarDegeri
Gegersiz - 00h -
Alarm Cikisi ALARM 01h 81h
Servo-Hazir Cikisi S-RDY 02h 82h
Motor Freni Cikigi BRK-OFF 03h 83h
Pozisyon Tamamlandi/Ulagti INP 04h 84h
Ayarlanan hiza erisildi AT-SPEED 05h 85h
Sifir Hiz Cikigi (Zero Speed) ZSP 07h 87h
Belirlenen Hiz Araliginda Cikig V-COIN 08h 88h
Pozisyon Komutu icin ON/OFF Cikisi P-CMD 0Bh 8Bh
Hiz Komutu igin ON/OFF Cikigi V-CMD OFh 8Fh
Servo durumu SRV-ST 0Ch 92h
Pozitif limit ¢ikisi POT-OUT OFh 95h
Negatif limit gikisi NOT-OUT 16h 96h
Tork limit sinyali TLC 06h 86h
Hiz limit sinyali V-LIMIT 0Dh 8Dh
Pozisyon kargilagtirma CMP-OUT 14h 94h

Pr-Mod kullanimi sirasinda dijital ¢ikislara atanabilecek fonksiyonlar asagidaki tabloda yer aldigi gibidir;

. o Atanabilecek ayar degerleri
S H SLlul] Normalde agik Normalde kapali
Komut/iglem tamamlandi CMD-OK 20h AOh
Path tamamlandi PR-OK 21h A1h
Homing yapildi HOME-OK 22h A2h

Motor freni baglantisi
Motorun dikey ekseni stirdigi uygulamalarda, bu fren, servo siriicliye giden gui¢ kapaliyken yikiin (hareket eden yiikiin) yercekiminden diismesini
onlemek ve tutmak igin kullanilir. Hareket halindeki yUki durdurmak igin motor frenini kullanmayiniz.

SERVO SURUCU

DO3+ CN1
(BRK-OFF)
Motor freni
DO3- ©0
(BRK-OFF) Motor freni igin role

12
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Tiim Parametre Listesi

Calisma modu
P: Pozisyon kontrol modunda gegerli
S: Hiz kontrol modunda gegerli
T: Tork kontrol modunda gecerli
PR: PR kontrol modunda gegerli
Activation
“O” — Parametre degisikliklerinin gegerli olmasi igin siiriiciiyii yeniden baslatin
“—" — Hemen gecerli

A” — Eksen/Hareket durdugunda gecerlidir

o”- Yeniden etkinlestirme sonrasinda gegerli

ket - Aktivasyon

PR000 MFC filtre A o — — 16bit RIW 0x0001
PRO0O1 Kontrol modu secimi 0 o o o o 16bit RW 0x0003
PR002 Gergek zamanli otomatik kazang ayari 0ox1 — o o o 16bit RIW 0x0005
PR003 Gergek zamanli otomatik sertlik ayar 68 — o o o 16bit RIW 0x0007
PR004 Atalet orani 250 — (¢] (¢] o 16bit R/W 0x0009
PR0OOS Puls giris frekansi segimi 0 o o — — 16bit RIW 0x000B
PR0O06 Pozisyon modunda donis yénii segimi 0 o o — — 16bit RIW 0x000D
PRO07 Komut puls giris modu 3 o o — — 16bit RW 0x000F
PR008 1. motor deviri basina puls sayisi 10000 o o — — 32bit RW 0x0010-0x0011
PR0O09 1. Elektronik disli carpani 1 o o — — 32bit RIW 0x0012-0x0013
PRO10 1. Elektronik disli béleni 1 o o — — 32bit RIW 0x0014-0x0015
PRO11 Devir basina enkoder cikisi puls sayisi 2500 o o [¢] [¢] 16bit RW 0x0017
PRO12 Puls ¢ikisinin terslenmesi 0 o o o [¢] 16bit RW 0x0019
PRO13 1. Tork limit 350 — o o o 16bit RW 0x001B
PR014 Asirl pozisyon sapmasl 30 — o — — 16bit RW 0x001D
PRO15 Mutlak enkoder ayarlari 0 o o o [¢] 16bit RW 0x001F
PRO16 Fren direnc degeri 50 — o o (@] 16bit RW 0x0021
PRO17 Fren direnci giict 75 — (0] o (0] 16bit RIW 0x0023
PR022 PR ve P/S/T gegisi 0 — o o o 16bit RW 0x002D
PR025 Yardimci fonksiyon 0 — o o o 16bit RW 0x0033
PR026 1/0 SimUlasyon 0 — o o (@] 16bit RW 0x0035
PRO30 Enkoder geribildirim modu 0 — [¢] [¢] [¢] 16bit RW 0x0037
PR031 Harici enkoder tipi 0 o o o o 16bit RW 0x0039
PR032 Harici enkoder yénii 0 o o o o 16bit RW 0x003B
PRO33 Asiri hibrit sapma 16000 o o - - 16bit RW 0x0043
PRO034 Asiri hibrit kontrol sapmasini temizle 0 o o - - 16bit RW 0x0045
PR035 Harici enkoder frekans béliicli payi 0 o o [¢] [¢] 16bit RW 0x0047
PR036 Harici enkoder frekans bollici paydasi 10000 (¢] (¢] (¢] o 16bit RW 0x0049
PR037 Devir basina harici enkoder geri bildirim puls sayisi 0 o o o o 16bit RW 0x004B
PR038 Z-sinyali darbe giris kaynagi 0 — (@] (¢] O 16bit R/W 0x004D

- -

o svern |
PR100 1.Pozisyon dongu kazanci 320 — o — — 16bit 0x0101
PR101 1.Hiz déngi kazanci 180 — o o o 16bit RIW 0x0103
PR102 1.Hiz dénglsiinin integral zaman sabiti 310 — o (6] (6] 16bit R/W 0x0105
PR103 1.Hiz tespit filtresi 15 — o o (o) 16bit R/W 0x0107
PR104 1.Tork filtresi zaman sabiti 126 — o o [¢] 16bit R/W 0x0109
PR105 2.Pozisyon déngii kazanci 380 — o — — 16bit R/W 0x010B
PR106 2.Hiz déngi kazanci 180 — o o o 16bit R/W 0x010D
PR107 2.Hiz déngusiinin integral zaman sabiti 10000 — o o o 16bit R/W 0x010F
PR108 2.Hiz tespit filtresi 15 — o o o 16bit R/W 0x0111
PR109 2.Tork filtresi zaman sabiti 126 — (0] (0] (6] 16bit R/W 0x0113
PR110 Hiz ileri besleme kazanci 300 — o — — 16bit R/W 0x0115
PR111 Hiz ileri besleme filtre siiresi sabiti 50 — o — — 16bit R/W 0x0117
PR112 Tork ileri besleme kazanci 0 — [e) o — 16bit R/W 0x0119
PR113 Tork ileri beslemeli filtre zaman sabiti 0 — o [¢] — 16bit R/W 0x011B
PR115 Pozisyon kontrolii kazang degistirme modu 0 — o — — 16bit R/W O0x011F
PR117 Pozisyon kontrolli kazang degistirme seviyesi 50 — o — — 16bit R/W 0x0123
PR118 Pozisyon kontrol anahtarlamasi histerezis ayari 33 — o — — 16bit R/W 0x0125
PR119 Pozisyon kontrol anahatarlama zamani 33 — o — — 16bit R/W 0x0127
PR135 Pozisyon modunda puls filtre zamani (©] — — 16bit R/W 0x0147

I e ey e e
PR200 Uyarlanabilir fitre segim modu 16bit 0x0201
PR201 1 notch frekansi 4000 — O O (0] 16bit RNV 0x0203
PR202 1! notch frekansi 4 — [¢) o (0] 16bit R/W 0x0205
PR203 1 notch derinligi 0 — o o o 16bit R/W 0x0207
PR204 2" notch frekansi 4000 — (¢} o o 16bit R/W 0x0209
PR205 2" notch genisligi 4 — (¢} (¢} o 16bit R/W 0x020B
PR206 2" notch derinligi 0 — o o o 16bit R/W 0x020D
PR207 3" notch frekansi 4000 — [¢) o (0] 16bit R/W 0x020F
PR208 3" notch genisligi 4 — o o o 16bit R/W 0x0211
PR209 3" notch derinligi 0 — (¢} o o 16bit R/W 0x0213
PR214 1. séniimlendirme frekansi 0 — o 16bit R/W 0x021D
PR216 2. sdénimlendirme frekansi 0 — [¢) - — 16bit R/W 0x0221
PR222 Pozisyon komutu yumusatma filtresi 0 A [e] — — 16bit R/W 0x022D
PR223 Pozisyon komutu FIR filtresi 0 A [e) — 16bit R/W 0x022F
PR248 Ayar modu 0 — [¢) 16bit R/W 0x0261
PR250 MFC tipi 0 ° o — — 16bit R/W 0x0265
PR251 Hiz ileri besleme dengeleme katsayisi 0 — (o] — — 16bit R/W 0x0267
PR252 Tork ileri besleme dengeleme katsayisi 0 — [¢) [¢) — 16bit R/W 0x0269
PR253 Dinamik siirtinme dengeleme katsayisi 0 — [e) [e) o 16bit R/W 0x026B
PR254 Asim siresi katsayisi 0 — [¢) o o 16bit R/W 0x026D
PR255 Asim bastirma kazanci 0 — [©) o o 16bit R/W 0x026F
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. P3GrubuParametreleri
Paramet Etiket Fab Acti Gegerli Mod Haberlesme

PR300 Hiz komutu kaynagi secimi 1 (@) 16bit RW 0x0301
PR301 Hiz komutu dénus yonl segimi 0 — — [e) 16bit RW 0x0303
PR302 Hiz komutu giris kazanci 500 — — [e) o 16bit RW 0x0305
PR303 Hiz komutu giris tersleme 0 — — (@) — 16bit RIW 0x0307
PR304 1. Dahili hiz ayari 0 — — [©) — 16bit RIW 0x0309
PR305 2. Dahili hiz ayari 0 — — [¢) — 16bit R/W 0x030B
PR306 3. Dahili hiz ayari 0 — — [¢) — 16bit R/W 0x030D
PR307 4. Dahili hiz ayari 0 — — (@) — 16bit RIW 0x030F
PR308 5. Dahili hiz ayari 0 — — (@) — 16bit RIW 0x0311
PR309 6. Dahili hiz ayari 0 — — (@) — 16bit RW 0x0313
PR310 7. Dahili hiz ayari 0 — — [¢) — 16bit R/W 0x0315
PR311 8. Dahili hiz ayari 0 — — [©) — 16bit R/W 0x0317
PR312 Hizlanma zamani ayari 100 — — (@) — 16bit RIW 0x0319
PR313 Yavaglama zamani ayari 100 — — [©) — 16bit RIW 0x031B
PR314 S- Egrisi hizlanma/yavaglama zamani 0 o — [©) — 16bit RW 0x031D
PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu secimi 0 — — [©) — 16bit RW 0x031F
PR316 Sifir hiz yakalama seviyesi 30 — — (@) — 16bit RIW 0x0321
PR317 Tork komutu kaynagi segimi 2 — — — o 16bit RIW 0x0323
PR318 Tork komutu yén segimi 0 — — — o 16bit R/W 0x0325
PR319 Tork komutu giris kazanci 30 — — — [¢] 16bit RW 0x0327
PR320 Tork komutu girigi tersleme 0 — — o 16bit RIW 0x0329
PR321 Tork modunda hiz limiti 0 — — — o 16bit RW 0x032B
PR322 Tork kontrol modunda tork limiti 0 — o [©) o 16bit RIW 0x032D
PR323 Hiz modunda motorun sifir hiza ulagma siresi 0 — — [©) — 16bit RW 0x032F
PR324 Maksimum motor dénis hizi 0 — o (@) [¢] 16bit RW 0x0331
PR329 Analog 1 yakalama gerilimi 0 — — — o 16bit RW 0x033B
PR330 Analog 3 yakalama gerilimi 0 — — — o 16bit RW 0x033D
PR358 Hiz diizenleme orani 1 10 o (0] 16bit R/W 0x0374 -0x0375
PR359 Hiz diizenleme orani 2 20 o (0] 16bit R/W 0x0376 -0x0377
PR360 Hiz diizenleme orani 3 40 o o 16bit RW 0x0378 -0x0379
Hiz diizenleme orani 4 (¢] (¢] 16bit R/IW 0x037A -0x037B

—
el Act Gegerli Mod Haberlegsme
ike ctivaeyon II-- T

Giris secimi DI1 0x1 16bit 0x0401
PR401 Giris segimi DI2 0x2 — O O O 16bit RNV 0x0403
PR402 Giris segimi DI3 0x8 — o [¢) (¢] 16bit R/W 0x0405
PR403 Girig segimi D14 0x4 — o (¢] o 16bit R/W 0x0407
PR404 Girig segimi DI5 0x3 — o o o 16bit R/W 0x0409
PR405 Giris secimi DI6 0x0 — o [e) (¢] 16bit R/W 0x040B
PR406 Giris secimi DI7 0x0 — o (@) (¢] 16bit R/W 0x040D
PR407 Girig segimi DI8 0x27 — o (¢] o 16bit R/W 0x040F
PR410 Cikis segimi DO1 0x2 — o (¢] o 16bit R/W 0x0415
PR411 Cikis secimi DO2 0x4 — o [¢) (¢] 16bit R/W 0x0417
PR412 Cikis secimi DO3 0x3 — o [¢) o 16bit R/W 0x0419
PR413 Cikis segimi DO4 0x81 — o (¢] o 16bit R/W 0x041B
PR414 Cikis segimi DO5 0x22 — o o o 16bit R/W 0x041D
PR422 Analog giris 1(Al-1) sifir ofset ayari 0 — — [©) o 16bit R/W 0x042D
PR423 Analog giris 1(Al-1) filtre 0 — — [¢) o 16bit R/W 0x0443
PR424 Analog giris 1(Al-1) agiri gerilim degeri 0 — — (@) [¢] 16bit R/W 0x042F
PR428 Analog giris 3(Al-3) sifir ofset ayari 20 — o — — 16bit R/W 0x0431
PR429 Analog giris 3(Al-3) filtre 1 — o — — 16bit R/W 0x043F
PR430 Analog giris 3(Al-3) asiri gerilim degeri 0 — o — — 16bit R/W 0x0441
PR431 Pozsiyonlama tamamlandi araligi 50 — o [¢) [¢] 16bit R/W 0x0445
PR432 Pozisyon tamamlandi ¢ikigi 50 — — [¢) — 16bit R/W 0x0447
PR433 INP konumlandirma gecikme siresi 1000 — — [¢) — 16bit R/W 0x0449
PR434 Sifir Hiz (Zero-Speed) 50 — o [©) o 16bit R/W 0x044B
PR435 Hiz gakisma aralgi 0 — (@] (@) (@] 16bit R/W 0x044D
PR436 Hedef Hiz (At-Speed) 30 — o (¢} o 16bit R/W 0x044F
PR443 Acil durdurma fonksiyonu 0 — o [¢) o 16bit R/W 0x0457
PR464 AO1 gikisl 0 — o o o 16bit R/W 0x0481
PR465 AO1 sinyal 0x4 — o (¢} o 16bit R/W 0x0483
PR466 AO1 genisligi 100 — o (¢} o 16bit R/W 0x0485

AO1 haberlesme ayarlari 0 — o [¢) o 16bit R/W 0x0487

AO1 ofset 0 — [0} O [0} 16bit 0x0489

Haberlesme

o |
2.Motor deviri bagina puls sayisi 10000 (@) [¢] 32bit R/W 0x0500 -0x0501
PR501 2.Elektronik disli carpani 1 (0] [¢] — — 32bit R/W 0x0502-0x0503
PR502 2.Elektronik disli béleni 1 o (¢] — — | 32bit R/W 0x0504-0x0505
PR504 Siricu kisittama giris ayarlari (Ani, asiri hareket dnleme) 0 — o [¢) o 16bit R/W 0x0509
PR506 Servo kapanma modundaki davranisi 0 — o [©) o 16bit R/W 0x050D
PR509 Ana kapanma algilama suresi 50 (@) o (@) o 16bit R/W 0x0513
PR510 Alarm durumu olustugunda servo siriiciiniin davranigi 0 — [e] (0] [e] 16bit R/W 0x0515
PR511 Servo frenleme torku ayari 0 — o [e) o 16bit R/W 0x0517
PR512 Asiri ylk seviyesi ayari 0 — o [¢) o 16bit R/W 0x0519
PR513 Asiri hiz seviyesi ayari 0 — o (@) o 16bit R/W 0x051B
PR515 1/0 dijital filtre 0 o o o o 16bit R/W 0x051F
PR517 Sayac temizleme giris modu 3 — o — — 16bit R/W 0x0523
PR520 Pozisyon birimi ayarlari 1 — o — — 16bit R/W 0x0529
PR521 Tork limit secimi 0 — [¢] (0] (¢] 16bit R/W 0x052B
PR522 2. Tork limiti 300 — o o o 16bit R/W 0x052D
PR523 Pozitif tork uyar esigi 0 — o o o 16bit R/W 0x052F
PR524 Negatif tork uyari esigi 0 — o [e) (¢] 16bit R/W 0x0531
PR528 Servo siriicl ekrani gésterim durumu 1 — o [©) (¢] 16bit R/W 0x0539
PR529 RS485 haberlesme modu 0x5 — [e] [e) (¢] 16bit R/W 0x053B
PR530 RS485 haberlesme Baud rate 4 — [e] (0] (¢] 16bit R/W 0x053D
PR531 RS485 slave adresi (ID) 1 — o [e) o 16bit R/W 0x053F
PR532 Maks. puls giris frekansi 4100 — o — — 16bit R/W 0x0541
PR535 On panel kilit ayari 0 — o [¢) (¢] 16bit R/W 0x0547
PR537 Tork doygunlugu alarmi algilama sliresi 500 — o [¢) (¢] 16bit R/W 0x0549

