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LS vecapion 1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1 Uruin Bilesenleri ve Sinyalleri
1.2 Sistem Yapilandirma
1.2.2 CN1 Konnektor Baglanti Semasi

Dijital Giris Not 1) Dijital Ciki

DC 24V —|—>
I:+24V N | 38 | ALARM+

—— AARM

— °—| STOP READY+ I—P
9
EMG READY- |—’

| CWLIM g
e T
4 CCWLIM I ZSPD

—" DIR 4 BRAKE
I wpos ————>

——=s  o—— AWRST
t—e e— sPD3 [ w0 |
Ao ——»

._/,_E [ 02—

ul

o
=)
[}
=

3.3kQ

DIA DO

N
S | o
=] ©

I
©

PIEDETE C
g

[ay
©

6

o
N
IN

9

5

N
cn

MR
FIF] FIFIEIFE

4

=
o

i

3

N
9

2

N
[~
I~

b—"o—{ svon_ |4 |4 25 | onppa  Je———
EGEAR1 ** INot 2) 24 E‘—
EGEAR2 -

Not 2)
PCON - » | INSPD
GAIN2 - » | Tivt
P_CLR = CN1 # | vimt
T_LMT - = | WARN
MODE =
ABS_RQ **
ZCLAMP -
ABS RST | **

Pals Komut Girigi
ﬁ |— ---------- i PULCOM

FLELE]

49 |—

H

i

! PF+ 9 ] 1

1

H >

‘ : PF- 10 34| +12vA

! i i -12VA >

Ot Seviye 4_-|_|_I_L i ! Line Driver 35
Kontrol ' 1 11

H ‘ Enkoder Pals Cikis!

)

0 1

' : : PR- 12 |£2 A

1

1

Bl P

1

1 1 pen Collector

T o o i s ]

E B Ust Seviye
et Kontrol
Analog Giris  _19y - +10v |31 /BO o
Analog Hiz m SPDCOM E | 4 20
Kontrol/Limit E
GND IZ
-10V ~ +10V
Analog Tork TRQCOM E EE
Kontrol/Limit m E
GND

Konnektoriin kilifina

C_Daglaylnlz

Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarhdir.
Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin

.

“4.1.6. Harici Girig Sinyalleri ve Mantik Tanimi”’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz.




1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri LS wecapior

1.2.3 Pozisyon Kontrol Calisma Modu

Dijital Giris Not 1) Dijital Ciki
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Konnektoriin kilifina
baglayiniz

Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarhdir.
Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilir siniz. Daha fazla bilgi igin
“4.1.6. Harici Girig Sinyalleri ve Mantik Tanimi”’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz.
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1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.2.4 Hiz Kontrol Calisma Modu
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Konnektoriin kilifina
baglayiniz

Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarlidir.
Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin
“4.1.6. Harici Girig Sinyalleri ve Mantik Tanimi”’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz.




1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.2.5 Tork Kontrol Caisma Modu
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Konnektoriin kihfina
baglayiniz.

Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarlidir.
Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin “4.1.6.

Harici Girig Sinyalleri ve Mantik Tanimi”na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz..
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1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.2.6

Pals Komutu Girisi
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baglayiniz

Not 1) Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarlidir.
Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin
“4.1.6. Harici Giris Sinyalleri ve Mantik Tanimi’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz

Not 3) Mode Sinyali Girisi = ON: Hiz Kontrol Modu, Mode

OFF: Pozisyon Kontrol Modu

|1-5




1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.2.7 Hiz / Tork Kontrol Calisma Modu
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Not 1) Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabrika ayarinda ayarlidir.

Not 2) ** Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin
“4.1.6. Harici Girisg Sinyalleri ve Mantik Tanimi’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz.
Not 3) Mode Sinyali Girigsi = ON: Hiz Kontrol Modu, Mode

1—6 | st lecapion

OFF: Tork Kontrol Modu




LS vecapio 1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.2.8 Pozisyon / Tork Kontrol Calisma Modu
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Not 1) DlI1, Not 1) DI1 den DI10 na kadar giris sinyalleri ve DO1 den DO5 e kadar fabri
Not 2)  Bunlar ayarlanmamis sinyallerdir. Parametreden kendi dagiliminizi yapabilirsiniz. Daha fazla bilgi igin

“4.1.6. Harici Girig Sinyalleri ve Mantik Tanimi’na ve “4.1.8. Harici Cikis Sinyali ve Mantik Tanimi”na bakiniz.
Not 3) Mode Sinyali Girigsi = ON: Pozisyon Kontrol Modu, Mode = OFF: Tork Kontrol Modu




1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.3 Sinyallerin Aciklamasi

1.3.1

Dijital Giris Sinyalleri

Fabrika Uygulanan Modlar
Ayarl
Pin Adi Aciklama Hiz Hz |Ppozis
. yon
No Pozisyon| Hiz | Tork | .ol mork | rrork
50 +24V IN +24 [V] Girig kontaklarl o o o o o 0
beslemesi
47 SVON Servo aktif etme 0] o e} e} ¢} ]
23 SPD1 Hiz segme girisi 1 X (0] X O/X O/X X
22 SPD2 Hiz segme girisi 2 X (0] X O/X O/X X
21 SPD3 Hiz segme girisi 3 X (0] X O/X O/X X
17 ALMRST Alarm silme 0] 0] o] o] (o] ]
46 DIR Yén degistirme 0] 0o o] o] (o] ]
20 CCWLMT Geri dontst 0 0 0 0 0 0
yasaklama
19 CWLMT |ileri déniisii yasaklama 0] 0] o] o (o] ]
18 EMG Acil stop 0] 0] o] o (o] ]
48 STOP Motor durdurma X 0] o] O/X (o] XIO
Ayarlanmamigl EGEAR1 |Elektronik digli secimi 1 (0] X X XIO X O/X
Ayarlanmamis| EGEAR2 | Elektronik disli segimi 2 o} X X X/O X O/X
Ayarlanmamig| PCON  |P kontrol calisma segimi o 0o X o O/X O/X
Ayarlanmamig| GAIN2 Kazang2 segimi (0] (0] X (0] O/X O/X
Ayarlanmamis| P_CLR Giris palsleri silme (0] X X XIO X O/X
Ayarlanmamis| T_LMT TRQiSn“t"r(')'le tork 0 0 0 0 0 0
Avarl MODE Galigma modu X X X 0 0 0
yarlanmamig degistirme
Ayarlanmamis| ZCLAMP Sifir bolge X 0] X O/X O/X ]
Ayarlanmamis| ABs_RsT|  Mutiak pozisyon 0 0 0 0 0 0
veri reset