15




” R Haberlesme
tket ctivasyon

Enkoder sifir konumu dengeleme ayari O (@]
PR603 JOG cgaligsmasinda tork ayari 300 — — — (¢] 16bit R/W 0x0607
PR604 JOG cgalismasinda hiz ayari 30 — o o (0] 16bit R/W 0x0609
PR605 Pozisyonlamada 3. kazang suresi 0 — o — — 16bit R/W 0x060B
PR606 Pozisyonlamada 3. kazang 6lgek faktori 100 — o — — 16bit R/W 0x060D
PR607 Tork komutu ek degeri 0 — o o (0] 16bit R/W 0x060F
PR608 Pozitif yonde tork dengeleme ayari 0 — o o (0] 16bit R/W 0x0611
PR609 Negatif yonde tork dengeleme ayari 0 — o [¢] (0] 16bit R/W 0x0613
PR611 Sirucl akim dénglsuyle ilgili yanit ayari 100 — o o o 16bit RW 0x0617
PR614 Ani durdurma siiresi (Alarm aninda acil durdurma) 500 — o o (0] 16bit R/W 0x061D
PR620 Test (Deneme) icin mesafe 10 — o — — 16bit RW 0x0629
PR621 Test (Deneme) igin bekleme siiresi 300 — o — — 16bit R/W 0x062B
PR622 Test (Deneme) sirasindaki bir puls siresi 5 — [¢] — — 16bit RW 0x062D
PR625 Test (Deneme) rampasi 200 — o o — 16bit R/W 0x0633
PR628 Gozlemci kazanci 0 — o [¢] o 16bit R/W 0x0639
PR629 Gézlemci filtresi 0 — o o o 16bit RW 0x063B
PR656 Bloke edilmis motor rotoru alarmi igin tork esigi 300 — [¢] [¢] [¢] 16bit RW 0x0671

Bloke edilmis motor igin alarm gecikme siiresi 400 — o o (@] 16bit R/W 0x0673

Mutlak kontrol sirasinda Ust veri siniri 0 [©] [©] [©]

i
- fenesyon ﬂ-
o o

Yazilim versiyonu 1 (DSP) / (¢] 16bit R 0x0B0O
PRBO1 Yazilim versiyonu 2 (CPLD) / — o o O 16bit R 0x0B01
PRB02 Yazilim versiyonu 3 (Diger Bilgiler) / — o o O 16bit R 0x0B02
PRBO3 Akim alarmi / — (0] (0] o 16bit R 0x0B03
PRB04 Motor ddnmedigindeki nedeni / — (¢] (¢] (6] 16bit R 0x0B04
PRBO05 Siiriicti galigma durumu / — o o o 16bit R 0x0B05
PRBO06 Motor hizi (Filtrelenmemis) / — o o (o} 16bit R 0x0B06
PRBO7 Motor torku / — (0] o o 16bit R 0x0B0O7
PRB08 Motor akimi / — (0] (0] o 16bit R 0x0B08
PRB09 Motor hizi (Filtrelenmis) / — o o (o} 16bit R 0x0B09
PRB10 DC bus voltaji / — o o o 16bit R 0x0BOA
PRB11 Siirticu sicakhgi / — o o o 16bit R 0x0BOB
PRB12 Analog giris1 degeri / — o o (@] 16bit R 0x0BOC
PRB13 Analog giris 2 degeri / — o o o 16bit R 0x0BOD
PRB14 Analog giris 3 degeri / — o o o 16bit R 0x0BOE
PRB15 Motor asiri yiik orani / — o o o 16bit R 0x0BOF
PRB16 Havalandirma asiri yiik orani / — o o [¢] 16bit R 0x0B10
PRB17 Fiziksel 1/O giris durumu / — o o [¢] 16bit R 0x0B11
PRB18 Fiziksel I/O gikis durumu / — o o o 16bit R 0x0B12
PRB20 Komut pozisyonu (Komut birimi) / — o o o 32bit R 0x0B14-0x0B15
PRB21 Motor pozisyonu (Komut birimi) / — [¢] - - 32bit R 0x0B16-0x0B17
PRB22 Pozisyon sapmasi (Komut birimi) / — (6] (6] [¢] 32bit R 0x0B18-0x0B19
PRB23 Pozisyon bilgisi (Enkoder birimi) / — [¢] [¢] [¢] 32bit R 0x0B1A-0x0B1B
PRB24 Motor pozisyonu (Enkoder birimi) / — o - - 32bit R 0x0B1C-0x0B1D
PRB25 Pozisyon sapmasi (Enkoder birimi) / — o o o 32bit R 0xOB1E-0x0B1F
PRB26 Motor donisl sirasinda pozisyon geri bildirimi / — [¢] - - 32bit R 0x0B20-0x0B21
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Parametre Etiket Activasyon Haberlesme

PR800 PR kontrol — — 16bit R/W 0x6000
PR801 Path sayisi — O — — 16bit RW 0x6001
PR802 Operasyon kontrol parametresi — o — — 16bit R/W 0x6002
PR806 Yazilimdan pozitif limit H 0 o 16bit R/W 0x6006
PR807 Yazilimdan pozitif limit (L) 0 — o — — 16bit RW 0x6007
PR808 Yazilimdan negatif limit H 0 — o — — 16bit RW 0x6008
PR809 Yazilimdan negatif limit (L) 0 — o — — 16bit R/W 0x6009
PR810 Homing modu 0 — o — — 16bit R/W 0x600A
PR811 Sifir pozsiyonu H 0 — o — — 16bit R/W 0x600B
PR812 Sifir pozsiyonu (L) 0 — o — — 16bit RW 0x600C
PR813 Home pozisyon ofset H 0 — o — — 16bit R/W 0x600D
PR814 Home pozisyon ofset (L) 0 o — — 16bit R/W 0x600E
PR815 Homing yiksek hiz 200 — o — — 16bit R/W 0x600F
PR816 Homing disiik hiz 50 — o — — 16bit R/W 0x6010
PR817 Homing hizlanma ivmesi 100 — o — — 16bit RW 0x6011
PR818 Homing yavaslama ivmesi 100 — o — — 16bit R/W 0x6012
PR819 Homing sirasinda tork tutma zamani 100 — o — — 16bit RW 0x6013
PR820 Homing tork 100 — o — — 16bit R/W 0x6014
PR821 Homing asir hareket alarm araligi 0 — o — — 16bit RW 0x6015
PR822 Acil stop sirasinda limit 10 — o — — 16bit R/W 0x6016
PR823 STP acil stop ivmesi 50 — o — — 16bit R/W 0x6017
PR824 1/0 kombinasyon tetikleme modu 0 — o — — 16bit R/W 0x601A
PR825 1/0 kombinasyon filtresi 5 — o — — 16bit R/W 0x601B
PR826 S-Kodu akim ¢ikis degeri 0 — o — — 16bit R/W 0x601C
PR827 PR uyari 0 — o — — 16bit R/W 0x601D
PR839 JOG hiz 100 — o — — 16bit R/W 0x6027
PR840 JOG hizlanma rampasi 100 — o — — 16bit R/W 0x6028
PR841 JOG durma rampasi 100 — [¢] — — 16bit RW 0x6029
PR842 Pozisyon komutu H 0 — o — — 16bit RW 0x602A
PR843 Pozisyon komutu (L) 0 — o — — 16bit R/W 0x602B
PR844 Motor pozisyon H 0 — o — — 16bit RW 0x602C
PR845 Motor pozisyon (L) 0 — o — — 16bit R/W 0x602D
PR846 Girig 1/0 durumu 0 — o — — 16bit R/W 0x602E
PR847 Output I/O durumu 0 — o — — 16bit R/W 0x602F
PR848 Path 0 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6030
PR849 Path 1 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6031
PR850 Path 2 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6032
PR851 Path 3 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6033
PR852 Path 4 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6034
PR853 Path 5 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6035
PR854 Path 6 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6036
PR855 Path 7 S-Kodu 0 — o — — 16bit RW 0x6037
PR856 Path 8 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6038
PR857 Path 9 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x6039
PR858 Path 10 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603A
PR859 Path 11 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603B
PR860 Path 12 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603C
PR861 Path 13 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603D
PR862 Path 14 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603E
PR863 Path 15 S-Kodu 0 — o — — 16bit R/W 0x603F
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PRO mod 0 — (@) 16bit 0x6200
PR901 PRO pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6201
PR902 PRO pozisyon (L) 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6202
PR903 PRO hiz 60 (¢] — — 16bit R/W 0x6203
PR904 PRO hizlanma zamani 100 — [©) — — 16bit R/W 0x6204
PR905 PRO yavaslama zamani 100 — (@) — — 16bit RW 0x6205
PR906 PRO bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6206
PR907 PRO 6zel parametre 0 — [©) — — 16bit R/W 0x6207
PR908 PR1 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6208
PR909 PR1 pozisyon H 0 — [©) — — 16bit R/W 0x6209
PR910 PR1 pozisyon (L) 0 — (¢] — — 16bit R/W 0x620A
PR911 PR1 hiz 60 — (¢] — — 16bit R/W 0x620B
PR912 PR1 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x620C
PR913 PR1 yavaslama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x620D
PR914 PR1 bekleme zamani 0 — (@) — — 16bit R/W 0x620E
PR915 PR1 6zel parametre 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x620F
PR916 PR2 mod 0 — (¢] — — 16bit R/W 0x6210
PR917 PR2 pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6211
PR918 PR2 pozisyon (L) 0 — [©) — — 16bit R/W 0x6212
PR919 PR2 hiz 60 (¢] — — 16bit R/W 0x6213
PR920 PR2 hizlanma zamani 100 — [©) — — 16bit RW 0x6214
PR921 PR2 yavaslama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6215
PR922 PR2 bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6216
PR923 PR2 6zel parametre 0 — (¢] — — 16bit R/W 0x6217
PR924 PR3 modu 0 — o — — 16bit R/W 0x6218
PR925 PR3 pozisyon H 0 — o — — 16bit R/W 0x6219
PR926 PR3 pozisyon (L) 0 — [¢) — — 16bit RW 0x621A
PR927 PR3 hiz 60 — (¢] — — 16bit R/W 0x621B
PR928 PR3 hizlanma zamani 100 — (@) — — 16bit RW 0x621C
PR929 PR3 yavaglama zamani 100 — [©) — — 16bit R/W 0x621D
PR930 PR3 bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x621E
PR931 PR3 6zel parametre 0 — [e) — — 16bit R/W 0x621F
PR932 PR4 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6220
PR933 PR4 pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6221
PR934 PR4 pozisyon (L) 0 — [e) — — 16bit R/W 0x6222
PR935 PR4 hiz 60 (¢] — — 16bit R/W 0x6223
PR936 PR4 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6224
PR937 PR4 yavaslama zamani 100 — (¢] — — 16bit R/W 0x6225
PR938 PR4 bekleme zamani 0 — [e) — — 16bit R/W 0x6226
PR939 PR4 6zel parametre 0 — [e) — — 16bit R/W 0x6227
PR940 PR5 mod 0 — (¢] — — 16bit R/W 0x6228
PR941 PR5 pozisyon H 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6229
PR942 PR5 pozisyon (L) 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x622A
PR943 PR5 hiz 60 — (¢] — — 16bit R/W 0x622B
PR944 PR5 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x622C
PR945 PR5 yavaglama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x622D
PR946 PRS5 bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x622E
PR947 PR5 6zel parametre 0 — [©) — — 16bit R 0x622F
PR948 PR6 mod 0 — o — — 16bit R/W 0x6230
PR949 PR6 pozisyon H 0 — [©) — — 16bit RW 0x6231
PR950 PR6 pozisyon(L) 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6232
PR951 PR6 hiz 60 o — — 16bit R/W 0x6233
PR952 PR6 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6234
PR953 PR6 yavaslama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6235
PR954 PR6 bekleme zaman 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6236
PR955 PR6 6zel parametre 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6237
PR956 PR7 mod 0 — o — — 16bit R/W 0x6238
PR957 PR?7 pozisyon H 0 — o — — 16bit R/W 0x6239
PR958 PR?7 pozisyon(L) 0 — (¢] — — 16bit R/W 0x623A
PR959 PR7 hiz 60 — o — — 16bit R/W 0x623B
PR960 PR?7 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit RW 0x623C
PR961 PR7 yavaslama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x623D
PR962 PR7 bekleme zaman 0 — [©) — — 16bit RW 0x623E
PR963 PR7 6zel parametre 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x623F
PR964 PR8 mod 0 — o — — 16bit R/W 0x6240
PR965 PR8 pozisyon H 0 — (@) — — 16bit R/W 0x6241
PR966 PR8 pozisyon(L) 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6242
PR967 PR8 hiz 60 o — — 16bit R/W 0x6243
PR968 PR8 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6244
PR969 PR8 yavaslama zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x6245
PR970 PR8 bekleme zaman 0 — (@) — — 16bit R/W 0x6246
PR971 PR8 6zel parametre 0 — (0] — — 16bit R/W 0x6247
PR972 PR9 mod 0 — o — — 16bit R/W 0x6248
PR973 PR9 pozisyon H 0 — [©) — — 16bit R/W 0x6249
PR974 PR9 pozisyon(L) 0 — (@) — — 16bit R/W 0X624A
PR975 PR9 hiz 60 — (@) — — 16bit R/W 0x624B
PR976 PR9 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit R/W 0x624C
PR977 PR9 yavaglama zamani 100 — [e) — — 16bit R/W 0x624D
PR978 PR9 bekleme zaman 0 — (@) — — 16bit R/W 0Xx624E
PR979 PR9 6zel parametre 0 — (0] — — 16bit R/W 0x624F
PR980 PR10 mod 0 — (@) — — 16bit RW 0x6250
PR981 PR10 pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6251
PR982 PR10 pozisyon(L) 25290 — [¢] — — 16bit R/W 0x6252
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Gegerli Mod Haberlegme
Etiket Fab. Activasyon _

PR10 hiz o 16bit 0x6253
PR984 PR10 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit RW 0x6254
PR985 PR10 yavaslama zamani 100 — (@) — — 16bit RW 0x6255
PR986 PR10 bekleme zamani 0 — (@) — — 16bit RW 0x6256
PR987 PR10 6zel parametre 0 — (@) — — 16bit RIW 0x6257
PR988 PR11 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6258
PR989 PR11 posizyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6259
PR990 PR11 pozsiyon (L) 0 — (¢] — — 16bit RIW 0x625A
PR991 PR11 hiz 60 — (¢] — — 16bit RW 0x625B
PR992 PR11 hizlanma zamani 100 — [©) — — 16bit RW 0x625C
PR993 PR11 yavaslama zamani 100 — (@) — — 16bit RIW 0x625D
PR994 PR11 bekleme zaman 0 — (@) — — 16bit RIW 0x625E
PR995 PR11 6zel parametre 0 — [¢) — — 16bit RW 0x625F
PR996 PR12 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6260
PR997 PR12 pozisyon H 0 — (¢] — — 16bit RIW 0x6261
PR998 PR12 pozisyon(L) 0 — (¢] — — 16bit RIW 0x6262
PR999 PR12 hiz 60 (¢] — — 16bit RIW 0x6263
PR9100 PR12 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit RW 0x6264
PR9101 PR12 yavaslama zamani 100 — [e) — — 16bit RW 0x6265
PR9102 PR12 bekleme zaman 0 — [¢) — — 16bit RW 0x6266
PR9103 PR12 6zel parametre 0 — (¢] — — 16bit RIW 0x6267
PR9104 PR13 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6268
PR9105 PR13 pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6269
PR9106 PR13 pozisyon(L) 0 — (¢] — — 16bit RW 0x626A
PR9107 PR13 hiz 60 — o — — 16bit RW 0x626B
PR9108 PR13 hizlanma zamani 100 — [e) — — 16bit RW 0x626C
PR9109 PR13 yavaslama zamani 100 — [e) — — 16bit RW 0x626D
PR9110 PR13 bekleme zaman 0 — [¢) — — 16bit RW 0x626E
PR9111 PR13 6zel parametre 0 — (¢] — — 16bit RIW 0x626F
PR9112 PR14 mod 0 — o — — 16bit RW 0x6270
PR9113 PR14 pozisyon H 0 — [¢) — — 16bit RW 0x6271
PR9114 PR14 pozisyon(L) 0 — [¢) — — 16bit R/W 0x6272
PR9115 PR14 hiz 60 (¢] — — 16bit RW 0x6273
PR9116 PR14 hizlanma zamani 100 — [¢) — — 16bit RW 0x6274
PR9117 PR14 yavaslama zamani 100 — [e) — — 16bit RW 0x6275
PR9118 PR14 bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit RW 0x6276
PR9119 PR14 6zel parametre 0 — [¢) — — 16bit RW 0x6277
PR9120 PR15 mod 0 — (¢] — — 16bit RW 0x6278
PR9121 PR15 poszisyon H 0 — o — — 16bit RW 0x6279
PR9122 PR15 pozisyon (L) 0 — [¢) — — 16bit RW 0x627A
PR9123 PR15 hiz 60 — (¢] — — 16bit RW 0x627B
PR9124 PR15 hizlanma zamani 100 — (@) — — 16bit RW 0x627C
PR9125 PR15 yavaslama zamani 100 — (¢] — — 16bit RW 0x627D
PR9126 PR15 bekleme zamani 0 — [¢) — — 16bit RW 0x627E
PR9127 PR15 6zel parametre 0 — [©) — — 16bit RIW 0x627F
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Detayh Tiim Parametre Listesi

el o Haberlesme
Parametre Listesi S

Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
MFC, giris komutu igin dinamik izleme performansini artirmak, konumlandirmayi daha hizli hale getirmek, izleme hatasini azaltmak ve daha diizgiin ve istikrarli
calismak igin kullanilir. Cok eksenli hareketlerde kullanilabilir, performans da iyilesme gériimelidir.