1-8| LSw
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1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.3.2 Analog Girig Sinyalleri

Uygulanan Modlar
Pin
No Adi Agiklama Hiz Hiz |Pozisyon
Pozisyon| Hiz Tork |/Pozisyon| / Tork / Tork
Analog hiz komutu
(-10-+10 [V]) X o] X OIX O/IX X
27 SPDCOM Jp—
nalog hiz limiti
(-10-+10 [V]) X X o X XIO XIO
Analog tork komutu
(-10-+10 [V]) X X o] X XIO XIO
1 TRQCOM
Analog tork limit
(-10-+10 [V]) e} o] X e} OIX OIX
8 . . .
GND Analog sinyaller igin o 0 o o o 0
37 topraklama
1.3.3 Dijital Cikis Sinyalleri
Fabrika Uygulanan Modlar
Ayari
Pin Adi Aciklama Hiz Hiz |Pozisyon
No Pozisyon| Hiz Tork |/Pozisyon| /Tork [Tork
16 ALOO Alarm grup kontak 0 0 o o 0 0
cikis 1
15 ALO1L Alarm grup kontak 0 0 o o 0 0
cikis 2
14 ALO2 Alarm grup kontak 0 0 o o 0 0
cikis 3
38/39 ALARM +/- | Alarm 0 o] e} (e} ] o]
40/ 41 READY +/- | Caligma igin hazir 0 0 (0] (0] 0 0
43 ZSPD Sifir hiza ulasti 0 0 (0] (0] 0 0
44 BRAKE Fren sinyali 0 0] O O 0] 0]
45 INPOS Pozisyona ulasti 0 X X XIO X O/X
Ayarlanmamig ~ TLMT Tork limit 0 o] e} e} ] ]
Ayarlanmamig ~ VLMT Hiz limit o ¢} (0] (0] o] 0]
Ayarlanmamiy  INSPD Hiza ulasti X 0 X O/IX O/IX X
Ayarlanmamig  WARN Uyari o o (0] (@) o 0
24 Girig/gikis sinyalleri
o5 GND24  |igin ortak ug (24 [V]) 0 0 9 9 0 0
LS ecpion |1-9




1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.3.4 Analog Cikislar ve Besleme Cikisi

Uygulanan Modlar
Pin
No Adi Agiklama _ Hiz Hiz |Pozisyon
Pozisyon [ Hiz | Tork |/pgsisyon| /mork [Tork
Analog ¢ikis1
28 MONIT1 |(-10-+10 [V]) o o] (o] o] 0] (e}
Analog ¢ikis2
29 MONIT2 |(-10-+10 [V]) e} ] e} 0] 0] (¢}
8 .
GNp  [Analog sinyal o 0 o 0 0 o
37 cikislari igin ortak ug
34 +12v |12 [V] besleme o 0 o 0 0 o
terminali
35 1oy |12 [V besleme o 0 o 0 0 o
terminali
1.3.5 Pals Giris Sinyali
H Line Driver (5 V)
Uygulanan Modlar
Pin
No Adi Agiklama Hiz Hiz | Pozisyon
Pozisyon | Hiz Tork [/Pozisyon | /Tork [Tork
9 PF+ F+ pals girisi o] X X X/O X O/X
10 PF- F- pals girisi 0 X X XIO X O/X
11 PR+ R+ pals girisi 0 X X X/O X OIX
12 PR- R- pals girigi 0 X X XIO X O/X
49 PULCOM [ Kullaniimiyor X X X X X X
B Open Collector (24 V)
Uygulanan Modlar
Pin
NoO Adi Aciklama Hiz Hiz |Pozisyon
Pozisyon | Hiz | Tork |pqsisyon | /Tork [Tork
9 PF+ Kullaniimiyor X X X X X X
10 PF- F pals girisi 6] X X XIO X O/X
11 PR+ Kullaniimiyor X X X X X X
12 PR- R pals girisi 6] X X XIO X O/X
49 PULCOM +24 \/ besleme girigi 0 X X XIO X O/X

1-10 | LS
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1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri

1.3.6 Enkoder Cikis Sinyalleri

Uygulanan Modlar
Pin
No Adi Agiklama Hiz Hiz |Pozisyon
Pozisyon| Hiz Tork |/Pozisyon| [Tork [Tork

Motor enkoder sinyallerini
32 AO [PO-14] ve [PO-15]'te
33 /AO belirlenen degere gore
30 BO 6lgeklendirilmis gikis. o o 0 0 0 0
31 /BO (5 [V] line driver yontemi)

Motordan gelen Z sinyali
4 Z0
5 170 cikisl 0 o} o} o} 0 0

(5 [V] line driver yontemi)

LS viecapion |1-11




3. Baglanti Metodu LS vecapio

o
3 Baglantilar

3.2 Besleme Baglantilan

3.2.1 L7 Siriciu Baglanti Semasi [L7SA0010-L7SA0350]

(200~230V) o
R S T Servo Surlicu
bdid B DC Reaktér
IH——H pOPI |
! O L1 V S |
i ] L3 DA i T
D C2 L }E |
I —%QW—IT EnkoderJ
1Ry = I
TN Alarm+ U e
+24}£ LRA’ *3 B+
{ o= Alarm- B ’
* 3 BIO— Not 2) Havici
CN1 Rejeneratif Direng

NOT 1)  Ana glg agildiktan sonra yaklasik 1-2 saniye sonra alarm ¢ikisi alinir. Bu nedenle start
butonuna yaklasik 2 saniye basili tutunuz.

NOT 2) B ve Bl terminalleri kisa devredir. L7SA0010-L7SA0040 ‘te (50 [W], 100 [Q]), L7SA010o ‘ta (100
[w1], 40 [Q]), ve L7SA0350 (150 [W] 13 [Q]) rejeneratif direnci igindedir. Sik hizlanma ve
yavaslama zamanindan dolayi rejeneratif kapasite fazlaysa kisa devre pinlerini (B, Bl) agin ve
B ve B+ pinlerine harici rejeneratif direnci baglayin.

Yaklasik 7-10 [mm] kablo ucu agip ayriimis pabug kullanin.
L

~—| 7 10m
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3. Baglanti Metodu

3.2.2 L7 Suriicui Baglanti Semasi [L7SA0500]

R S T (200~230V)

Servo Sdurucu

] ‘ Lol Ana Ana (Notl) ﬁ} DC Reaktor
ool o ON P L
[T e s 1@y o |
L IMC 1Ry 18K | IMC Up— !
) = vo—d M)
= L2 WO——
? O B o 1
vecr [ |
O c2 | L E |
—* ' Enkoder
1Ry I
P Alarm+ (-"wl
w24y 7! FEAJ * 3 :+ ___________ =
T o Alarm_ Ha‘}ici }
? C:?\I 1 rdgizzsratif( Not2)

NOT 1)  Ana glg agildiktan sonra yaklasik 1-2 saniye sonra alarm ¢ikisi alinir. Bu nedenle start

butonuna yaklasik 2 saniye basili tutunuz

NOT 2)  Kullanmadan 6nce dahili rejeneratif direng baglanti durumunu kontrol edin (B+, B) glink(i
L7SA050c’'te (120[W], 6.8[Q ]) dahili rejeneratif direng igindedir. Sik hizlanma ve yavaslamadan
dolayi rejeneratif gerilim yiksekse, B, B+ ‘ya bagli olan dahili rejeneratif direncini sasedeki NC

vidasina bagladiktan sonra harici rejeneratif direnci baglayin.




3. Baglanti Metodu LS veccapior

3.4 Kontrol Sinyal Baglantilan

3.4.1 Giris Kontak Sinyalleri

A\ Dikkat

Her bir sinyalin 6zelliklerine gére A ve B olmak uzere iki giris kontagi vardir. [P2-08] ve [P2-
09]'dan ayarlanir.

[Cn-07] parametresiyle bitiin kontaklar acik veya kapali yapilabilir. Dikkatli olun, ¢clinki giic
kapandiginda her kontak otomatik olarak kapanir.

Her kontak sinyalinin tanimi[P2-00], [P2-01], [P2-02], [P2-03], ve [P2-04]’ten degistirilebilir.

DC 24V S —

= I Dani
T i f! I . ; Devre
A 3 77. — | - L_’_

COM

R1: 3.3 KQ, R2: 680 Q

3-3 | st. lecapion




LS vecapion 3. Baglanti Metodu

3.4.2 Cikis Kontak Sinyalleri

A\ Dikkat
4. Her bir sinyalin 6zelliklerine gére A ve B olmak uzere iki ¢ikis kontagi vardir. [P2-10]'dan
ayarlanabilir.

5. [Cn-08] parametresiyle buttin kontaklar acik veya kapali yapilabilir. Dikkatli olun, ¢iinki guic
kapandiginda her kontak otomatik olarak kapanir.
Her kontak sinyalin tanimi [P2-05], [P2-06], ve [P2-07]'den degistirilebilir.
Asin gerilim ve asiri akim hasara sebep olabilir, ¢inki dahili transistor kullaniimistir.
* Nominal gerilim ve akim: DC 24 [V] £10%, 120 [mA]

J Kontak — Not 1)

L— 1

L Kont
Dahili
Devre

1|

| '

DC 24V

NOT 1) Alarm ve hazir gikis sinyalleri icin, GND24 terminali kullanilir.




3. Baglanti Metodu

3.4.3 Analog Giris/Cikis Sinyalleri

1. GNDyi kontrol beslemesinin 0 [V]'una baglayin.

2. Girig sinyali £10 [V] arahi@indadir ve giris empedansi 22 [kQ]'dur.

3. Monitor 1 (No. 28) ve Monitor 2 (No. 29) igin ¢ikis sinyal gerilimi 10 [V]'tur.

Cift biikimlil

kranli kabl
Girig/Cikis sinyali exrani kablo

Servo Sirtci

Giris/Cikis

AGND

i AGND

éFG

Eger suricu tarafindan saglanan gug kullanilarak potansiyometre ile analog giris
yapilacaksa asagidaki resimde gorildiugi gibi baglanti yapin.

30 [mA] maksimum ¢ikis kapasitesini asmayin.

330 [Q] 1/4 [W]

5 [kQ]

l+12 [V] (34)

Analog komut

1

0.1 [uF]
..|..