Deger Aciklama
0 MFC kontrol devre disi
1 Otomatik ayarlanir
2~9 Ayrilmig
10~2000 Kullanici tarafindan belirlenen deger gecerlidir, bu parametre degeri; 30 ile100 arasinda kullaniimalidir

PR001 | Kontrol modu secimi (Calisma Modu) | o | o10 | - | 16bit 0003H

3,4,5,6 modlari kullanildiginda, kontrol

Avar Degeri modu degistirme grsi (ditl grisiere
0 Pozisyon _ atanan) C-MOD ile 1. veya 2. Galisma
1 Hiz _ modunu segebilirsiniz.
2 T(_)rk . C-MOD agikken 1. mod segilecektir.
3 Pozisyon Hiz C-MOD kapaliyken 2. mod segilecektir.
4 Pozisyon Tork pallyl - Gl .
5 Hiz Tork Pr-Mod segili durumda iken PRO22
6 Pr-Mod pro22 parametresi 1 yapilirsa cihaz 2. Mod olarak

- - pozisyon ve hiz modunda kullanilabilir eger
bu parametre 2 yapilirsa 2. Mod, tork modu
olur.

Bu parametre ile gercek zamanli otomatik kazang ayarinin ¢alisma modunu ayarlayabilirsiniz
Veri biti Kategori Ayarlar Uygulama
Hareket 6zelliklerine veya ayar gereksinimlerine gore segilebilen hareket ayar modunu ayarlamak igin kullanilir. Genel olarak, ézel bir gereklilik
olmadiginda iyi bir genellige sahip mod 1'in, hizli konumlandirma gerektiginde mod 2'nin secilmesi 6nerilir. Mod 1 ve mod 2 gereksinimleri
karsilayamiyorsa, litfen mod 0'1 segin.
0:Elile ayar Pr0.03 devrede degil. Kazang degeri el ile ayarlanir.

0x00_ Hareket Ayar Modu 1:Standart Pr0.03 parametresi aktiftir. Pr0.03 sertlik degeri degistirilerek kazang ayari daha hizl yapilabilir. Kararlilik
) gereksinimleri olan uygulamalar igin uygundur.
2:Pozisyon Pr0.03 parametresi aktiftir. Pr0.03 sertlik degeri degistirilerek hizli kazang ayari yapilabilir. Bu mod hizli
. pozisyonlama yapilan uygulamalarda kullanima uygundur.
Yiik tipini segmek igin kullanilir, yiik-atalet oranina ve mekanik yapiya gore segim yapilabilir.
0: Sert yap! Bu [no_gl, silstemin'yanlt verme hizina éncelik verir. Motor miline dogrudan bagli yliksek hassasiyetli
0x0 0 Yiik Tipi Ayari : re__duktor, vidali mil vb_._ uygulamalarda kullanima uygundur.
- 1:Ylksek atalet YUk ataletinin daha yiiksek oldugu uygulamalar igin kullanihr.
2 E Bu mod sistem kararliigina 6ncelik verir. Yiksek yiik ataletine sahip diisiik sertlikte bir sistemde bu mod
- Esnek yapi kullanilabilir. K: incir mekanigine sahi lamalarda tercih edil
ullanilabilir. Kayis ve zincir mekanigine sahip uygulamalarda tercih edilir.
0x_00 Kullaniimiyor
Asagidaki tabloda yer alan kombinasyonlar kullanilabilir
0X000 Sert yapi + El ile ayar
0X001 Sert yapi + Standart
0X002 Sert yapi + Pozisyon
0X010 Yiiksek atalet + El ile ayar
0X011 Yiksek atalet + Standart
0X012 Yiksek atalet + Pozisyon
0X020 Esnek yap1 + El ile ayar
0X021 Esnek yap! + Standart
0X022 Esnek yapi + Pozisyon

PR003 | Gercek zamanli otomatik sertlik ayari .l 68 | 16bit 0007H

Bu parametre degeri, daha yliksek hiz tepkisi ve servo motor sertligi elde edilebilmesi icin diigtiriimelidir.

PRO04 % 250 16bit 0009H

Yiik ataletinin rotor (motorun) ataletine kargi oranini ayarlayabilirsiniz. Birimi: % - Skala araligi 0-20000°dir.
PR004=(yiik ataleti / motor dondiirme ataleti) x 100%

PR005 | Puls giris frekansi segimi 0o ] 16bit 000BH

Deger Aciklama
0 Dusuk giris frekansi secimi (200/500kHz puls girisi)
1 Yiksek giris frekansi secimi (4MHz puls girisi)

PR006 | Pozisyon modunda doniis yonii secimi . 0 | 16bit 000DH

Puls/Pozisyon modunda dénis yoniiniin degistiriimesi icin bu parametre 0 yada 1 yapilabilir.

PR007 | Puls giris modu kurulumu 16bit 000FH

PR006 PRO07 Puls Komutu Pozitif sinyal Negatif sinyal
1t
AM ] ‘t'l
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+1 +1
13
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12 12
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PR008 | Bir motor devri basina puls adedi 10000 32bit 0010H - 0011H
PR008 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 icerisinde yer
alan g¢arpan / bélen degerlerini referans alir.

PRO09 | 1.Elektronik digli arpani 32bit 0012H - 0013H
PR010 | 1.Elektronik disli boleni 32bit 0014H - 0015H
PR011 | Devir basina enkoder gikigi puls degeri 2500 16bit 0017H

Eger Pr0.11 = 1000, enkoder diferansiyel cikis sinyali ¢6zinirligld = 4000 puls

| PRO12 | Puls cikisinin terslenmesi | 0 | f6bit [ RW [ 0019H |
A ve B fazi arasindaki iliskinin tersine gevrilmesi icin kullanilan parametredir.
PR0O12 Faz B CCW Ccw
wavoss [ [ aovase [ [
[0] Terlenmemis

B-phase B-phase
A-phase A-phase
[ | Terslenmis swss | [ L[ | mense [ LI
PRO13_| 1.Tork limiti 16bit 001BH

Motor ¢ikis torkunun sinir degerini “%” olarak ayarlayabildiginiz parametredir. 0-500 arasi ayar yapilabilir. Pozisyon modunda da galismaktadir.

PR014 | Pozisyon sapmasi icin ekstra ayar 16bit 001DH

Pozisyon sapmasi icin esik degerini ayarlayiniz. Fabrika ayari = 30, pozitif sapma 3 devirden fazla ise Er180 tetiklenecektir. Birim: 0.1rev

PR015 | Mutlak enkoder ayarlari | o | 16bit 001FH

Deger Mod Aciklama

0 Artimsal Giig kapatildiginda konum verilerini saklamaz. Sinirsiz seyahat mesafesi.

1 Multiturn absolute linear ~ Gug kapatildiginda konum verilerini yeniden goriliir. Sabit hareket mesafeli ve ¢ok turlu veri tasmasi olmayan uygulamalar igin.

2 Multiturn absolute rotary ~ Gli¢ kapatildiginda konum verilerini yeniden goriillr. Gergek veri geri beslemesi 0(PR663+1) arasindadir. Sinirsiz gezinme mesafelerinde kullanilabilir.
3 Single turn absolute Hareket mesafesi enkoderin 1 devirlik mesafe iginde oldugunda kullanilir. Veri tasmasi durumunda alarmi tetikleyecek.

5 Multi turn absolute Cok turlu mutlak fonksiyonunu etkinlestirilir.

Cok turlu mutlak fonksiyonunu etkinlestirilir.
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PR016 | Fren direnci, direng degeri 16bit 0021H

Fren direnci degerini ohm biriminden bu parametreye giriniz.

PRO17 16bit 0023H

Fren direnci gui¢ degerini watt biriminden bu paramtreye giriniz.

PR022 | PR kontrol modu kullanildiginda calisma modu degistirme 16bit 002DH

Dijital girislerden herhangi birine “C-MOD” galisma modu degistirme 6zelligi atanir. Sonrasinda asagidaki tablodaki durumlar gegerli olur.

PRO01 PR022 Kontrol Mod
0 PR Mod / Pozisyon Mod
6 1 PR Mod / Hiz Mod
2 PR Mod / Tork Mod
|_PR025 | Yardimci fonksiyonlar . . . | 0 | _M6bit | RW [ 0033H |

Deger Yardimci Fonksiyonlar

0x1111 Akim alarmini resetleme

0x1122 Gegmis alarmlari resetleme

0x2211 Parametreleri kaydetme

0x2222 Motor paramtreleri harig fabrika ayarlarina déndirme

0x2233 Fabrika ayarlari

0x3322 Analog 2 otomatik sifir noktasini 6gren

0x3333 Analog 3 otomatik sifir noktasini 6gren

0x4001 JOG_P (50ms zaman dilimi)

0x4002 JOG_N (50ms zaman dilimi)

0x4411 Enkoder degerini otomatik “0” a diizeltme

0Xx6666 Yeniden baslatma (Software Reset)

PR026 | /0 Simiilasyon 0 | 16bit 0035H

s Haberlesme
Parametre Listesi Degeri $

Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR100 | 1.Pozisyon déngisii kazanci 0101H

Ayarladiginiz pozisyon déng kazanci ne kadar yiiksek olursa, elde edebileceginiz konumlandirma siiresi daha hizli olur. Yiiksek girilen degerlerin, salinimlara neden olabilecegini unutmayin.

0-30000 aras! deger girilebilir. Birim: 0.1/s
Hiz déngiisiiniin yanitini belirleyebilirsiniz. Yiiksek konum ddngii kazanci ayarlayarak genel servo sistemin tepkisini artirmak igin, bu hiz déngii kazancinin da daha yiiksek kurulumuna ihtiyaciniz
vardir. Ancak, ¢ok yiiksek kurulum salinimlara neden olabilir. Birim: 0.1Hz
Ayar degeri ne kadar dusuk olursa, durma sirasinda gecikme hatasi o kadar 0'a yaklasir ancak titresime neden olabilir. Ayarlanan deger asiri blylkse, asim, pozisyonlama siresinde gecikme ve
yanit vermede gecikme meydana gelebilir. Pr1.02'yi devre disi birakmak igin 10000 degerini ayarlayabilirsiniz. Birim: 0.1ms
Hiz geri besleme bilgisinden kararsizliga neden yasanan sistem kararsizligina neden olan ylksek frekanslari engeller. Girilen deder ne kadar yliksek olursa, diisiik frekanslar bloke edilecek ve
hiz tepkisi de azalacaktir.

Ayar Degeri Hiz Algilama Filtresi Kesme Frekansi (Hz) Ayar Degeri Hiz Algilama Filtresi Kesme Frekansi (Hz)
0 2500 16 750
1 2250 17 700
2 2100 18 650
3 2000 19 600
4 1800 20 550
5 1600 21 500
6 1500 22 450
7 1400 23 400
8 1300 24 350
9 1200 25 300
10 1100 26 250
11 1000 27 200
12 950 28 175
13 900 29 150
14 850 30 125
15 800 31 100

2.Hiz déngiisiiniin integral sabiti degeri

Konum déngusi, hiz dénglisi, hiz algilama filtresi, tork komut filtresi, 2 ¢ift kazang veya zaman sabitine (1. ve 2.) sahiptir.

PR110 | Hiz ileri besleme kazanci 300 % 0115H

Hiz déngusuniin diisiik yanit vermesinden kaynaklanan takip hatasini azaltmak igin kullanilir. Ayarlanan degerin cok yiliksek olmasi durumunda asima veya g niin artmasina neden olabilir.
PR111 | Hiz ileri besleme filtresi 16hit 0117H
Hiz ileri besleme bilgisindekii bozucu ortadan kaldirmak icin hiz ileri besleme filtresi ayarlanabilir.

21




PR112 | Tork ileri besleme kazanci 0119H

Bu parametre kullanilmadan 6nce litfen atalet oraninin (PR004) sisteminize uygun ayarlandigindan emin olunuz. Tork ileri besleme kazancinin arttirilmasiyla, sabit hizlanma/yavaslamada
pozisyon sapmasi 0'a yakin bir degere disrilebilir.

PR113 | Tork ileri besleme filtre siiresi 011BH

Tork ileri besleme filtre siresi daha yiiksek ayarlanirsa gurliltii azalir ancak hizianmanin degisen noktalarinda pozisyon sapmasi artar.

PR115 | Pozisyon kontrol modunda kazang anahtarlamaayart | 0 |  16bit | RW | 011FH

Ayar Degeri Kondisyonlar Aciklamalar
0 1.sabit kazang 1.sabit kazang secimi (PR100-PR104)
1 2.sabit kazang 2.sabit kazang secimi (PR105-PR109)
2 Kazang anahtariama giris ile Kazang degistirme girisi (GAIN) sinyal yok ise 1.sabit kazang devrede

Kazang degistirme girisine (GAIN) sinyal uygulanirsa, 2.sabit kazang devrede

Tork komutunun mutlak degeri (seviye + histerezis)[%] degerinden bllylk oldugunda 2. kazanca gegis yapilir.

Tork komutunun mutlak degeri (seviye + histerezis)[%] dederinden daha kiiglik ayarlandiginda 1. kazanca devrede olur.
4-9 Kullaniimiyor Kullaniimiyor

Pozisyon kontrolli sirasinda gegerlidir. Pozisyon komutu # 0 ise 2. kazanca gegis yapilir. Gecikme siiresi boyunca pozisyon
komutu = 0 ise ve gergek hizin mutlak degeri (seviye - histerezis) (r/dak) degerinden kiglik kalirsa 1. kazanca gegis yapilir.

3 Yiiksek tork komutu

Bekleyen pozisyon komutu
+ gergek hiz

PR117 | Pozisyon kontrolii kazang degistirme seviyesi 0123H

Kazang degisimi sirasindaki esik degerinin ayarlandigi parametredir. Birim galisma moduna gére degisim gdsterir. Birim: Pozisyon modunda: enkoder puls. Hiz modunda: rpm. Tork modunda: %.
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PR118 | Pozisyon kontrol anahtarlamasinda histerezis 16bit 0125H
Kazang degistirmenin kararsizhgini ortadan kaldirmak igin, PR117 ile birlikte kullanilir.
PR119 | Pozisyon kontrol anahtarlama zamani 16bit 0127H

Pozisyon kontroll sirasinda, 1. ve 2. kazang farki gok biiylikse, tork degisikliklerini ve pozisyon déngi kazancindaki hizli degisikliklerden kaynaklanan titresimi azaltmak Pr1.19 parametresinin
degeri degistirilebilir. Ornegin: 1.(PR100) <-> 2.(PR105)

PR135 | Pozisyon modunda puls filtre zamani 0147H

Puls/Pozisyon komutunu filtrelemek igin kullanilan parametredir.

PR2XX Fab. Haberlegsme
Parametre Listesi Degeri

Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
|_PR200 | Uyarlanabilir filtremoduayan | o0 | _debit | RW | 0200H |
Uyarlanabilir filtre tarafindan tahmin edilecek rezonans frekansini ve bu islemden sonraki davranisi ayarlayiniz.
Ayar Degeri Aciklama
0 Uyarlanabilir filtre: Devrede degil 3. notch filtresine iliskin parametreler degismeden kalir

1 defaya mahsus uyarlanabilir filtre gegerli olur. 3. Notch filtresiyle ilgili parametreler bu duruma gére giincellenir.
PR200 parametresi sonrasinda otomatik olarak O durumuna geger.
Uyarlanabilir filtre: Filtre devrede kalir Uyarlanabilir filtre gegerli olur. 3 notch filtresiyle ilgili parametreler bu secime gére gilincellenmeye devam edecektir.
0203H
Uyari: Bu parametreyl “2000” olarak ayarlayarak Notch filtresi islevi gegersiz olacaktir. 50~4000 arasinda deger girisi yapilabilir.
0205H
Uyari: Kurulum ne kadar yliksek olursa, elde edebileceginiz Notch genisligi de o kadar blytiik olur. Normal isletimde varsayilan kurulumla kullanin. 0~20 arasinda deger girisi yapilabilir.

PR203 | 1. Notch deriniig e e Rw 0207H

Uyari: Kurulum ne kadar ylksekse, Notch derinligi o kadar si§ ve elde edebileceginiz faz gecikmesi k[]gi]l[]r 0~99 arasinda deger girisi yapilabilir.

1 Uyarlanabilir filtre: Bir defaya mahsus gegerlidir.

| PR204 | 2.Notchfrekansi | ~ 4000Hz |  1ebit [ RW [ 0200H |
| PR206 | 2.Notchderinligi | o | 1ebt [ RW [~~~ 02DH |
_
0: Fonksiyon kapall yuk kenarindaki titresimi bastirmak icin kullanihir. Birimi: 0.1Hz, 10-2000 arah§inda deger girisi yapilabilir.
| PR216 | 2.Sénimlemefrekanss |  OHz | 1ebt [ RW [ 0214 |
Pozisyon modunda, pozisyon gecikme filtresinin ms birimde degeri ayarlanir.
| PR248 | AvarModu | 0 | d6bit | RW | 026IFH |
Deger Aciklama
0 Otomatik ayar kapal

Otomatik ayar etkin, gercek zamanli atalet 6lglimi ve titresim bastirma etkinlestirilir

PR250 | MFC tipi 0 | lehit | _RW_ | 0265H

Deger Aciklama
0 MFC
1 Sifir Takip Kontrolii
2 Hareketsizlik
Path takip

PR251 | Hiz ileri besleme dengeleme katsayisit | 0 | 16bit | RW | 0267H

Hiz ileri besleme dengeleme katsayisidir. -10000~10000 arasinda ayarlanabilir.

PR252 | Tork ileri besleme dengelemekatsayiss | 0 |  1ebit |  RwW | 0269H

Tork ileri besleme dengeleme katsayisidir. -10000~10000 arasinda ayarlanabilir.

PR253 | Dinamik siirtiinme dengelemekatsayist | 0 |  1ebit |  RwW | 026BH

Hareket sirasinda dinamik sirtiinmeyi telafi etmek icin ayarlanabilen parametredir. 0~1000 arasinda ayarlanabilir.

PR254 | Asim siiresi katsayisi 0 | ohit | RW___ 026DH

0~10000 arasinda ayarlanabilir.

PR255 | Asim bastirma kazanci 0 | lohit | RW 026FH

0~10000 arasinda ayarlanabilir.
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PR3XX Haberlesme
Parametre Listesi

Yetki Modbus Adresi
—
PR300 igin, Ayar Degeri Hiz Ayar Metodu
0 Analog Hiz Komutu (Analog giris)
1 Dahili hiz komutu 1. ila 4. hiz(PR304-PR307)
2 Dahili hiz komutu 1. ila 3. hiz(PR304-PR306) + SPR
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
icerigi “0” yapilirsa, analog girisler referans giris olarak kullanilabilir.

1. Dahili Hiz Segimi Girisi 2. Dahili Hiz Segimi Girisi 3. Dahili Hiz Segimi Girisi

Ayar Degeri (INTSPD1) (INTSPD2) (INTSPD3) Segilen Hiz
OFF OFF 1. Hiz
ON OFF - 2. Hiz
. OFF ON Giris 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 bilgisi
[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
8. Hiz
___
Ayar Degeri Hiz Degeri Hiz Giris Sinyali (VC-SIGN) Hiz Komutuna Bagli Yon

0 + - Pozitif Yonde

- - Negatif Yonde

Islem Yok OFF Pozitif Yénde

1 Islem Yok ON Negatif Yonde

Fabrika ayarlarinda PR302 = 500(r/min)/V olarak ayarlanmistir, dolayisiyla analog giris kanalindan 6V giris uygulandiginda bu motorun 3000r/dak. ile donlis
yapmasini saglayacaktir. Dikkat: Bu parametrenin daha blyik degerlere ayarlanmasi durumunda motorun hizi ile beraber olusabilecek salinimlara vb. dikkat ediniz.
Ayrica servo slrlici analog girisine +10V’dan fazla gerilim uygulamayiniz aksi durumda servo siriiciiniiz zarar gorebilir.

PR303 | Hiz komutu giriginin déniis yoniiniin degistirimesi | 0 | 16bit | RW | 0307H

Ayar Degeri Motor Déniis Yonu
0 Standart [+ voltaj] [+ yon]\[- voltaj] [-ydn]
1 Terslenmis [+ voltaj] [- yon ]\ [- 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 gerceklestiriniz.
Dahili Hiz modunda kullanilabilecek, dahili hiz parametreleri agagidaki 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

_

PR310 | 7.Hiz ayan (-10000~10000) 16bit 0315H

PR311 | 8.Hiz ayari (-10000~10000) 16bit 0317H

PR312 | Kalkig ivmesi (Hizlanma) zamani 100 - ms/1000rpm 16hit 0319H

PR313 | Durma ivmesi (Yavaglama) zamani 100 - ms/1000rpm 16bit 031BH

PR314 | S Egri hizlanma ve yavaslama zaman ayari 16bit 031DH

Hizlanma ve Yavaslama siirelerinin gecis noktalarinda S Egri zamani ile gecislerin yumusak ya da daha sert gecis durumu ayarlanabilir.

PR315 | Sifir hiz yakalama fonksiyonu 16bit 031FH
1. Eger PR315 = 0 ise, sifir hiz yakalama fonksiyonu kullanilmaz. Bu durumda, motorun déniis hizi 10 rpm'den az olsa bile motorun, analog giris 1’den uygulanan gerilime goére déndigu
anlamina gelir. PR316'nin degeri ne olursa olsun motor ¢alisir. Yani motorun dénus hizi, harici analog voltaj girisi tarafindan kontrol edilir.
2. PR315 = 1 ise ve sifir hiz giris sinyali ayni anda mevcutsa, sifir hiz yakalama islevi galisir. Bu, motorun hizi ne olursa olsun servo agik durumda dénmeyi durduracagi ve PR316'nin degeri ne
olursa olsun motorun dénmeyi durduracag anlamina gelir.
3. Eger PR315 = 2 ise, sifir hiz yakalama fonksiyonu PR316 degerine aittir. Gergek hiz PR316 degerinden diisikse, motor servo agik durumdayken dénmeyi durduracaktir. 0.1 Hz Birim, 0-3
Araligin da deger alabilir. Servo Siriici gikislarina atanabilen ZEROSPEED fonksiyonu ile stiriicti dijital ¢ikislarindan bu parametreye bagli ¢ikis alinabilir.

Analog hiz degeri, hiz sifir yakalama seviyesi kurulumundan dusuk oldugunda, gergek hiz 0'a ayarlanacaktir. Birim r/min’dir.
| _PR317 | Tork komutkaynagise¢imi . | o0 | g6bit | RW | _ __0323H |
Ayar Degeri Tork Bilgisi Girisi Hiz Limit Girisi
0 Analog Giris 3 Parametre Degeri ile PR321
1 Analog Giris 3 Hiz Limiti i¢in Analog Giris 1
2 Parametre Degeri ile PR322 Parametre Degeri ile PR321
|_PR318 | Tork komutu yéniisegimi | 0 [ 16bit | RW | . 0325H |
Ayar Degeri Agiklama
0 Uygulanan gerilim ile motorun déniis yéni belirlenir. Eger Tork sinyali “+” polaritede ise déniis bir ydonde, “-* polaritede ise motor diger yénde donecektir.
1 Eger PR318 icerisindeki deder “1” ise bu durumda motorun doniis yon igin, TC-SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun déniis yoni belirlenir.
Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif yonde doniis gerceklesecektir.
Analog tork komutu igin uygulanan gerilim sirasinda, tork bilgisi kazancini ayarlamak igin kullanilir (%)
PR320 | Tork komutu giri terslemeayan | 0 [ d6bit | RW |  0329H |
Ayar Degeri Motor Yoni
0 Terslenmez [+ voltaj] —» [+ yon] [- voltaj] —> [-yon]
Terslenlr [+ voltaj] = [- yon] [- voltaj] —[+yon]
|__PR321 | Tork kontrol modunda hizlimiti | 0 _ | romin [ l6bit | _RW | _______032BH |
Tork kontrol modunda, kullanilan hiz sinirinin ayarlandigi parametredir. Tork kontroll sirasinda bu parametre ile ayarlanan hiz limiti agilamaz. 0~10000 aras! deger girisi
yapilabilir.
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PR322 | Tork kontrol modunda tork limit degeri | o | ow | 1ebit |  Rw | 032DH

Tork kontrol modunda tork sinirini ayarlamak icin kullanilir. Yalnizca PR317 = 2 oldugunda bu parametre gecerlidir. 0 ile 300 aradinda degder ayarlanabilir.

|_PR323_| Hizmodunda motorun sifir hiza ulasmasiiresi | 0 | ms [ _16Bit | _RW _| 032FH
Eksenlerin sifir hiz seviyesine ulastigi ve tamamen durdugu an arasindaki zaman araligini ayarlamak icin kullanilan parametredir. Hiz modunda gegerlidir. 0~2000

0331H

|_PR329 | Analog 1 clamping voitaj_ | o0 [ d6bit | RW | _ 03BH |
PR317 = 1 oldugunda gecerlidir. PR317=1 oldugunda, analog 1 voltaji PR329 ayar degerinin altindaysa hiz 0'a ayarlanir.

|_PR330 | Analog 3 clampingvoltap | o0 | d6bit | _RW | ______03DH |
PR317 =1/ 0 oldugunda gecerlidir. PR317=1/ 0 oldugunda, analog 1 gerilimi PR330 ayar degerinin altindaysa hiz 0'a ayarlanir.

Her giris sinyali i¢in hiz diizenleme orani ayarlanabilir. Oranin toplamda %150'den fazla olmasi durumunda motorun dénus hizi degismeden kalacaktir. Motorun doniis hizi PR324'U asarsa motor
maksimum hizda dénecektir.

(1) PR358-PR361 = varsayilan
(2) Motorun nominal dénis hizi = 2000rpm
(3) SPDREG giris sinyali = ON

SPDREG1 PR358 SPDREG2 PR359 SPDREG3 PR360 SPDREG4 PR361 Oran (%) Anlik Hiz (rpm)

OFF OFF OFF OFF 0 0

ON OFF OFF OFF 10 200

OFF ON OFF OFF 20 400

OFF OFF ON OFF 40 800

OFF OFF OFF ON 80 1600

ON ON OFF OFF 30 600

ON ON ON OFF 70 1400
PR358 parametresi agiklamalarina bakilabilir
PR358 parametresi agiklamalarina bakilabilir

PR358 parametresi agiklamalarina bakilabilir

PR e Haberlesme
Parametre Listesi D 3

Veri Tipi Yetki Modbus Adresi

| 0405H |
| PR405 [ Dijital Girigpl6 [ 0 | 1ebit |
| PR406 | DijtalGiigsDI7 [0 | 16bit | RW |  040DH |
|_PR407 | DijitalGirsDI8______ | 0x7 | lebit | RW [ O040FH |
Parametre Agiklama Agiklama Etiket Fabrika Degeri
PR400 Giris Segcimi DI1 Dijital Girig 1 POT 1
PR401 Giris Secimi DI2 Dijital Girig 2 NOT 2
PR402 Giris Segimi DI3 Dijital Giris 3 INH 8
PR403 Giris Segimi DI4 Dijital Giris 4 A-CLR 4
PR404 Giris Segimi DI5 Dijital Giris 5 SRV-ON 3
PR405 Giris Secimi DI6 Dijital Giris 6 - -
PR406 Giris Segimi DI7 Dijital Girig 7 - -
PR407 Giris Secimi DI8 Dijital Giris 8 ORG 27
Detayh bilgi icin dijital girigler boliimiine bakiniz.
Parametre Aciklama Acgiklama Etiket Fabrika Degeri Hex
PR410 Cikis Secimi DO1+,DO1- Dijital Cikis 1 S-RDY 02H
PR411 Cikis Segimi DO2+,D02- Dijital Cikis 2 INP1 04H
PR412 Cikis Secimi DO3+,DO3- Dijital Cikis 3 BRK-OFF 03H
PR413 Cikis Segimi DO4+,D04- Dijital Cikis 4 ALARM 01H
PR414 Cikis Secimi DO5+,DO5- Dijital Cikis 5 HOME-OK 22H
Detayh bilgi icin dijital ¢gikislar boliimiine bakiniz.
Analog giris 1'e uygulanan gerilimin (ofset) diizeltme degerini ayarlayin. -1860~1860 araliginda deger girilebilir. Birim 5.37mv.
Analog giris 1 giris filtresi ayar parametresidir.0~6400 araliginda deger girilebilir. Birim 0.01ms’dir.
Pr4.24 parametresi 0'a ayarlandiginda bu parametre pasiftir. Al1'in giris voltaji bu degerden ylksek oldugunda Er270 hatasi alinir.
| PR428 | Analog giris 3 (AI3) ofsetayan [0 | 16bit | RW |  0430H |

INP1 pozisyon tamamlandi ¢ikis sinyalinin pozisyon sapma araligini ayarlamak icin kullanilir INP1 ¢ikis sinyali, ayarlanan sapma araligi dahilinde pozisyon
tamamlandiginda gecerli olacaktir. Varsayilan birim: 0.00001 devir.
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PR432 | Pozisyon tamamland cikis ayari 0441H

Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) cikisi i¢in kosul belirlenir

Avyar degeri Pozisyon tamamland: sinyali ¢ikisinin alabilecegi kosullar

0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kii¢lik oldugunda sinyal ¢ikisi alinabilir.

1 Pozisyon sapmasi PR431 [konumlandirma tam aralii]'ndan kiglik oldugunda sinyal agilir.

2 Pozisyon komutu uygulandiginda, sifir hiz algilama sinyali ACIK oldugunda ve konum sapmasi PR431'den daha kiglik oldugunda
sinyal agilacaktir.

3 Pozisyon komutu uygulanmadiginda ve pozisyon sapmasi PR431'den kiigik oldugunda gegerlidir. PR433'te ayarlanan siire
icerisinde sinyal agik, aksi halde kapalidir.

4 Herhangi bir pozisyon komutu uygulanmadiginda ve PR433'te ayarlanan gecikme siiresinden sonra konum algilama baslar.
Bu sinyal, pozisyon komutu olmadiginda ve pozisyon sapmasi PR431'den ki¢lk oldugunda gecerlidir.

Ayar Degeri Pozisyon tamamlandi sinyali durumu
0 Tutma stresi, bir sonraki pozisyon komutu alinana kadar ACIK durumda tutulur
1-15000 “Acik” durumu, kurulum stresi igerisinde korunur, ancak tutma siiresi sirasinda pozisyon

komutu alindiginda “Kapall” durumuna geger.
* Pozisyon tamamlandi ¢ikigi, INP hakkinda daha detayl bilgiye “Pozisyon tamamlandi ¢ikigi (INP)” bashigi altinda ulagabilirsiniz.
Déndiirme hizina bagh (r/dak), sifir hiz algilama gikis sinyalinin aktif olma durumunun belirlendigi parametredir. (ZSP veya TCL).
Motor hizi bu parametrenin kurulumunun altina distiglnde sifir hiz algilama sinyali “ZSP” ¢ikis! aktif olacaktir. PR434 parametresi ile sifir hiz ¢ikisi, motorun donus
yoniinden bagimsiz olarak hem pozitif hem de negatif yon icin gegerlidir. 10[r/dak] histerezisi mevcuttur.
Hiz denkligi (V-COIN) ¢ikis algilama zamani ayari bu parametre ile yapilir. Hiz komutu ile motor hizi arasindaki fark, bu parametre tarafindan belirtilen hiza esit
veya daha kiglk oldugunda hiz cakismasini (V-COIN) aktif olur. Hiz gakismasi algilamasi 10 dev/dak histerezis ile iligkili oldugundan, gergek algilama araligi
asagida gosterildigi gibidir.
Hiz denkligi ¢ikisi KAPALI -> ACIK zamanlama (PR435 -10) dev/dak
Hiz denkligi ¢ikisi ACIK -> KAPALI zamanlamasi (PR435 +10) dev/dak
Hedef Hiz (AT-SPEED) algilama zamanlamasini ayarlandigi parametredir. Motor hizi bu kurulum degerini astiginda, hedef hiz gikisi aktif olur (AT-SPEED) algilama,
+/-10rpm/min histerezis ile iligkilidir. 10~2000 arasinda deger girisi yapilabilir.

Eksenin kaymasini 6nlemek amaciyla motor kapatildiktan sonra frenin etkinlestiriimesi i¢in gecikme siresinin ayarlandigi parametredir.
Motor acildiktan sonra frenin serbest birakilmasi icin gecikme siresini ayarlamak icin kullanilan parametredir.
Frenin etkinlestirme hizini ayarlamak igin kullanilan parametredir.
| _PR443 | Acil durdurma fonksiyonu ... | 0 | 16bt | RW | 0457H |

0: Acil stop aktiftir, servo surtclye acil stop sinyali uygulanirsa Err570 hatasini verir.
1: Acil durdurma fonksiyonu gegersizdir.

lPR464] . Aofeksr [ 0 | i6bt [ RW | 0481H |
0: -10~10V
1: 0~10V
Bit0~Bit15
0x0: -

0x1:Motor déniis hizi (V/ikrpm)
0x2:Pozisyon komutu hizi (V/krpm)
0x3:Dahili pozisyon komutu hizi (V/krpm)
0x4:Tork komutu (0.03Vv/0.01)
0x5:Pozisyon sapmas! (mV/Command unit)
0x6:Pozisyon sapmasi (mV/Enkoder unit)
0x7:Analog 1 (V/\V)

0x8:Analog 2 (V/IV)

0x9:analog 3 (V/V)

0xA:DO (0V/5V)

0xB:Pr4.67 parametresine gére

Bit 16 — 31: Asagidaki ek 6zellikler yalniz DO segiminde kullanilir = OxA
Bit16~Bit31

0lh:Alarm ¢ikisi

02h:Servo hazir

03h:Harici fren serbest

04h:Pozisyon tamamlandi

AO1 amplifikasyonunu ayarlamak igin gergek voltaj ¢ikisi = amplifikasyon x teorik voltaj, -10000 — 10000 araliginda ayarlanabilir.
AO1 = 0xB oldugunda kullanilabilir, -10000 — 10000 arahginda ayarlanabilir.