(26), (27), (1)

330 [Q] 1/4 [W]

\I,AGND
®)

T-12 (VI (35)




LS veccapior 3. Baglanti Metodu

3.4.4 Pals Giris Sinyali

(1) Line Driver (5 [V]) Pals Girisi

Ust seviye kontrolér Cift bikiimli Servo Suricu
ekranli kablo
s I G
sr—
Line driver

(2) Open Collector (24 [V]) Pals Girisi

Ust seviye kontrolér Servo Surlcl
GND24 ' |l +24 V] | pals coMm
Ekranli Kablo PF- I(
@ &
9 PR3
GND24 é FG

(3) 12 [V] veya 5 [V] NPN Open Collector Pals Komutu

Ust seviye kontrolér Servo Siriicil
R B2
R +
PR-
S

NOT 1) 5 [V] besleme kullanildiginda: Direng R = 100-150 [Q], 1/2 [W]
12 [V] besleme kullanildiginda: Diren¢ R = 560-680 [Q], 1/2 [W]
24 [V] besleme kullanildiginda: Direng R = 1.5 [kQ], 1/2 [W]




3. Baglanti Metodu LS vecapio

(4) PNP Open Collector Pals Komutu

Ust seviye kontrolér

Gilig 2 Servo Siiriicii
|
PNP l‘\)l IE VP PF4 2
PF =%
R ] v PR+
L PR. S? =
v 4 @
FG

NOTE 1) 24 [V] gUg kullanildiginda: Direng R = 1.5 [kQ], 1/2 [W]
12 [V] gug kullanildidinda: Direng R = 560-680 [Q], 1/2 [W]
5 [V] glg¢ kullanildiginda: Direng R = 100-150 [Q], 1/2 [W]

3.4.5 Enkoder Cikis Sinyali

CNZ’in GND terminalini Ust seviye kontrolériin GND’sine baglayin. Clnki enkoder
sinyalleri kontrol beslemesinin GND’sine bagh ¢ikistir.

Enkoder sinyali, line driver olarak uretilir. CN2 ‘den alinan sinyaller [P0-14] parametresinde
belirtilen degere bolindikten sonra gikisa atilir.

Servo Siricl Ust seviye kontrolér

Line driver Alici kismi
PA AO
/AO
—
GND

GND GND

[PO-17] ‘Fonksiyon Segim Biti', parametresindeki 3. biti ‘1’
olarak ayarla.

Open collector A,B,Z faz ¢ikiglari mevcut ALO, AL1 ve AL2 cikislarindan alinir.
(Cikis gerilimi 40mA ve altinda, Maksimum frekans 100Khz)

3-7 | st- lecapion




LS v-canior 3. Baglanti Metodu

3.5 Quadrature Enkoder Sinyal Unitesi (CN2)
Baglantisi

3.5.1 APCS-E[1]AS Kablosu

AWG24 7Cift BUkimlG

Servo Motor Servo Suricl

Ekranli Kablo

1 i 5 A |13

2 /A 12

3 B 11

4 /B 10

5 Z 9

6 1Z 8

7 U 5

8, U 6

_9f v |3

K v 4 Kablo
Kablo i’ /\\//VV ; Konnektér(CN2)
fockibined 13 SV 114 ;rgg?igészlgos(l)\gs
Imalatgisi - AMP
172163-1 14 GND | 7 10114-3000VE
170361-1 e g’ SHD | Sase

3.5.2APCS-E[ 1 /BS Kablosu

AWG24 7Gift Bikiimli
..Ekranh Kablo
& *, A

IA
B
/B
Z
1z
U
/U
V
NV
W
/W
5V
GND
I | — ¢ SHD

Servo Motor Servo Sirlcl

-
w

-
N

=
=

=
o

Kablo
Konnektér(CN2)
imalatgisi — 3M
10314-52A0-008
10114-3000VE

Kablo
Konnektor
MS3108B20-29S

~NRE PR |we oo

e OITOOIZIZr XMM|O0|[m[>

L]
Q
7
(0]




3. Baglanti Metodu

3.6 Seri Enkoder Sinyal Unitesi (CN2)
Baglantisi

3.6.1 APCS-E | ICS Kablosu

AWG24 4Cift Bakimli e
Servo Motor Elg(anl!_KabIo Servo Sirlcu
1 T MA | 3
2 IMA 4
3 SL 5
4 /SL 6
7 5V 114
8 GND L 7
Kablo
Kablo Konnektor(CN2)
Konnektérii Ureticisi — 3M
{ireticisi - AMP 10314-52A0-008
172161-1 10114-3000VE
170361-1 9 e ¢t SHD | SaSE
3.6.2 APCS-E [/ DS kablosu
AWG24 4Cift Bukumlu e
Servo Motor ..E.!f.'.'?.rll.!.ﬁabl o Servo Suriclu
A “MA | 3
B IMA 4
C SL 5
D /SL 6
H +5V 1 14
G GND |} 7
Kablo
Konnektér(CN2)
Ureticisi — 3M
10314-52A0-008
Kablo 10114-3000VE
A V] gt SHD | Sase
MS3108S20-29S




3. Baglanti Metodu

3.6.3 APCS-E[/ES Kablosu

Servo Motor Servo Sirici
1 g MA | 3
6 IMA 4
2 SL 5
7 /SL 6
Kabl
9 sv | 14 0
4 GND 7 Konnektor(CN2)
Ureticisi - 3M
10314-52A0-008
10114-3000VE
Konnektor 5 b e SHD |Sase
Tyco Connector h
(7Ciruits)

LS veczpion [3-10




3. Baglanti Metodu

3.7 Cok Turlu Enkoder Sinyal Unitesi (CN2)
Baglantisi

3.7.1 APCS-E | 1/CS1 Kablosu

AWG24 4Cift Bukumli e
1 MA 3
IMA 4
SL 5
/ISL 6
BAT+
Enkoder BAT-
Kablo
oV 14 Konnektor(CN2)
GND| 7
Imalatgi - 3M
10314-52A0-008
10114-3000VE
Kablo  \ 9 | _____ S SHD |Sase
Konnektor
MS3108520-29S
3.7.2 APCS-E | 1/DS1 Kablosu
Servo Motor AWG24 4Gift Bukimld Servo Siriici
Ekranli Kablo
N MA | 3
B IMA 4
C 1 SL 5
"
D ! i /SL 6
L °
E BAT+
i ! ' BAT-
| i Kablo
H oV 14 Konnektor(CN2)
G ! {GND | 7
! i I Imalatgi - 3M
10314-52A0-008
| i 10114-3000VE
Kablo VI [ y... | SHD |Sase
Konnektor
MS3108520-29S

3-11 | LS Mecapic




LS vecapior 3. Baglanti Metodu

3.7.3 APCS-E 1 'ES1 Kablosu

Servo Motor Servo Siricu
1 g MA | 3
6 IMA 4
2 SL 5
7 /SL 6
8 BAT+
Enkoder 3 BAT_
Kablo
2 oV 14 Konnektor(CN2)
4 GND | 7
Imalatci - 3M
10314-52A0-008
10114-3000VE
Konnektor 5 4 PO— SHD |Sase
Tyco Connector

—

LS ecovion |3-12




4. Parametreler

4 Parametreler

4.1

4.1.1

Operator Panelinin Kullanimi

Her Parcanin Adi ve Fonksiyonu

Ekran 5-Dijit FND veri.

Dijit5 Dijit4 Dijit3 Dijit2 Dijit1

). HEBEE

A 4

[MODE]: Ekran modunu degistirmek.
[/LEFT]: Baska bir haneye kaydirma.
[UP]: Gérintllenen verileri artirmak.

[DOWN]: Gériintiilenen verileri azaltmak.

[SET]: Géruntiilenen verileri onaylamak.

[/RIGHT]: Baska bir haneye kaydirma.

Ondalik gorintiler.

o

Soacan

Ornek.) 123.4

16 bit olmasi durumunda, eksi (-) sembol gérindr.
32 bit olmasi durumunda, nokta (.) gériindr.

- T L omek) -
| 5 | Ornek.) -123.4

N Wi




LS Mecapion 4. Parametreler

4.1.2 Durum Ozeti Ekrani

(1) Hiz Modu Durum Ozeti Ekrani

@ Ornek hiz kontrol modu Servo OFF durumu

(I Ly

Ryl Ay x ]

DIJIT 3-1: Servonun mevcut durumunu gésterir.

e bb -Servo OFF
e run - Servo ON
e Pot -CCW Limit
e not -CW Limit

v

DIJIT 4_Ug gizgi: ZSPD

DIJIT 4_Iki gizgi: INSPD veya INPOS
DIJIT 4_Tek gizgi: Komut (Hiz veya tork)
DIJIT 4 _NOKTA: Hazir

v

DIJIT 5: Mevcut kontrol modunu gésterir.

« P - Pozisyon kontrol
¢ S - Hizkontrol
e T -Tork kontrol

DIGIT 5_NOKTA: Servo ON

@ Ornek hiz kontrol modu servo ON durumu

//-'. /-/\. ’ []m “o ’ﬁ\'g

stl\llecapion I4-2




4. Parametreler

4.1.3 Parametre Kullanimi

(1) Parametre Gecgisleri

Hiz kontrol modundan pozisyon kontrol moduna gegis érnegdi ([P0-03]: 00001 -> 00002)

| st2s || Po27 po »| Pa13 |—>| cnis |
» ’ p1-25  P2-22  P3-20 - J
s 1ty 0ty
| stzs | | Po2s | | Pa12 | | cni4 |
f+ 13 i
| st2a | | Po2s | | P41 | | cnis |
. 4 ki kR Y asacl
o - S ]
YUKARI i I i } i B %
JURNE PR / S
st02 | | Po0z | Pa-02 | | cn02 |
t 1 v T3
| stoL | | poor | PaoL | | cnor |
R 1 TU
> Ci‘;;zT;,Z:(“m“H St-00 |—>| PO-00 El—'o—o———P?'QQ——E%OQ—f Pa-00 |4 cnoo |-
; — S MODE N BN r
]

® EgJer alarm cgalisma basindayken gitmezse, calisma durumu hiz kontrol modu [S=bb]
gOriuntilenir.

® Dizenlenebilir parametreler [P0-00dan [Cn-18]'e kadardir. Parametre numarasi
goruldiginde [SET] tusuna basilir. Daha sonra parametre verileri gorintilenip
diizenlenebilir.

® Parametre degistirilecedi zaman, en sagdaki hane 0,5 sn. araliklarla yanip séner. O zaman
dizenleme yapilabilir.




LS

4. Parametreler

4.1.6 Harici Giris Sinyalleri ve Lojik Tanimlan

Sinyal Adi » Her CN1 Pin Varsayilan Dagilim Numaralari T Giris
C_;|r|§l zaman lamia Sinyal Varsay.
FEEITENE Sinyali tammh | 4ol 15| 19| 20| 46| 17| 21| 22| 23| 47| mis Tanimi ayar
Dagilimi
Servo ON
(P2-00) Set ijt 1 | SVON F A 9 8| 7 6 5/ 4| 3 2 1l o
[Pg_%‘g]‘f o Bi2 | sPot F | A ol 8| 7| 6| 5| 4| 3] 2| 1| o
[P2-00] | 0x4321
Coklu — Hiz 2
[P2-00]. Set Dijit3 | SFP? F A o| 8| 7| 6| 5| a| 3] 2| 1 0
[Pg_%‘g]‘f Set i 4 SPD3 F | A o| 8| 7| 6| s| 4] 3 2| 1 0
Alarm reset
(P2.01]. SetDijit1 | ALMRST F A 9 8| 7 6 51 4| 3 2 1 0
Dénus yoénu
segimi DIR F A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[P2-01]. Set Dijit 2
lleri yén [P2-01] 0x8765
engelleme CCWLIM F A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[P2-01]. Set Dijit 3
Geri yon
engelleme CWLIM F A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
[P2-01]. Set Dijit 4
ppaidudura | v F | A ol 8| 7| 6| 5| 4| 3| 2| 1 0
[PZ_OD;{_%‘LTSU“ ) STOP F A 9| s 7 6 5 4 3 2 1 0
Elektronik disli [P2-02] 0x00A9
orani 1 EGEAR1 F A 9| s 7 6 5| 4| 3 2 1 0
[P2-02]. Set Diiit 3
Elektronik disli
orani 2 EGEAR2 F A 9| s 7 6 5| 4| 3 2 1 0
[P2-02]. Set Dijit 4
[Pg-gg]r.“g);tagjlift N PCON F | a 9| s 7| 6| 5| 4| 3| 2| 1 0
Kazang segimi 2
(P2-03]. Set Dijit 2 GAIN2 F A 9ol s 7 6 5| 4| 3 2 1 0
: [P2-03] 0x0000
[F',";B%fas'zf‘g’i}}tea P_CLR F A 9| s 7 6 5 4 3 2 1 0
[PZ_JSS]TKSJ;T;;”“ 4 T_LMT F A 9| 8 71 6| 5| 4| 3| 2| 1 0
Calisma modunu
degistirme MODE F A ol s 7 6 5| 4| 3 2 1 0
[P2-04]. Set Diiit 1
Mutlak enkoder
veri isteme ABS_RQ F A ol s 7 6 5| 4| 3 2 1 0
[P2-04]. Set Dijit 2 [P2-04] 0x0000
[Pz_g"{]'_r ggiggijit 3 | zcLAamP F A 9| s 7| 6 5| 4| 3 2| 1 0
Mutlak enkoder
veri Reset ABST—RS F Alo |8 | 7|6 ]| 5] a|3]|2]1 0
[P2-04]. Set Dijit 4