AO1 ofset degeri ayarlanir -10000 — 10000 araliginda ayarlanabilir.
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PLREDOX H rlesme
Parametre Listesi $

Veri Tipi Yetki Modbus Adresi
PR500 2.Motor devri bagina puls adedi girisi 10000 0500H - 0501H

10 sinyali fonksiyonu ile 1. PR0O08 veya 2. PR500 arasinda gegis yapilabilir
1) PR500 # 0 ise, anlik donis = puls adedi / PR500
2) PR500 = 0 ise PR501 2. Elektronik disli garpan PR502 elektronik disli bélen gegerli olacaktir.
| PRS0L | 2Elektronik disligarpam [ 1 | bt [ RW | = 0502H-0503H |
| PR502 | 2FElektronikdiglibdleni | 1 | 3t | RW |  0504H-0505H |
0: POT > Pozitif ydnde siris yapilamaz / NOT >Negatif yonde surls yapilamaz
1: POT ve NOT gegersiz
2: POT veya NOT'tan herhangi bir giris aktif ise Er260 alinir
Servo siriictinin devre disi birakiimasi durumundaki davranisi
De Aciklama
Mod Durum
Servo frenleme Dinamik Frenleme
Serbest Durma Dinamik Frenleme
Dinamik Frenleme Dinamik Frenleme
Servo frenleme Serbest Calisma
Serbest Durma Serbest Calisma
Dinamik Frenleme Serbest Calisma

PR509 Ana gli¢ kapanma algilama siiresi 16bit 0513H

Ana gl kesintisinin veya dislk voltaj beslemesinin siriici tarafindan alg|lanmaS| icin kullanilan siredir

PR510 Alarm durumu olustugunda servo sii o | 1ehit |  RwW | 0515H

D Aciklama
Mod Durum

Servo frenleme Dinamik Frenleme
Serbest Durma Dinamik Frenleme
Dinamik Frenleme Dinamik Frenleme
Servo frenleme Serbest Calisma
Serbest Durma Serbest Calisma
Dinamik Frenleme Serbest Calisma

PR511 Servo frenleme torku ayari 0517H

Servo suriiciniin frenleme iglemi sirasinda kullandigi tork limitinin ayarlandi§i parametredir. 0-500 arasi ayarlanabilir, birimi %’dir. Parametre degeri “0” oldugunda nominal ¢aligma tork limiti
devrededir.

PR512 0519H

0'a ayarlandiginda asiri ylk seviyesi = %100, normal kullanim sirasinda 0'a ayarlayiniz. 0-115 arasi ayarlanabilir, birimi %’dir.

PR513 Asini hiz seviye ayari L Ormin | 16bit | RW___] 051BH

Motor hizi bu kurulum degerlnl a§arsa Err1A.0 [asir hiz koruma5|] olusur. Asiri hiz seviyesi 0'a ayarlanirsa motorun maksimum hizda donme5| saglanir.

PR515 ____loms | l6bit | RW___|] 051FH

0-255 arasi deger verilebilen bu parametrenin birimi 0.1ms’dir.

PR517 Sayag sifirlama girisi calisma modu 0523H

Sayag sifirlama giris sinyalinin calisma modunun belirlendigi parametredir.

er

«Qc

g s wWwNE o

er

D
«Qc

A WNEREO

Ayar Degeri Aciklama
0/2/4 Gegersiz
l Devamli sil

Sadece bir defa temizle

PR320 Pozisyon birimi secim ayari 1| debit | RW ] 0529H

Pozisyonlama, tam ve asiri pozisyon sapmasi araliginin kullandigi birimin belirtildigi parametredir.

Ayar Degeri Birim
0 Enkoder birimi
l Komut birimi
0.0001 rev

PR521 Tork limit segimi | o | 16bit | RW | 052BH

Tork sinirlama yéntemini ayarlayin

Ayar Degeri Limit Degeri
0 PR013
1 PR522
2 TL-SEL off PRO13
TL SEL on PR522
PRO13 Posz tork Ilmm / PR522 Negatif tork limiti
| ____PR522 | 2Torklimitsegimi | 30% | _16bt | RW_ | 050DH

Motor tork ¢ikisinin 2. I|m|t degerini ayarlayin. Parametrenin degeri, gegerli motorun maksimum torku ile sinirlidir. 0-500 araliginda deger girisi yapilabilir. Birim “%”

1.Varsayilan ayar 0'dir, eger tork geri beslemesi, nominal torkun %95'inden biiylikse, TCL sinyali ¢ikisi alinir.2.Tork geri beslemesi ayar degerinden biiylikse, TCL sinyalini ¢ikis vermez.
0-300 araliginda deger girisi yapllablllr Birim “%” dir.

1.Varsayilan ayar 0'dir, eger tork geri beslemesi, nominal torkun %95'inden biiyiikse, TCL sinyali ¢ikisi alinir. 2. Tork geri beslemesi ayar degerinden blyiikse, TCL sinyalini ¢ikis vermez.
300 araliginda deger girisi yapilabilir. Birim “%” dir.

Servo stiriiciide gli¢ agildiktan sonra 7-segment ekranda gériintiilenecek veri tlriini segebilirsiniz.

Ayar Degeri igerigi D?éaerri igerigi Ayar Degeri icerigi
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 faktorii ve gegmis referansi 29 Sdricl seri numarasi
3 Hiz kontrol komutu 16 Atalet orani 30 Motor seri numarasi
4 Tork komutu 17 Motor caligma faktori 31 Toplam galisma siiresi
5 Toplam puls miktari geri bildirimi 23 Eksen adresi iletigimi 33 Sicaklik bilgileri
6 Puls Toplami 24 Enkoder pozisyon sapmasi 36 Guvenlik durumu ekrani
9 Kontrol Modu

PR529 RS485 Haberlesme modu 5 | d6bit | RW__| 053BH

Deger Data Bit Parity 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 Haberlesme (BaudRateSegim) | 4 | 16bt | RW | 053DH
Ayar Degeri BaudRate Ayar Degeri BaudRate
0 2400bps 4 38400bps
1 4800bps 5 57600bps
2 9600bps 6 115200bps
3 19200bps
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PR531 RS485 Haberlesme Slave ID 053FH

RS232/RS485 protokoliinde maksimum kullanilabilecek slave cihaz sayisi 31'dir.

Maksimum giris frekansinin ayarlandigi parametredir. 0-8000 araliginda deger girisi yapilabilir. Birim “kHz™dir. Ayarlanan degeri asan maksimum frekans degerinde cihaz Er1B0 hatasi verecektir.
PR535 | On panel kiltayan | 0 | et | RW | 0547H
Ayar Degeri Aciklama
0 Tus takimi aktif
1 Tus takimi kilitli

Homing ¢alisma modunda tork agiminin tespiti i¢in gecikme siiresini ayarlamak igin kullanilan parametredir. Homing modunda tork limiti ve PR537'de ayarlanan siireyi astiginda TLC ¢ikis sinyali
aktif olacaktir.

PR6XX Fab.
: . o Haberlesme
rametre listesi Degeri

Veri Yetki Modbus
Tipi Adresi
Sifir kayma nedeniyle olusabilecek problemi énlemek icin enkoder sifir kaymasi igin ayar parametresidir.
Birim “%”, 0-350 arasi ayarlanabilir.
Birim “r/min”, 0~10000 arasi deger girisi yapilabilir.

Pozisyonlamada 3.Kazan. dlgek faktérii (Birim: 100%, aralik 50-1000’dir)
Tork komutu ek degeri ( Birim: %, arali
Pozitif yonde tork dengeleme ayari (Birim: %, aralik: -100~100)
Negatif yonde tork dengeleme ayari (Birim:%, aralik: -100~100)

Bu U¢ parametre, ileri beslemeli tork uygulamalarinda ayar yapilan degerleri direk tork ¢ikisina aktarmaktadir.

Siiriicii akim dongiisiiyle ilgili yanit ayan
Sirlict akim déngusuyle ilgili etkin deger oranini ayarlamak igin. 50~100 arasinda ayarlanir. Birim “%"™dir
Bir alarm durumunda acil durdurmanin tamamlanmasi i¢in izin verilen sirenin girisi yapilir, bu stirenin asilimasi servo sistemi alarm durumuna gegirir.
JOG sirasinda yol alinan mesafe

JOG sirasinda her hareket donglisiinden sonra bekleme siresi araligi
Bloke edilmis motor rotoru alarmi igin tork esigi
Bloke edilmis motor igin al ikme siiresi
Mutlak kontrol sirasinda st veri siniri
PR015=2 oldugunda: mutlak pozisyon déndirme modu aktiftir. Enkoder mutlak enkoder olarak kullanilir ve elektrik kesintisinde pozisyon kalicihgi desteklenir.

Esas olarak, ylk hareket araliginin sinirli olmadigi ve motor tek yonlii devir sayisinin 0~(PR663+1)'den az oldugu senaryoda kullanilabilir.
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PR-Mod Parametreleri

PR8XX Modbus

PR kontrol parametrelerinin Motion Studio kullanilarak degistiriimesi dnerilir

Bit 3 2 1 0
=1 absolute value memory =1 homing upon =1 software position limit =0 CTRG rising edge
. . power on valid trigger
SLELUE PR kontrol ayarlar Agiklama ;Oeamhosrolute value with no =0 no homing upon =0 software position limit =1 double edges 0x6000
y power on not valid trigger

Parametrelerde degisiklik 6n panelden veya parametre listesinden yapiliyorsa PR kontrol parametrelerinin ondalik sayi
sistemini destekledigini unutmayin. Ornegin: Bit 3, 2, 1, 0, 1 (1111) olarak ayarlanacak ise, 1111 = 15, Pr8.00=15
ayarlanmalidir.

LR PR path hareket no 16 adet path hareket adedi 0x6001
Yetki Adres Agiklamasi

Yazma 0x01P N path pozisyonlama

Yazma 0x020 Reset

Yazma 0x021 Mevcut konumu manuel olarak 0 (Baslangig) olarak ayarlayin
iEIPAS Kontrol register Yazma 0x040 Acil stop 0x6002

Okuma 0x00P Pozisyon tamamlandi.

Okuma 0x01P,0x020,0x040 Komut yaniti

Okuma 0x10P Path islemi aktif (Hareket yapiliyor)

Okuma 0x200 Komut tamamlandi. Yeni pozisyon hareketi bekleniyor
GEENE Yazilim ile pozitif limit H 0x6006
ErAS Yazilim ile pozitif limit L 0x6007
GIERE  Yazilim ile negatif limit H 0x6008
GGENEEE  Yazilim ile negatif limit L 0x6009

PR kontrol parametrelerinin Motion Studio kullanilarak degistiriimesi dnerilir
Bit n 8 .2'7 Homing solnrasl belirli Hor(r)Iing
Z-sinyali ile home Homing mod pozisyon yonii
PR810 Homing metod =1, homing with Z-signal =0 Limit homing =1, Yes =1, Forward 0x600A
=0, homing without Z-signal =1 Origin homing =0, No =0, Reverse
Agiklama =2 Single turn Z homing
=3 Torque homing
=8 Immediate homing
iEEEE  sifir pozisyon H 0x600B
itiPAN  Sifir pozisyon (L) 0x600C
GGEEERS Home pozisyon ofset H 0x600D
itiER] Home pozisyon ofset (L) 0x600E
EEERS  Yilkksek homing hiz rpm 0x600F
LR Diisiik homing hiz rpm 0x6010
#itikd Homing hizlanma ivmesi ms/Krpm 0x6011
iGkEE  Homing yavaglama ivmesi ms/Krpm 0x6012
itiERN  Homing tork tutma zamani ms 0x6013
@il Homing tork degeri % 0x6014
Homing asiri hareket alarm araligi 0x6015

J:6¥P28  Acil durdurma sirasinda durma rampasi ms/Krpm 0x6016
#itPEES  STP acil durdurma rampasi ms/Krpm 0x6017

0: Kullanilmiyor, 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 siiriicii PR modda
oldugunda asagidaki tetikleme kombinasyonlari ile kullanilabilir.

A A A
® ® ]
A N N
[ © =

ADD3 ADD2 ADD1 ADDO Path

OFF OFF OFF OFF Hareket yok

OFF OFF OFF ON Path 1

OFF OFF ON OFF Path 2

OFF OFF ON ON Path 3
EPEE /O tetikleme kombinasyonlan OFF ON OFF OFF Path 4 0x601A

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
PR827 /(eX{lI{f Fab: 5ms 16bit R/IW 0x601B

PR uyari 0x601D
PR839 INLI L 0x6027
HEEDE JOG hizlanma ivmesi 0x6028
EEERE  JOG yavaglama ivmesi 0x6029
GEEPES Pozisyon komutu H 0x602A
Pozisyon komutu L 0x602B

Hi6EEE Motor pozisyon H 0x602C
EEERS Motor pozisyon L 0x602D
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PRI9XX Modbus
Parametre listesi Adresi

Bit 14 8-13 6-7
0: No Jump, 0-15: 0: absolute
indicates with Jump to 1: correspond
© END correspond command
SIS0l PRO mod 5 1: Jump. Jump path 2: correspond
= to SJor CJ motor
<
PR901 PRO pozisyon H Birim:Puls
Hallels  PRO pozisyon (L) Birim:Puls
HRElER PRO hiz Birim: rpm
HaeliE PRO hizlanma zamani ms/Krpm
HaElsl  PRO yavaglama zamani ms /1000rpm
FaElE  PRO bekleme zamani
Bit 14 8-13 6-7
0: No Jump, 0-15: 0: absolute
indicates with Jump to 1: correspond
© END correspond command
=10l PR1mod 5 1: Jump. Jump path 2: correspond
= to SJor CJ motor
<
SRl PRO pozisyon H Birim:Puls
Hahl0l PRO pozisyon (L) Birim:Puls
ik PRO hiz Birim: rpm
H3hZ  PRO hizlanma zamani ms/Krpm
Halel PRO yavaslama zamani ms /1000rpm
H3Ek“88  PRO bekleme zamani Path arasi bekleme zamani

Motion Studio programi ile diger Path parametrelerine erisilebilir.

5
0: No overlap,
indicates with
SJ
1 Overlap,
indicated with
CJ

5
0: No overlap,
indicates with

1 Overlap,
indicated with
CJ

4
0: Can be
Interrupt

1: Can't be
Interrupt,
indicates using !

4
0: Can be
Interrupt

1: Can't be
Interrupt,
indicates using !

0-3
0: null
1: Pozisyoning
2: Hiz motion
3: Homing
4: Emergency
stop
Indicates using
PIVIHIS

0-3
0: null
1: Pozisyoning
2: Hiz motion
3: Homing
4: Emergency
stop
Indicates using
PIVIHIS

0x6200

0x6201
0x6202
0x6203
0x6204
0x6205
0x6206

0x6208

0x6209
0x620A
0x620B
0x620C
0x620D
0x620E
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Siiriicli operasyon ekrani icin segilebilecek gostergeler agagidaki tabloda yer almaktadir;

dOOuE Pozisyon sapmasi dOOuE puls
d01S P Motor hizi do1SP r/min
d02cS Pozisyon modunda, hiz degeri d02Cs r/min
d03cu Hiz modunda, hiz degeri d03Cu r/min
d04tr Tork geri donus degeri do4tr %
do5nP Toplam puls geri bildirim dosnP Puls
d06¢cP Toplam puls d06CP Puls
do7 Maksimum tork geri bildirimi do7 /
dO8FP Puls sinyali frekans degeri dO8FP Puls
d09cn Kontrol modu d09Cn /
d10lo 1/0 sinyal durumu d10lo /
d11Ai Analog giris degeri d11Ai \%
d12Er Hata faktorii ve gegmis referansi d12Er /
d13rn Alarm gostergesi d13rn /
d14r9 Rejeneratif glic faktori d14r9 %
di5oL Asin yuk faktori d150L %
d16Jr Atalet orani d16Jr %
d17ch Motorsuz galisma faktor( d17Ch /
d18ic G/C sinyallerindeki degisiklik sayisi d18ic /
d19 - d19 /
d20Ab Mutlak enkoder verisi d20Ab Puls
d21AE Mutlak harici 6lgek konumu d21AE Puls
d22rE Enkoder/harici dlgek iletisim hatasi monitorl sayisi d22rE /
d23id Haberlesme ekseni adresi d23id /
d24PE Enkoder konum sapmasi (enkoder) d24PE Puls
d25PF Enkoder dlgek sapmasi d25PF Puls
d26hy Karsik sapma d26hy Puls
d27 Pn PN boyunca voltaj [V] d27Pn \Y
d28 No. Yazilim versiyonu d28No. /
d29AS Siriicl seri numarasi d29AS /
d30NS Motor seri numarasi d30sE /
d31tE Birikmis calisma suresi d31tE /
d32Au Otomatik motor tanimlama d32Au /
d33At Siriicu sicakligi d33At °C
d34 - d34 /
d35 SF Givenlik durumu monitdri d35SF /
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Yardimci fonksiyonlar
Fonksiyonlara erismek icin énce SET tusuna basiniz, MOD tusu ile “AFXXX” operasyon menusiine erisiniz ilgili parametre grubu segimi sonrasi

asagidaki tabloda yer alan ybnergeleri uygulayiniz;

AFJog
AFIn

AFAcL

AFoF1

AFoF3

AFENc

AF tUn

AF_GL

AFrst

Fabrika ayarlarina geri dondiirme

Jog Modu
Parametrelerin fab.
ayarina alinmasi

Alarm silme

A1l otomatik ofset
ayari

A3 otomatik ofset
ayari

Motor agisi
diizeltmesi

Ayriimig

Atalet orani
tanimlama

Sirlictyd yeniden
baslatma

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

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

AFJog
AFInl

AFAcL

AFoF1

AFoF3

AFENnc

AFtUn

AF_GL

AFrSt

Operasyon akisi

“Jog modu kullanimi (motoru belirlenen hizda dondirme)” bashgina bknz.

Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Inl -". gérindigunde, A digmesine
basili tutunuz sonrasinda ekranda “Ar AOE” ifadesi goriindiigiinde islem tamamlanmis olur.
Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz, ekranda “Acl -” gérindiginde, A digmesine
basili tutunuz ekranda “FiniSh” ifadesi goriindiiiinde alarm silinmis olur.

Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF1 -” gériindiigiinde, A tusuna basiniz,
ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gériindiigiinde, gerekli diizeltme
tamamlanmis olur.

Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “oF3 -” goriindiiglinde, Atusuna basiniz,
ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gériindiigiinde, gerekli diizeltme
tamamlanmis olur.

Fonksiyona giris igin 6nce SET tusuna basiniz ekranda “Enc -” gériindiigiinde , A tusuna basiniz,
ekranda “Start”, gosterge dogru baslatilir, ardindan “FiniSh” gérindigunde, gerekli diizeltme
tamamlanmis olur.

Kullaniimayan parametre

Fonksiyona giris icin 6nce SET tusuna basiniz, Ekran “G---" oldugunda 6nce Bk tusuna basiniz,
ekranda “StUon” goriindikten sonra, A tusuna basiniz, motor ¢caligmaya baglar, atalet orani
ayarlanir. islem tamamlanir, ekranda “G xxx” ile atalet orani gésterilir.

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

“Ar AOE” ifadesi goriindiglinde islem tamamlanmis olur, ardindan siriicliyli yeniden baslatma islemi igin enerijisi kesilip tekrar verilir.
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Pozisyon Modu
Hiz Modu
Tork Modu

1.

Calisma modunu degistirme adimi;

2
1
2.
1

2
p

Mod:
. Mod:
. Mod:
Mod:
. Mod:
. Mod:
R-Modu

Pozisyon Modu
Hiz Modu
Pozisyon Modu
Tork Modu

Hiz Modu

Tork Modu

PR001=0
PRO01=1
PR001=2

PRO001=3

PRO01=4

PRO001=5
PR001=6

GALISMA MODLARI

Pozisyon kontrolii modu
Hiz kontrolii modu
Tork kontrolii modu

Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) tizerinden degistirilir.
Kontrol modu harici girig (Dijital girislerden) tizerinden degistirilir.

Kontrol modu harici giris (Dijital girislerden) tizerinden degistirilir.
PR-Modu

1. Servo sirlcide gerekli parametreden galisma modunu degistirin,
2. Parametre kaydetme islemini daha dncede belirtildigi gibi yapiniz,

3. Islem tamamlandiktan sonra yeni ¢alisma modunun aktif olmasi igin servo siiriicinin enerjisini kapatip, aginiz.

Jog modu kullanimi (motoru belirlenen hizda dondiirme)

Ekran calisma durumunda “S  0” ekraninda iken “SET” butonuna basilir. Sonrasinda agilan meni agacinda gezinmek igin “MOD” tusuna basilir ve
“AFJog” parametresi bulunarak “SET” tusuna basilir. Ekranda “Jog -“ gorildikten sonra “<«” tusuna basilir ve ekranda “SrUon” yazisi goralir. 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. PR604 parametresi ile JOG hizinda dénus yapilmasi istenen hiz deg@eri girisi yapilabilir.
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Puls / Pozisyon Galisma Modu

Enkoder Kablosu
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Puls/Pozisyon modunda kullanilan servo siiriicii girigleri ve parametreler

NPN puls giris baglantisi

: Harici 24VDC

Harici 0V

PNP puls girig baglantisi
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m Parametre __m_—ma—-m-

PR0O01 Kontrol modu segimi
2 PRO05 Puls komutu giris segimi -
Deger Aciklama

0 Duslik giris frekansi secgimi (200/500kHz puls girisi)

1 Yiiksek giris frekansi se¢imi (4MHz puls girisi)
3 PR006 Pozisyon modunda dénus yonu segimi 0~1 0 -
4 PR008 Servo motorun 1 tam turu igin giris yapilan puls degeri / 10000 Puls
5 PR009 1. Elektronik disli garpan degeri / 1 -
6 PRO10 Elektronik disli bolen degeri / 1 -

PRO008 parametresi ile motorun 1 turunun kag puls olmasi gerektigi belirtilir ve eger bu parametrenin igerisine “0” sayisi girilmis ise bu durumda servo surict PrO09
ve Pr0.10 parametreleri icerisinde yer alan ¢arpan/bdlen 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 énce)
rimin Pozlsyon Komutu (filtreden sonra giyo desisikliginde bekleme zaman:
Vex0.632°  b----- ‘ ./K)xlsyon yumusalma filtresi
ayar zamani m
(Pr2z.22x0.1 ms)
Vex0.368 ": """""""""""" =
.o ~e [ 1 Zaman
: |
8 PR223 Pozisyon FIR filtresi / Kullanici tanimli 0.1ms
HI? Pozisyon Komutu (filtreden 6nce)
r/min Pozisyon Komutu (filtreden sonra

Filtre degisikliginde bekleme zamani

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

I ; s <= [ Zzaman
ot —l

12 PR404 DI5 Dijital girisi Srv_on(Aktif) Hex:0003 /

Not: Elektronik disli ayarlari yapiimasi sirasinda dikkat ediimesi 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 ¢arpan/bdlen degerlerini referans alir.

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz,

2. Servo surticl “Srv_on” sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

3. Surlcu besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo suricuyl enerjilendiriniz.

4. Servo Siricu parametrelerini ayarladiktan sonra kaydederek, servo suriicu enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo siriiciyu aktif duruma getirmek igin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve ardindan servo siriict puls sinyalini
beklemeye baslar.

6. Ekran “d01SP” modu yani motor déntis hizini gésterir durumda oldugunda motor hizi siiriicti ekranindan izlenebilir.

* Servo siiriicii ekraninda “s 0” okunuyorsa servo siiriicii hazir duruma gegmemistir. Galismaya baslamasi igin siiriicii ekranin da

“r  0” okunmalidir. Fabrika ayarlarin servo siiriicii 10000 puls’de servo motoru tam 1 tur déniis yapabilecek durumda ayarlanmigtir.

23bit enkoderli bir servo motor ¢oziiniirliigii 8388608 puls’dir.

Puls / Pozisyon Modunda Homing (Home sensoérii ile)

I S S A

1 PR0O0O1 Kontrol modu 6 (Pr-Mod)
2 PR404 Giris secimi DI5 Servo Aktif (Servo_on) 03h
3 PR401 Giris secimi D12 HOME Tetik Sinyali (HOME) 21h
4 PR402 Giris secimi DI3 HOME Sinyali, Sensoéri (ORG) 27h
5 PR410 Cikis se¢imi DO1 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) / rpm
11 PR816 Homing hizi (disuk hiz) / rpm
12 PR817 Homing kalkig ivmesi / ms
13 PR818 Homing durus ivmesi / ms

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

2. Servo surtict “Srv_on” sinyali girisi 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 sensori) girisi baglantilarini yapiniz. Home igleminin tamamlandigini gérebilmek igin dijital ¢ikislardan herhangi birine
yukardaki tabloda da goruldigu gibi “HOME_OK” (Home iglemi yapildi) baglantisi da yapilabilir.

3. Surlcu besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo surucuyu enerjilendiriniz.

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

5. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve “HOME” (Home tetik sinyali) dijital
girisine sinyal verilerek (ylkselen kenar) homing islemine home yiiksek hizi ile baslar, servo siiriici home sensoériini (ORG) gorene kadar servo motoru
dondirmeye devam eder, home sensoriini goriildigu anda 6nce aksi yonde home duslik hizi ile sensori gérmeyi bitirene kadar motor hareket eder,
sensOru gormeyi bitirdigi anda tekrar aksi yonde home diisik hizi ile home sensdrini gériince motor durur.




Path Modu (Dahili pozisyon modu)

PR0O01 Kontrol modu 6 (Pr-Mod) 0x0003
2 PR404 Giris secimi DI5 Servo Aktif (Servo_on) 0x03 0x0401
3 PR401 Girig secimi DI2 Path (Pozisyona git) tetikleme girisi (CTRG) 0x20 0x0403
4 PR800 Pr kontrol ayarlari / 0 0x6000
5 PR900 PathO Modu / 0x191 (Artirnmsal) 0x6200
6 PR901+PR902 PathO pozisyon bilgisi / 10000 DWORD 0x6201
7 PR903 Path0 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 belirlendidi parametredir. Bu 6rnegimizde artirrmsal pozisyonlama
yapilacagi igin parametreye “191” degeri girisi yapiimistir. CTRG dijital girisine pozisyona gidilmesi sirasinda tekrar tetikleme gelmesi halinde servo
surtict bu tetiklemeyi dikkate almadan pozisyona gitme islemini tamamlar.

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

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

2. Servo surtict “Srv_on” sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

Pozisyona gidilmesi igin tetikleme girisi “CTRG” dijital giris baglantisi yapiimis olmalidir.

3. Surlcu besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo suricuyi enerjilendiriniz.

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

5. Servo surticliyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve servo surticl dijital girisine atanmis olan
“CTRG?’ girisi tetiklenir. Servo suruci, servo motoru PR902 parametresine girilmis olan pozisyona (10000puls) ve PR903 parametresindeki hiz (100rpm)
ile ilerler ve hedef pozisyona ulasilir ve servo motor pozisyona ulastiginda durur.

Puls / Pozisyon Modunda Homing (Z fazi kullanimi ile)

Lo [pamore | b | e | o

1 PR0O0O1 Kontrol modu / 6 (Pr-Mod)
2 PR404 Giris seg¢imi DI5 Servo Aktif (Servo_on) 03h

3 PR401 Girig secimi DI2 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 (diistik hiz) / rpm

9 PR817 Homing kalkis ivmesi / ms

10 PR818 Homing durusg ivmesi / ms

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

2. Servo surtict “Srv_on” sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz. Ayrica homing islemi yapilabilmesi igin yukaridaki tabloda da belirtildigi gibi herhangi
bir dijital girise, “HOME” homing islemi baslatiimasi icin tetik sinyali girisi baglantilarini yapiniz.

3. Surlict besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo striciyi enerjilendiriniz.

4. Servo slriici parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo suriicu enerjisini kapatip/aginiz.

5. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girigine sinyal uygulanir. Motor mili kilitli duruma gelir ve “"HOME” (Home tetik sinyali) dijital
girisine sinyal verilerek (ylikselen kenar) homing islemine home disuk (yavas) hiz ile baslanir. Servo Siriicli, servo motor enkoderinden Z fazi bilgisi
gelmesi durumunda déndiirme islemini durdurur. Z fazina gére home yapma islemi gerceklestirilir.

Pozisyon tamamlandi ¢ikigi (INP)
Bu ¢ikis sayesinde servo suriicinin, servo motoru hedef pozisyona ulastirdiginin dogrulamasi yapilabilir. Servo siriict dijital gikislarindan istenilen
cikisa bu fonksiyon tanimlanabilir. Detayh bilgiye “Dijital Cikiglar” baslidi altindan erisebilirsiniz.

S N A

1 PR431 Pozisyon tamamland araligi 0-10000
INP1 pozisyon tamamlandi ¢ikis sinyalinin pozisyon sapma aralgini ayarlamak igin kullanilir INP1 ¢ikis sinyali, ayarlanan sapma araligi dahlllnde pozisyon
tamamlandiginda gecerli olacaktir. Varsayilan birim: 0.00001 devir.

2 PR432 Pozisyon tamamlandi ¢ikisi / 50 - -
Pozisyon tamamlandi/ulasti sinyalinin (INP1) gikisi icin kosul belirlenir
Ayar degeri Pozisyon tamamlandi sinyali ¢ikisinin alabilecegi kosullar
0 Pozisyon sapmasi PR431'den [konumlandirma tam arali§i] daha kigilik oldugunda sinyal ¢ikisi alinabilir.
1 Pozisyon sapmasi PR431 [konumlandirma tam araligi]'ndan kuigciik oldugunda sinyal agilir.

Pozisyon komutu uygulandidinda, sifir hiz algilama sinyali ACIK oldugunda ve konum sapmasi PR431'den daha kugik oldugunda

2 sinyal agilacaktir.
3 Pozisyon komutu uygulanmadiginda ve pozisyon sapmasi PR431'den kiigik oldugunda gegerlidir. PR433'te ayarlanan sire
icerisinde sinyal acik, aksi halde kapalidir.
4 Herhangi bir pozisyon komutu uygulanmadiginda ve PR433'te ayarlanan gecikme suresinden sonra konum algilama baslar.
Bu sinyal, pozisyon komutu olmadiginda ve pozisyon sapmasi PR431'den kiguk oldugunda gegerlidir.
3 PR433 INP konumlandirma gecikme suresi / 1000 1ms 0-30000
Ayar Degeri Pozisyon tamamlandi sinyali durumu
0 Tutma suresi, bir sonraki pozisyon komutu alinana kadar ACIK durumda tutulur

“Ag¢ik” durumu, kurulum siresi igerisinde korunur, ancak tutma siresi sirasinda pozisyon

1-15000 komutu alindiginda “Kapali” durumuna geger.




Hiz Kontrol Calisma Modu
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1 1 /

PR001 Kontrol modu /

2 PR312 Hizlanma ivmesi zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
3 PR313 Yavaslama ivmesi zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
4 PR314 S-Egri hizlanma ve Yavaglama Zamani(rampasi) / Kullanici tanimli milisaniye
5 PR315 Sifir hiz yakalama fonksiyonu / 2 /
6 PR300 Hiz ayari igin dahili ve harici hiz kaynagi segimi parametresi / 0 /

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 say olursa yukaridaki tabloda da yer aldidi 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
olarak kullanilabilir.

1. Dahili Hiz Secimi Girigi 2. Dahili Hiz Se¢imi Girisi 3. Dahili Hiz Secimi Girisi

PRI (Intspd1) (Intspd2) (Intspd3)
1. Hiz
. 2. Hiz
1 Girig yok 3 Hiz
4. Hiz
1. Hiz
- 2. Hiz
2 Giris yok 3 Hiz
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 modunda dénis yéni segimi / / /

Pozitif ya da Negatif yon belirleme yontemini asagidaki gibi secebilirsiniz;

Ayar Degeri Hiz Giris Sinyali (VC-SIGN) Hiz Komutuna Bagh Yon

o + - Pozitif Yonde
- - Negatif Yonde
) islem Yok OFF Pozitif Yénde
islem Yok ON Negatif Yénde
8 PR302 Hiz komutu giris kazanci / Kullanici tanimli rpm/\V
9 PR303 Hiz komutu girisinin déniis yoniiniin degistiriimesi / Kullanici tanimli /
10 PR422 Analog giris 1(Al1) ofset ayari / Kullanici tanimli omv
11 PR423 Analog giris 1(Al1) filtre / Kullanici tanimli oms
12 PR404 DI5 Dijital girisi Srv_on(Aktif) Hex:0003 /

islem Adimlan

1. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

. Servo surlicu “Srv_on” sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

. Suriicl besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo sirlclyu enerjilendiriniz.

. Servo Siirlicti parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo suriict 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 donis hizi “d01SP” gosterim modu ile gérebilir, ddnme hizinin dodru olup olmadigi ve motorun sifir komutu OVDC ile durup durmadigi
gozlemlenebilir.

~NOoO b~ WN
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Dabhili Hiz Komutu ile Hiz Kontrol Galisma Modu

| No | __pParametre _ ___________________sm | Giris | Ayardegeri | __Birim___|
1 1 !