NOT 1) Varsayilan deger “0” iken CN1 konnektdr pini tanimlanmamistir.
NOT 2) Mutlak enkoder verileri sifirlamak igin ABS_RST sinyalini 500ms veya daha uzun siire "yuksek" seviye tutunuz.
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(3) Giris sinyalleri lojik tanimlama

L7 surlcu DI1 — DIA arasi 10 donanimsal kontak igin [P2-08] ve [P2-09] parametreleri ile
giris sinyaller lojik tanimlamaya izin verir.

Fabrika ayarinda giris sinyal lojigi asagidaki gibidir:

Giris sinyali lojik tanimlama

SV_ON

, Girig sinyali lojik tanimlama numarasi
SPD1 |
SPD2 \ DIl (comtact A Contact B)
SPD3 DI2 (Comtact Af Contact B)
A-RST DI3 (Comtact AfContact B)
DIR DI4 (Comtact Af Contact B)
CewLMT DIS (comtact AfContact B
EME%V(::::\T( | DI6 (comtact A7 Contact BY
DI7 (contact& 7 Comtact BY
STOP DI8 (contacta # Comtact B)
EGEART DI9 (Contact s 7 Comtact B)
EGEAR2 DIA (Comtact Af Contact B
PCON
GAIN2
P_.CLR
TLMT
MODE
ABS_REQUEST
ZCLAMP
Sinyal Adi Giris CN1 Pin Varsayilan Dagilim Numaralari Giris
sinyalil sinyal Varsay.
Parametre y Kontak B Y
48 18| 19 20 46 17 21 22 23 47 logik ayar
Dagilimi ayari
Servo ON
[P2-08].Set Dijit1 | SYON 1 0
Hiz segimi 1
[P2-08]. Set Dijit2 | 7Pt 1 0
Hiz segimi 2 SPD2 1 0 [P2-08] 0x11111
[P2-08]. Set Dijit 3
Hiz segimi 3
[P2-08]. Set Dijit4 | SPD3 4 0
Alarm silme
[P2-08]. Set Dijits | A-MRST i 0
Dénis yonini
segme DIR 1 0
[P2-09]. Set Dijit 1
lleri déniisti
yasaklama CCWLIM 0
[P2-09]. Set Dijit 2
Geri donusi [P2-09] 0x10001
yasaklama CWLIM 0
[P2-09]. Set Dijit 3
Acil stop
[P2-09]. Set Dijit 4 EMG v
Durdurma
[P2-09]. Set Dijits | STOP i 0

NOT 1) Giris sinyal lojik tanimlamak amaciyla, kontak A 1 ve kontak B 0’dir.
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4. Parametreler

4.1.8 Harici Cikis Sinyali ve Lojik Tanimlama

Asagdida cikis sinyal dagilimi ve dagilim durumu kontrol etme yéntemi agiklanmistir.

(1) Cikis Sinyal Dagilhimi
) Cikis sinyal tanimlama: [P2-05], [P2-06], [P2-07]
Cikis sinyali lojik tanimlama: [P2-10]

Varsayilan ¢ikis sinyal tanimlamalari asagidaki gibidir:

Cikis sinyali
i
ALM N
T i Cikis dagilim numarasi
RDY |
ZSPD \ DO1 (CN1 #38/39pin)
lNgg'g ~ DO2 (CN1 #40/41pin)
\\ DO3 (CN1 #43pin)
TLMT — DO4 (CN1 #44pin)
VLMT "~ DOS (CN1 #45pin)
INSFPD
WARN
Sinyal Adi Her CN1 Pin Varsayilan Dagilim Numaralari TR
Cikis zaman [ Dabhili Varsayilan
Parametre Dagilimi sinyali —Tammli} 45 | 4g | 43 | 4041 | 3839 | mig | Farametre | Deger
Alarm
[P2-05].Set Dijit 1 ALARM F 5 4 3 2 1 0
Calisma igin hazir
[P2-05]. Set it 2 READY F 5 4 3 2 1 0
[P2-05] 0x4321
Sifir hiza ulasti
[P2-05]. Set Dijit 3 ZSPD F 5 4 3 2 1 0
Fren sinyali
[P2-05]. Set it 4 BRAKE F 5 4 3 2 1 0
Pozisyona ulagilti
[P2-06]. Set Dijit 1 INPOS F 5 4 3 2 1 0
Tork limitine ulasti
[P2-06]. Set Dijit 2 TLMT F 5 4 3 2 1 0
[P2-06] 0x0005
Hiz limitine ulasti VLMT F 5 4 3 5 1 0
[P2-06]. Set Dijit 3
Hiza ulagt INSPD F 5 4 3 2 1 0
[P2-06]. Set Dijit 4
Uyar
[P2-07]. Set Dijit 1 WARN F 5 4 3 2 1 0 [P2-07] 0x0000
NOT 1) Varsayilan deger “0”iken CN1 konnektér pini tanimlanmamigtir
LS vecapion |4—6




4. Parametreler

4.2

4.2.1

Parametre Aciklamalan

Parametre Sistemi

Toplam sekiz parametre grubu vardir. Her bir grup asagidaki tabloda agiklanmistir:

Baska

Parametre Parametre
Paraénetreye Numarasi Baslangi¢ Ekrani Grup adi Ayrintilar
e¢
Ornek) Hiz Modunda .
) = Durum Ozet Servonun durum
'.' - :-' ,‘-' Ekrani Ozetini goruntuler.
00.- St oo onn Servonun calisma
St-00- 5t-26 L [N Durum durumunu gériintiler.
R — P — Sistem
P0-00- PO-27 :-’ :" - ": "" Sistem yapilandirma
= == o bilgilerini kaydeder.
00 P1. o o« _nrnr Kontrol ile ilgili
P1-00- P1-29 J [} Lo Kontrol parametreleri kaydeder.
MODE Tusu
R — - Analog ve dijital girig-
P2-00- P2-22 :-’ ,-’ - "" "" Girig/Cikis cikis ile ilgili
= sl parametreleri kaydeder.
_00. P2. o Ja_nnr Hiz Hiz parametrelerini
P3-00-P3-20 | g 9y R Calisma kaydeder.
A PA e _nrinre Pozisyon Pozisyon pals ¢alisma
P4-00- P4-14 [} [} R | Calisma parametreleri kaydeder.
A0 - _nrnr Caligma ayarlarini
Cn-00- Cn-18 Lt R Komut gerceklestirir.

Asagidakiler parametre uygulama modu ile ilgili kisaltmalari agiklar.

® P: Pozisyon kontrol modunda kullan.

® S: Hiz kontrol modunda kullan.

® T: Tork kontrol modunda kullan.

Sonraki ekran moduna gegmek icin [MODE] tusuna basiniz.
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4. Parametreler

4.2.2 Cahsma Durum Ekran Parametresi

Detayh bilgi icin, "4.3 Calisma Durum Ekrani"na bakiniz.
“**» Servo ON iken ve gug resetlemeden parametre degisikligi mimkin degildir.

“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametreler Birim ilk Deger
Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
Mevcut galisma durumu - - Mevcut calisma durumunu gortntiler.
DIGIT 5: Calisma modu
St-00 DIGIT 4: ZSPD, INPOS/INSPD, Command, READY
Calisma durumu 0 0 DIGIT 3-1; Run Status
(Detaylar: "4.1.2 Durum Ozet Ekrani"na bakiniz.)
sto1 Mevcut galisma hizi [RPM] 0 Mevcut ¢alisma hizini gorintiler.
t-
Mevcut hiz -10000 10000 (Detaylar: “4.3.2 Hiz Ekrani’na bakiniz.)
st Mevcut komut hizi [RPM] 0 Mevcut komut hizini gérantuler.
t-

Komut hizi -10000 10000 (Detaylar: “4.3.2 Hiz Ekrani’na bakiniz.)

Takip pozisyon palsi [pals] 0 Takip edilen pozisyon komut plaslerinin toplamini
gorintiler.

4.1.3 Servo On komutundan sonra motorun
dénmesi sonucu olusan geri besleme
palslerinin toplamini gosterir.

St-03 N N . o -

Geri besleme palsi -2730 2130 4.1.4 Eger deger minimum degerden kiguk veya
maksimum degerden blylk ise, minimum veya
maksimum olarak géruntilenir.

(Detaylar: “4.3.3 Pozisyon Ekrani’na bakiniz.)
Pozisyon komut palsi [pals] 0 Pozisyon komut palslerinin toplam sayisini
goruntdler.
St-04 4.1.4  Servo On komutundan sonra siriicliye gelen

Komut palsi -2A30 2A30 pozisyon komutu palslerinin toplamini géruntuler.

(Detaylar: “4.3.3 Pozisyon Ekrani”’na bakiniz.)

Kalan pozisyon palsi [pals] 0 Servonun ¢aligmak zorunda oldugu kalan pozisyon
palslerini goérunttler.

= Bu komut palsi ve takip palsi arasindaki farktir ve
servonun c¢alismak zorunda oldugu kalan palsler

St-05 olarak goéruntulenir.

Pals hatas -2"30 2730 = Goérintiilenen kalan pozisyon palsleri, servo Off
olduktan sonra tekrar On konuma gegctiginde
sifirlanir

(Detaylar: “4.3.3 Pozisyon Ekrani’na bakiniz.)

106 Girig pals frekansi [Kpps] 0.0 Girig pals frekansini goruntuler.
t-
Girig pals frekansi -1000.0 1000.0
Mevcut ¢alisma torku [%] 0.0 Nominal yuk faktérine karsi mevcut yUk faktérunu
St-07 gorurlltuler:_ - .
Mevcut tork -300.0 300.0 Nominal yikin ytzdesi olarak servo motor
¢ikisindaki mevcut yiki goérintiler.
Mevcut tork komutu [%] 0.0 Nominal yik faktoériine kargi komut yik faktérini
gorintiler.
St-08 = Nominal yukiin yiuzdesi olarak servo motor
Tork komutu -300.0 300.0 cikisindaki mevcut yiki goruntiler.
(Detaylar: “4.3.4 Tork ve Yuk Ekrani”’na bakiniz.)