PR001 Kontrol modu /
2 PR300 Hiz Ayari igin Dahili ve Harici Hiz Kaynagi Secimi 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 aldidi gibi, hangi dahili hiz aralijinda kullanilacaksa o segilir, sonrasinda dijital
girisler asagidaki tabloda yer alan kombinasyonlar ile tetiklenirse segilen dahili hiz aktif olur. E§ger PR300 parametresi igerigi “0” yapilirsa, analog girisler referans
giris olarak kullanilabilir.

o 1. Dahili Hiz Secimi Girisi 2. Dahili Hiz Segimi Girigi 3. Dahili Hiz Se¢imi Girigi .
Ayar Degeri (Intspd1) (Intspd2) (Intspd3) SEcilsniiz
1. Hiz
- 2.Hiz
1 Giris yok 3. Hiz
4. Hiz
1. Hiz
L 2. Hiz
2 Girig yok 3 Hiz
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 yoni segimi / Kullanici tanimli /
5 PR302 Hiz komutu giris kazanci / 500 (r/min)/V
6 PR304 1.Dahili hiz ayari 0 r/min
7 PR305 2.Dabhili hiz ayar 0 r/min
8 PR306 3.Dabhili hiz ayar 0 r/min
9 PR307 4.Dahili hiz ayari 0 r/min
10 PR308 5.Dahili hiz ayar 0 r/min
11 PR309 6.Dahili hiz ayar 0 r/min
12 PR310 7.Dahili hiz ayar 0 r/min
13 PR311 8.Dahili hiz ayari 0 r/min
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, hizianma/yavaslama igin gereken sire asagida gosterilen formilden hesaplanabilir;
Hizlanma siiresi  (ms)=Vc/1000 PR312 *1ms / Yavaslama 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 DI1 Dijital girisi IntSpd3 Hex:03 /
20 PR401 DI2 Dijital girisi ZeroSpd Hex:11 /
21 PR402 DI3 Dijital girisi IntSpd1 Hex:0E /
23 PR403 DI4 Dijital girisi IntSpd2 Hex:OF /
24 PR404 DI5 Dijital girisi Srv_on Hex:10 /
25 PR405 DI6 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 0.01lms
28 PR436 AT-SPEED (belirlenen hiza ulasildi) / 1000 r/min

PR436 parametresi ile belirlenen hiza erisildigi takdirde servo siricu ¢ikigsindan “AT-SPEED” ¢ikisi yani belirlenen hiza ulasti ¢ikisi alinabilmektedir.
Hiz
rimin

Motor Hizi

Prd.36 +10

Pr4.36 -10

Zaman
Pr4.36 -10

Prd.36 +10

Belirlenen

hiza ulast i i
kgt ON
AT-SPEED

cikigi
Motor hizi belirlenen hiza ulasildiginda ilgili cikisi aktif edecektir. Algilama histerezisi,10r/dakikadir. 10 ile 2000 arasi ayarlanabilir
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Tork kontrol i¢in, analog giris kanalindan uygulanan giris voltaji, esdeger dijital tork komutuna doénusturilerek tork kontrol islemi yapilir. Glralta vb.
durumlar engellemek ya da etkilerini azaltmak igin analog giris ofset ve filtre parametrelerini ayarlayabilirsiniz. Tork kontroli sirasinda ayrica motor
hizini, hiz siniri iginde tutmak ya da kontrol etmek igin tork komutu igin kullanilan analog girise ek olarak hiz siniri/kontrolu iginde servo suriicinin ayri
bir analog girisini kullanmaniz gereklidir.

____No_____Parametre sim ___ | Ayardegeri | ___ Birim____|
2 /

1 PR0OO1 Kontrol modusegimi
2 PR312 Hizlanma ivmesi zamani(rampasi) Kullanici tanimli
3 PR313 Yavaslama ivmesi zamani(rampasi) 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 /
0 Analog giris 3 Parametre Degeri (PR321)
1 Analog giris 3 Analog giris 1
2 Parametre Degeri (PR322) Parametre Degeri (PR321)
7 PR318 Tork komut yoni
Tork Bilgisi icin uygulanan voltaj ile motorun dénis yonu belirlenir. Eger Tork sinyali
0 “+” polaritede ise dénus bir yonde, “-“ polaritede ise motor diger ydonde dénecektir.
Eger PR318 igerisindeki deder “1” ise bu durumda motorun dénus yonu igin,
TC-SIGN girisinden gelen sinyale gére motorun donus yoni belirlenir.
1 Bu dijital girise sinyal uygulandiginda pozitif yon, sinyal kesildiginde negatif ydonde
doénls gerceklesecektir.
8 PR319 Tork komut giris kazanci 0 0.1V/100%
Analog tork komutu igin uygulanan gerilim sirasinda, tork bilgisi kazancini ayarlamak igin kullanilir (%)
9 PR320 Tork komutu girisi tersleme 0 /
10 PR321 Tork modunda hiz limiti 0 r/min
Tork kontroll sirasinda kullanilan hiz sinirinin ayarlandi§i parametredir. Bu parametre ile belirlenen hiz limiti tork kontérli sirasinda agilamaz.
11 PR322 Tork modunda tork limit degeri 0 %
12 PR404 DI5 Dijital girigi (Srv_on Aktif) Hex:0003 /
13 PR428 Analog giris 3 (Al3) ofset ayari Kullanici tanimli omv
14 PR429 Analog giris 3 (AI3) filtre degeri Kullanici tanimli Ooms

islem Adimlari

. CN1 terminaline baglantilarini yapiniz.

. Servo surtict “Srv_on” sinyali girisi baglantisini gergeklestiriniz.

. Surlcu besleme baglantisini yapiniz ve ardindan servo suricuyU enerjilendiriniz.

. Servo surticti parametrelerini ayarladiktan sonra kaydedip, servo siriici enerjisini kapatip/aginiz.
. Servo surticlyu aktif duruma getirmek icin, “Srv_on” girisine sinyal uygulanir.

. Tork komutu bilgisi girisi igin servo siirlici analog giris baglantilarini yapiniz.

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

~NOoO O WN P
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Bolum 4

Genel Hatalar / Alarmlar TabloSU. ... e e
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Genel Hatalar / Alarmlar Tablosu

Servo surilicu hata olugtugunda ekraninda olusan hatayi gdstermektedir. Ayrica en son hatayi, “d12Er” menusinden goérebilirsiniz.

Hata Kodu
Temel hata Ek hata

09

0A

Ob
Oc

0d

OE

OF

10

12

15

17

18

19

1A

21

24
26
57

0~F
0-1

o oo N

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

Ozellik
Hata igerigi * Gegmis kayit * Silinebilir
°

FPGA haberlegme hatasi

Akim algilama devresi hatasi .

Analog girig devresi hatasi .

Giig hatti (U,V,W) baglantis1 yok .

DC bus devresi hatasi .

Sicaklik algilama devresi hatasi °

Kontrol gerilime diisiik .

DC bus asin voltaj . °
DC bus yiiksek voltaj ° °
Giig hatti (U,V,W) baglantisi yok .
Asiri akim .

IPM modiilii igin, agir akim hd

Siiriicii agin sicak . °

Motor asin yiik ° °
Siiriicli agin yik ° °
Rejeneratif direng de asin yik ° °

Fren hatasi .

Enkoder yazma hatasi .

Enkoder okuma hatasi .

Enkoder baslangi¢ pozisyonu hatasi .

Enkoder diisiik batarya hatasi . .
Enkoder veri hatasi . .

Motor parametre hatasi

Pozisyon bilgisi ¢ok biiyiik oranda . ° .
Hiz bilgisi ¢ok biiyiik oranda . ° .
Vibrasyon ¢ok biiyiik . . .
Asinhiz-1 . . .
Hiz kontrol edilemiyor . .
IIF giris durumlari hatasi . .
I[F girig arayiiz fonksiyonu ayar . .
hatasi

I/F cikigi arayiiz fonksiyonu ayar . .
hatasi

CRC dogrulama hatasi

Pozitif ve Negatif agin limit girisi ° . °
Zorunlu alarm girisi aktif . °

Servo Siiriicii Ekranindaki Uyarilar

Uyari Kodu

Aciklama

Temel Uyan

Detay

Asiri yik uyarisi

Rejenerasyon enerjisi asiri yik uyarisi (rejenerasyon esiginin %85'i)

Mutlak enkoder pil voltaji diisiik (<3,1V). Pr0.15 1 olarak ayarlandiginda gegerlidir.

Parametreyi gercek zamanli olmayan gecerli bir uyariya degistirin

Disuk sicaklik uyarisi (< 20°C)

AO

Pozitif limit anahtari gegerli. On panelde POT yanip séniiyor

Negatif limit anahtari gegerli. On panelde NOT yanip séniiyor

Pozitif ve negatif limit anahtari gegerli. PNOT 6n panelde yanip séniiyor

Mevcut konum yazilim pozitif limitinin étesindedir. On panelde SPOT yanip séniiyor

Mevcut konum yazilim negatif limitinin 6tesinde. On panelde NPOT yanip séniiyor

Mevcut konum yazilim negatif, pozitif sinirinin étesindedir. On panelde SPNOT yanip séniiyor

m|O|O|m|>|o|o|~|s|w|N|-

Parametreler fabrika varsayilanina sifirlanir. Yeniden baglatma gerekli
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Hata (Alarm) Listesi

Alarm durumunu ortadan kaldirmak igin 2 yol bulunmaktadir.

Metot 1:

“AF_ACL” yardimci fonksiyonunu kullanin
Yardimcl iglevi segmek igin M tusuna basin, “AF_ACL"ye girmek igin SET tusuna basin, Alarmi temizlemek igin basili tutununuz.

Metot 2;

10 giris fonksiyonunu alarm temizleme girisi “(A-CLR)” olarak ayarlayiniz.

Temel Ek Ekran: “Er 090"--“Er 09F”
hata
09 0~F Aciklama: FPGA haberlesme hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

L1, L2 terminallerinde dusuk gerilim

L1,L2 terminal voltajini kontrol ediniz

L1 ve L2 terminalinin gerekli besleme araliginda
oldugundan emin olunuz

Temel Ek Ekran: “Er 0AQ"--“Er 0A1”
hata
0A 0~1 Aciklama: Akim algilama devresi hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Motor kablolarinda hatali baglanti

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

Motor kablolarinin baglantisindan emin olunuz

Ana gug¢ beslemesinde dusuk gerilim

L1, L2 terminal gerilimlerini kontrol

Ana gig¢ beslemesini kontrol ediniz

L1,L2 ediniz
Temel Ek Ekran: “Er 0A2” / “Er 0A4”
hata
0A 2/4 Aciklama: Analog giris hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Analog giris baglantilarinda hata

Analog giris baglanti kablolarini
kontrol ediniz

Analog giris baglantilarini kontrol ediniz

Temel | g Ekran: “Er 0A3"
hata
0A 3 Aciklama: Motor kablolari bagl degil (U,V,W)

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Motor kablo baglantilarinda yada
motor i¢i kablolamada hata olabilir.

Motor baglanti kablolarini U,V,W kontrol
ediniz

Gerekli kablo baglantilarini kontrol ediniz. Kontrol
sonrasi diizelme olmaz ise motoru teknik servise
génderiniz

Motor taninmiyor

/

Motoru degistiriniz

Temel gy Ekran: “Er 0A5”
hata
0A 5 Aciklama: DC Bus hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6ziim

L1, L2 terminali voltaji gok disik

L1,L2,L3 terminalinin beslemesi kontrol
edilmeli

Besleme terminallerinin uygun besleme
araliginda oldugundan emin olunuz

Temel Ek Ekran: “Er 0A6”
hata
0A 6 Aciklama: Sicaklik Olgiim Hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

L1, L2 terminali voltaji gok digik

L1, L2 terminal voltajini kontrol ediniz

L1, L2 terminal voltajinin 6nerilen aralikta
oldugundan emin olunuz.

Temel Ek Ekran: “Er 0b0”
hata
Ob 0 Aciklama: Kontrol devresi beslemesi ¢cok dusik

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

oldukca dusuk

Kontrol devresine gelen voltaj

L1C,L2C terminallerine yeterli gerilim
gelip gelmedigi kontrol edilmelidir

L1C,L2C terminallerinim uygun aralikta
beslendiginden emin olunuz.

/

/

/
Temel | g Ekran: “Er 0b1”
hata
0Ob 1 Aciklama: Kontrol devresi gli¢ beslemesi anormal

Neden

Kontrol edilmesi gereken

C6zim

USB disik glg hatasi

USB baglantisi ve kablo kontrol edilmeli

USB baglanti kablosunu degistiriniz
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Temel - "
hata Ek Ekran: “Er 0cO
Oc 0 Aciklama: DC Bus yiiksek gerilim hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Asiri gerilim hatasi

L1,L2,L3 terminali beslemesi

Ana gli¢ beslemesi gerilimini duguriiniz

Kalkig ve Durma sreleri gok kiiguk girilmis
olabilir

Rampalari kontrol ediniz

Rampa stresini artirin veya daha yiiksek bir fren
direnci kullaniniz

Fren direnci parametrelerinde hata olabilir

Fren direnci baglantisi yada devresinde
sorun olabilir

Sirtclyu degistiriniz

Temel gy Ekran: “Er 00"
hata
od 0 Aciklama: DC bus dustk gerilim hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Ana gi¢ beslemesi dusik

L1,L2,L3 terminal gerilimlerini kontrol ediniz.

Ana gii¢ beslemesini ylkseltiniz

L1C, L2C terminallerine gelen
gerilimi kontrol ediniz.

Siricl baglatiimadan énce kontrol devresi
glicl agik olabilir

Temel | g Ekran: “Er 0d1”
hata
od 1 Aciklama: Ana gii¢ kaynagina tek faz geliyor

Neden

Kontrol edilmesi gereken

C6zim

Ana gu¢ beslemesi dusik gerilim

L1,L2,L3 terminal gerilimleri

Ana gu¢ kaynagini kontrol ediniz

L1, L2, L3 baglantilarinda olabilecek kablo
hasarlarina bakilmali

Konnektérlerde hasar olup olmadigina bakiniz

. \

Temel Ek Ekran: “Er 0d2”
hata
od 2 Aciklama: Ana gug¢ devresi hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sdrlcu yeterli beslenemiyor

L1,L2,L3 terminal gerilimlerini kontrol ediniz

1. Ana gug kaynagini kontrol ediniz.
2. Konnektorlerin saglamhgini kontrol ederek
hasarli konnektér degisimi yapilmalidir.

Temel Ek Ekran: “Er 0E0”
hata
OE 0 Aciklama: Asiri akim

Neden

Kontrol edilmesi gereken

C6zim

Sirlcu ¢ikisinda hata

Motor kablolarinda hata

IGBT modiuiliinde sorun var

UVW terminalleri arasinda kisa devre olup
olmadigini veya PG'ye kisa devre olup
olmadigini dogrulayin.

Motor baglantilarini kontrol ediniz

Motor ¢ikis kablosunu ayirin. Ardindan asiri
akimi kontrol etmek igin servo suriclyd

Devre olmadigindan emin olun.

Motorun hasar gérmediginden emin olun
Motor kablolarini yeniden baglayin
Suriclyu degistiriniz

Parametreyi dnerilen araliga ayarlayin.
Kontrol komutunu degistirin;

etkinlestirin. filtreyi kullan
Temel | gy Ekran: “Er OE1"
hata
OE 1 Aciklama: IPM asiri akim hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim

Sdrlci ¢ikisinda kisa devre

IGBT modill arizal

Gerekli topraklamanin yapildigina emin
olunuz. Motor kablolarini U,V,W kontrol
ediniz. Parametrelerin dogru ayarlandigini
kontrol ediniz.

Motor kablolarini olmasi gerektigi gibi
montajlayiniz.Dogru ¢alisma paramtrelerini
ayarlayiniz. Sorun devam ederse sirliclyu
bakima génderiniz.

Temel Ek Ekran: “Er OE2”
hata
OE 2 Aciklama: Motor kablolari ile toprak arasinda kisa devre

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Surlct U, V, W kablolarikisa devre
ya da toprak kablosu ile kisa devre

Motor baglantilarinda kisa devre

Motor gii¢ kablosunu ayirin ve sirict UVW
ile PE arasinda kisa devre olup olmadidini
kontrol edin

1. Kablolamay: tekrar yapin ya da onarin
2. Motor gl¢ kablosunu degistiriniz.

Motoru degistiriniz.

Temel Ek Ekran: “Er OE4”
hata
OE 2 Aciklama: Asirt akim

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Siirtict U,V,W kablolari kisa devre
yada toprak kablosu ile kisa devre
Motor baglantilarinda kisa devre

Motor gu¢ kablosunu ayirin ve suricti UVW ile
PE arasinda kisa devre olup olmadigini
kontrol edin

Kablolamay tekrar yapin ya da onarin
Motor gii¢ kablosunu degistiriniz

Motoru degistiriniz
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femel | g Ekran: “Er OF0"
ata
OF 0 Aciklama: Siricude asiri i1si hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Gili¢ modulinde asiri isi Sirtcinin 1si transferi igin kullanigi 1. Sogutma sartlarini iyilestirin.
kisimlari Fan, hava kanallarini 2. Surlcuyi ve motoru daha ylksek gug degeriyle
temizleyiniz. degistirin
3. Hizlanma ve yavaglama siresini artiriniz
4. Asin yuk kaynakli olabilir
femel | g Ekran: “Er 100"
ata
10 0 Aciklama: Motor asir yik
Neden Kontrol edilmesi gereken C6zim
-Yik ¢ok agir Yk kontrol edilmeli -Yik azaltilmali,
-Mekanik salinimlar -Mekanik salinimlara sebep -Mekanik sorunlari gideriniz,
-Motor kablolarinda olabilecek nedenler kontrol edilmeli, -Motor kablosu hatalarini gideriniz,
yanlig baglanti -Motor kablosu, baglantilari kontrol edilmeli, -Hizlanma/Yavaslama suresini arttiriniz,
-Fren sistemi devrede -Fren terminali ve voltaji kontrol bknz. -Fren devre disi birakilarak test yapilr.
Temel 1 gy Ekran: “Er 101"
hata
10 1 Aciklama: Siricl asirn yik
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
-Motor gii hattinin derS/mY;lr:(gSIzc;lﬁnnxgﬁ yanlig baglanti yada kopma vb.
Kablolarin da baglanti UV, W kalbl.plgr.m} kontrol ediniz, N -Motor yanlis tanitildidi igin motor akimi surtictiniin
hatasi -Motorun surtict igin uygun motor olup olmadigi . o ; .
P - karsilayabilecegi maksimum akimdan fazla olabilir,
-Motor siricu ile kontrol edilir. f Lo :
eslesmivor motor tanitma islemi dogru ve yeniden yapilarak sorun
slesmiyt giderilebilir.
Temel Ek Ekran: “Er 102"
hata
10 2 Aciklama: Motor rotor Kilitli
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Motor rotoru Kilitli Mekanik haraketi engelleyen durumlari kontrol ediniz Mekanigi kontrol ediniz
Motor rotorunu bloke
etme slresi parametresi | PR657 parametresini kontrol ediniz PR657 parametre degerini ayarlayiniz
esik degeri cok dusik

Temel | gy Ekran: “Er 120"
hata
12 0 Aciklama: Fren direnci devresinde asiri yik

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

-Fren direnci ile tolere edilemeyen gli¢
-Fren direnci devresi hasar almig olabilir

Yikin durdurulamamasi durumunu kontrol
ediniz

YUk ataleti azaltilabilir, galisma hizi diigurilebilir
Harici frenleme direnci kullanilir yada direng degeri arttirilabilir
Motor kapasitesi / giicii arttirilabilir

Temel | gy Ekran: “Er 1217
hata
12 1 Aciklama: Frenleme hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Frenl d i hat Frenleme direnci/devresi hasarl olabilir Frenleme direncini degistiriniz.
renieme devresi hatas! IGBT hasarll olabilir Strticliyl degistininiz.
Temel | gy Ekran: “Er 122"
hata
12 2 Aciklama: Frenleme direnci de@eri oldukga dlsik

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Harici fren direng degeri, striclnin
izin verdigi minimum degerden dusik

/

Uygun frenleme direnci kullaniniz

Temel | gy Ekran: “Er 150"
hata
15 0 Aciklama: Enkoder bagh degil

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Enkoder kablo/port bagdlantisi yok

Enkoder kablosunu kontrol ediniz

Enkoder kablo hatasi

Enkoder kablosu baglanti soketlerini kontrol ediniz

Enkoder kablosunu degistiriniz

Enkoder arizali

/

Motoru degistiriniz

Enkoder dlglim devresi arizali

/

Siruclyu degistiriniz
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Temel L u »
hata Ek Ekran: “Er 151
15 1 Aciklama: Enkoder haberlesme hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Enkoder baglanti portlarinda hasar

Enkoder kablosunun genel saglamlik kontroli yapilir

Enkoder kablosunda hasar

Enkoder kablosu baglanti portlarini kontrol ediniz

Enkoder kablosunu degistiriniz

Enkoder arizasi

/

Motoru degistiriniz

Temel Ek Ekran: “Er 152"
hata
15 2 Aciklama: Enkoder baslangi¢ konumu hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

lletisim verilerinde anormal
durumlar (Enkoder)

1. Enkoder gli¢ kaynagi voltajinin DC5V olup
olmadigini kontrol ediniz

2. Kodlayici kablosunun ve korumali katmanin hasar
gorilip gérmedigini dogrulayin

3. Enkoder kablosunun yiksek gucli glic besleme
kablosuna yakin olup olmadigini dogrulayin

1. Enkoder gti¢ besleme voltajinin stabil oldugundan emin olun
2. Enkoder kablosunun hasar gérmediginden emin olun.

3. Kodlayici kablo korumali katmaninin gergeveye
topraklandigindan emin olun

4. Enkoder kablosunun gii¢ besleme kablosundan uzakta
oldugundan emin olun.

Enkoder arizasi

/

Motoru degistiriniz

Enkoder 6lglim devresi
hatasi

/

Surliclyt degistiriniz

Temel | gy | Ekran: “Er 153"
hata
15 3 Aciklama: Cok turlu enkoder hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Enkoder segimi hatali

-Enkoderin (cok turlu mutlak) olup olmadigini
dogrulayin

Dusuk batarya hatasi

-Alarmi temizlemek icin pili degistirin ve

Pil baglantilarinda hata

slriicliyl yeniden baglatin pil degistirilip
yeniden baslatildiktan sonra alarmin silinip
hatanin ortadan kalktigini gériniiz

-Enkoder beslemesinin yeterli gelmesi saglanir

-Enkoder kablosunun baglanti noktasina tam olarak montaj
yapildigina emin olunuz

-Enkoder kablosunu diger gli¢ kablolarindan ayiriniz
-Sorun motor kaynakli ise yeni motor ile test ediniz

-Servo sirlct ile ilgili ariza durumunda suriictiyl onarima
gbnderiniz

Temel Ek Ekran: “Er 154"
hata
15 4 Agciklama: Enkoder parametre ayarlarinda hata
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Mutlak enkoder modu yanhs En_k_oder (gok turlu mutlak) olup olmadigi kontrol Mutlak enkoder modu ayarlarini dizeltiniz
ayarlanmig edilir
Temel Ek Ekran: “Er 155"
hata
15 5 Aciklama: Enkoder veri tasmasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Enkoder veri tagsmasi Kodlayicinin hasar gériip gérmedigini dogrulayin g’ggﬁriﬁinik servise onarima gonderiniz veya yenisi ile
Temel | g Ekran: “Er 156"
hata
15 6 Aciklama: Enkoder asiri 1sinmig
Neden Kontrol edilmesi gereken Co6zim
Enkoder sicakligi cok yiiksek m‘ﬁggféﬁﬁ“gmm gok ylksek olup olmadigini Motor sicakligini diizenleyecek iyilestirmeler yapiniz.
Temel Ek Ekran: “Er 157"
hata
15 7 Aciklama: Enkoder sayma hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Enkoder okuma degerlerinde asim Enkoder saglamligindan emin olunuz
Temel Ek Ekran: “Er 170"
hata
17 0 Aciklama: Enkoder veri hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
H - 1. Enkoder besleme gerilimi 5V control edilmeli Enkoder kablosunda hasar var ise degistiriniz veya
aberlesme verileri anormal S
2. Enkoder kablosunu kontrol ediniz onariniz

Enkoder arizali

/

Motoru degistiriniz

Enkoder 6lgiim devresi hatali

/

Suriciyi degistiriniz

Temel L w
hata Ek Ekran: “Er 171
17 1 Aciklama: Enkoder parametrelerinde hata

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sirucl ve motor nfiglirasyonu
yanlis olabilir

Dogru stirlici ve motor konfiglirasyonunu kontrol ediniz

Motor ve sirlicti konfiglirasyonunu ayarlayiniz

Enkoder igin kullanilan
paramtrelerde hata

1. Kullanilan enkoder kablosunun orjinalligi control edilmeli

2. Enkoder kablosu baglanti portlari kontrol edilmelidir

Enkoder kablosunun siriicli ve motor tarafinda dogru
montajlandigina emin olunuz
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Temel | g Ekran: “Er 180"
hata
18 0 Aciklama: Pozisyon Sapmasi Hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

PRO14 gok diigiik

Pr014 arttiriniz

Pozisyon kazanci ayari gok disiik

PR100 & Pr105 gok dislk

Pr100 & Pr105 arttiriniz

Tork limit oldukga disiik

PRO13 & Pr522 gok disik

Pr013 & Pr522 arttiriniz

Pozisyonlamay: etkileyen harici yik

/

1. Hizlanma ve yavaslama rampalarini arttiriniz
2. Yiki azaltiniz

Temel | g Ekran: “Er 181"
hata
18 1 Aciklama: Asiri hiz hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Gergek hiz degeri, hedef hiz degerinden
buylkse

PR602 degeri ¢ok diisiik olabilir

-PR602 parametre degerini arttiriniz
-PR602'yi 0'a ayarlayin, pozisyon hatasi algilamayi kapatin.

Hizlanma ve yavaglama sireleri kaynakl olabilir

PR312 parametre PR313 degerleri cok dislk

1. PR312, PR313 degerlerini arttirin

olabilir
Temel 1 gy Ekran: “Er 190"
hata
19 0 Aciklama: Servo motorda yiksek titresim hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Titresim Mekanik problemler Mekanik sorunlari giderin

Dabhili yada harici etki

Temel | g Ekran: “Er 191"
hata
19 1 Aciklama: Hibrit pozsiyon sapmasinda hata

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sirici U,V,W gikisinda baglanti hatasi

UVW baglantilarini kontrol ediniz

U,W.V baglantilarini test ettikten sonra

Motor rotoru Kkilitli

Mekanik problemleri kontrol ediniz

Mekanik sorunlari géziimleyiniz

Sertlik ayari ¢cok duslk

Konum sapma hatasi

PRO033 parametresi degeri ¢cok dusik

Pozisyon ve hiz kazancini arttiriniz

PRO033 ayar degerini arttiriniz

Temel | g Ekran: “Er 1A0”
hata
1A 0 Aciklama: Yiiksek Hiz

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Motor hizi ilk hiz limitini
astl (PR321)

- Hiz komut degeri ¢ok ylksek
- PR321 parametre degeri ¢ok diisik
- Enkoder kablosunu kontrol ediniz

-Hiz komut degerini diistriiniiz

-PR321 degerini arttiriniz

-Enkoder kablosunda hasar var ise onariniz yada
yenisi ile degistiriniz

Temel | gy Ekran: “Er 1A1”
hata
1A 1 Aciklama: Hiz kontrol edilemedi/edilemiyor
Neden Kontrol ediimesi gereken C6zim
Yanlis baglanmigsa U,V,W'yi yeniden baglayin
Asiri hiz hatasi U,V,W kablosunun dogru terminale bagh olup olmadigini dogrulayin Sorun devam ederse teknik servis ile iletisime
geginiz
Temel | g Ekran: “Er 1b0”
hata
1b 0 Aciklama: Girig darbesi tipi yanls veya suriclye gok ylksek frekans degeri geliyor

Neden

Kontrol edilmesi gereken

C6zim

Girig frekansi ¢ok yiiksek

/

Uygulanan giris frekansini azaltiniz.Maksimum uygulanabilecek
frekans degerine dikkat ediniz

Temel | g Ekran: “Er 1b1”
hata
1b 1 Aciklama: Elektronik disli oraninda hata

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Degerler aralik diginda

Elektronik digli orani aralik diginda

Devir bagina uygulanan puls sayisini azaltiniz

Temel Ek Ekran: “Er 1b3”
hata
1b 3 Aciklama: Harici kodlayici frekans béliict parametre hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Deger aralik diginda

degerleri aralik diginda

Carpan veya bdlen sifir veya ayar

Uygun degerleri disli orani paramtrelerine giriniz

Temel | g Ekran: “Er 1b4”
hata
1b 4 Aciklama: Asiri senkronize konum mod komutu

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Degerler aralik diginda

Ayar degerleri aralik diginda

Devir basina darbe sayisini azaltin
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Temel | g Ekran: “Er 210"
hata
21 0 Aciklama: 1/O girig araytizii fonksiyon atama hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Dijital girise birden fazla atanmis fonksiyon

PR400-PR409 degerlerini kontrol ediniz

PR400-PR409 degerlerinde belirtilen hatanin olusmasina
neden olan atamalari diizetiniz

Temel | g Ekran: “Er 211
hata
21 1 Aciklama: I/O giris araylizi fonksiyon atama hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Girig sinyal atanmadi PR400-PR409 parametrelerini kontrol ediniz PR400-PR409 degerlerinde belirtilen hatanin olugsmasina
neden olan atamalari diizetiniz
Temel | g Ekran: “Er 212"
hata
21 2 Aciklama: Dijital ¢ikislara fonksiyon atama hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Girig sinyali iki girise birden ayni
fonksiyon atanmig

PR410-PR415 parametrelerinde yer alan degerleri
kontrol ediniz

PR410-PR415 parametrelerindeki hata sebeplerini
ortadan kaldiriniz

Girig sinyal atanmadi

PR410-PR415 parametrelerinde yer alan degerleri
kontrol ediniz

PR410-PR415 parametrelerindeki hata sebeplerini
ortadan kaldiriniz

Temel | gy Ekran: “Er 240"
hata
24 0 Aciklama:EEPROM parametresi kaydedilirken CRC duizeltme hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

| Céziim

L1, L2 terminal gerilimi oldukga diisiik

L1, L2 terminalinde gerilim diisik

L1, L2 terminal voltajinin énerilen aralikta oldugundan emin olun

Parametre kaydetme sirasinda anormal bir
durum var

Tekrar parametreler kayit edilir.

Parametreleri tekrar kaydedin

Temel | g Ekran: “Er 260"
hata
26 0 Aciklama: Tetiklenen pozitif / negatif limit hatasi

Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Pozitif/negatif pozisyon limiti Pozisyon limit sinyalinin durumunu kontrol /
tetiklendi ediniz.
Temel | gy Ekran: “Er 270" -- “Er 272’
hata
27 0~2 Aciklama: Analog giris 1..3 aralik disinda
Neden Kontrol edilmesi gereken [ Coziim
| Analog deger aralik diginda Analog giris degerlerini dogru girildigini teyit ediniz | Analog girig gerilimi ayarlayiniz.
Temel | gy Ekran: “Er 280"
hata
28 0 Aciklama: Cikis frekansi oldukga ylksek
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Frekans cikisIMHZ'i agtyor Motor qonu§ I’yzmm ve ¢ikis frekansinin ¢ok yliksek olup Donus hmry _azaltm yada__puls Qlklll sayinin
olmadigini dogrulayin azaltilmasi icin gereken diizeltmeyi yapiniz
Temel | gy Ekran: * Er 570"
hata
57 0 Aciklama: Zorunlu alarm girisi sinyali geliyor
Neden Kontrol edilmesi gereken Cozim
Zorunlu alarm girisi sinyali geliyor Zorunlu alarm girisi sinyalini kontrol ediniz bG:é:;enﬁl?aI:sz':g_illls;::;zﬁg:__durumda aliniyorsa, kablo
Temel Ek Ekran: “Er 5F0”
hata
5F 0 Aciklama: Motor modli taninmadi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Otomatik motor tanima islemi
gerceklestirilemedi

/

Teknik destek iletisime geginiz

Temel L« w
hata Ek Ekran: “Er 5F1
5F 1 Aciklama: Siriict gi¢ modulli hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Sirlcuye uygulanan glg
belirtilen aralikta degil

Sdiruclyu yeniden baglat

Teknik destek ile iletisime geginiz
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Temel - ”
hata Ek Ekran: “Er 600
60 0 Aciklama: Ana déngl-zaman agimi hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Motor kontrol dongusu
hesaplamasinda suresi agimi

Parazit etkisi olusturacak durumlar, cihazlar,
dogru yapilmayan kablo montaj vb. Durumlar
kontrol edilmelidir

Topraklama yok ise yada uygun degilse
topraklamayi yapiniz

Sdrlculyu yeniden baslatiniz eger sorun devam
ederse suriclyl yenisi ile degistiriniz

Temel | g Ekran: “Er 601"
hata
60 1 Aciklama: Hiz dénguisii kesintiye ugradi (zaman agimi)

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Cozim

Motor kontrol dongusu
hesaplamasinda slresi agimi

Enkoder baglantisinin dogru yapildidi veya
kablonun saglamhgi kontrol edilmelidir

Enkoder kablosunu degistiriniz yada hasarli ise
onariniz

Servo siriyl degistiriniz

femel | g Ekran: “Er 700"
ata
70 0 Aciklama: Sifreleme hatasi
Neden Kontrol edilmesi gereken Co6zim
. Siriictiyu yeniden baslatiniz sorun devam ediyorsa
Sifreleme hatasi Teknik destek birimi ile iletisime geginiz
Temel | g Ekran: “Er 890"
hata
89 0 Aciklama: Homing hatasi

Neden

Kontrol edilmesi gereken

Co6zim

Homing hizi yiksek
Homing sinyali tutarsiz

Homing hizi ¢ok yiiksek girilmis olabilir
Homing mod ayarlarina bakiniz

Homing hizlanma ve yavaslama sureleri cok
dislk

Homing hizini uygun hiz limitlerine ayarlayiniz

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

Bu kilavuz, GMTCNT SD7 Serisi Servo Sistemler icin hazirlanmigtir. SD7 Serisi Servo Sistemler hakkinda sorulariniz igin online destek platformumuz,
http://forum.gmtcontrol.com/ adresini kullanabilir veya asagdida bilgileri yer alan iletisim kanallarimizdan bizimle irtibata gegebilirsiniz.

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

Bakim

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