v
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4. Parametreler

Parametre Birim ilk Deger
Aciklama
Kod Adi En diisiik | En yiiksek
Mevcut yik (%] 00 Mevcut yikin nominal dedere gore
orani R ' oranini gorintdler.
St-09
Meveut yik -300.0 300.0 (Detaylar:"4.3.4 Tork ve Yik Ekrani’na bakiniz)
Maksimum (%] 0.0 Maksimum yikin nominal degere gére oranini
yuk faktorl ' gorintuler.
St-10 L] Yizde olarak 'Servo ON'dan itibaren nominal
) yuke gore maksimum yUkin oranini goruntdler.
Maksimum ylk -300.0 300.0
(Detaylar:"4.3.4 Tork ve Yik Ekrani’na bakiniz)
Tork limit [%] - Tork limit degerini gorintiler.
= Yiizde olarak nominal yliike gore servo motorun
St-11 cikis verebilecedi maksimum yuki gorintiler.
Tork limit -300.0 300.0
(T_LMT kontagi ON: Analog tork girisi.T_LMT
kontagi OFF: [P1-13] ve [P1-14] degerleri)
DC bara gerilimi V] 0.0 Mevcut DC bara gerilimini gortntiler.
L] 220 V'luk standart stiriicii DC bara gerilimi
yaklasik 300 V'tur.
= 220 V'luk standart surdculer igin izin verilen
maksimum DC bara gerilimi 405 V'tur.
St-12 = Cok yiiksek veya gok disik rejeneratif direng
DC bara gerilimi 0.0 500.0 olustugunda DC bara gerilimi esigi asilir. Bunun
sonucunda asiri gerilim alarmi [AL-41] olusur.
= Rejeneratif bélimdeki normal DC bara gerilimi
385 V veya altindadir.
(Detaylar:"4.3.4 Tork ve Yk Ekrani’na bakiniz)
Rejeneratif agir1 yik [%] 0.0 Rejeneratif agiri yik oranini gorintiler.
St-13
Rejenerasyon asiri yuk 0.0 20.0
Giris kontak durumu - - Servo giris kontak durumunu gérintiler.
St-14 s . .
Girig durumu . . (Detaylar:"4.1.6 Harici Giris Kontak Sinyali Ekrani’na
bakiniz)
Cikis kontak durumu - - Servo ¢ikis kontaklarinin durumunu gérintiler.
St-15 s . .
Cikis durumu - - (Detaylar:"4.1.6 Harici Giris Kontak Sinyali Ekrani’na
bakiniz)
Tek-turlu veri [pals] 0 Pals olarak enkoderin tek-turlu verisini gérintiler.
St-16
Tek-turlu veri 0 2”30
Tek-turlu veri [l 0.0 Derece olarak enkoderin tek-turlu verisini gérintler.
(Derece) '
St-17 o]
Tek-turlu veri
(Derece) 0.0 360.0
Gok-turlu veri [tur] 0 Enkoderin gok-turlu verisini gorintiler.
St-18
Gok-turlu veri -32768 32767
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Parametre Birim ilk Deger
= - Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
St19 ic Sicaklik [C] 0 Dahili sicaklik sensérinin degerini géruntiler.
Ortam Sicakhgi -40 200
S1.20 Nominal motor hizi [RPM] 0 Motorun nominal hizini gériintuler.
Nominal Devir 0 10000
Sto1 Maksimum motor hizi [RPM] 0 Motorun maksimum hizini géruntiler.
Maksimum RPM 0 10000
St22 Nominal motor akimi [A] 0.00 Motorun nominal akimini goriintuler.
Nominal akim 0.00 655.35
U faz dengeleme akimi [mA] 0 U faz dengeleme akimini goriintuler.
St-23
U faz dengeleme 200 200
akimi
V faz dengeleme akimi [mA] 0 V faz dengeleme akimini goriintiler.
St-24
V faz dengeleme 200 200
akimi
Program strimi - - Mevcut programin strimani goruntler.
St-25 -
Yazilim strimi - - Detaylar:"4.3.7 Yazilim Sirim Ekrani’na bakiniz)
St-26 FPGA sirimu i i Mevcut FPGA siirimiinii goriintiiler.
FPGA slrimi - -
Analog tork o 0
St-27 komutu % Mevcut analog tork komutunun degerini
goruntuler.
Analog Tork Komutu -3000 3000
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4.2.3 Sistem Ayar Parametreleri

Detayl bilgi igin,”4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na bakiniz.
“x*” Servo ON iken ve gli¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkin degildir.

“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametre Birim ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum Maksimum
Motor ID 999 = Motor kimligi (ID) giriniz.
= Motor veri okuma girisimi basarisiz olursa,
**P0-00 ilk deger 999 olarak ayarlanir.
Motor ID 0 999 (Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)
Enkoder tipi 0
+  0: Quadrature tip enkoder
+*P0O-01 N ¢+ 1: Tek-turlu serl.enkoder
Enkoder tipi 0 5 e 3: Cok-turlu seri enkoder
(Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)
Enkoder palsi [ppr] 3000 = Seri tip enkoder: Enkoderin tur basina bit
sayIsi giriniz.
+P0-02 = Quadrature tip enkoder: Enkoder pals sayisi
Enkoder ¢ozunirligi 1 30000 giriniz.
(Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz.
Calisma modu 1 Calisma modu giriniz.
secin (0: Tork galisma. 1: Hiz calisma.
2: Pozisyon galisma. 3: Hiz/Pozisyon galisma.
*P0-03 4: Tork/Hiz galisma. 5: Tork/Pozisyon galigma.)
Calisma modu 0 5
(Detaylar:"4.4.1 Sistem Caligma Parametre Ayarlari’na
bakiniz)
RS422 RS-422 haberlesme igin haberlesme hizi giriniz.
haberlesme [bps] 0
hizi " 0:9600 [bps]
**P0-04 RS422 haberlesme = 1:19200 [bps]
= 2:38400 [bps]
hizi 0 3
= 3:57600 [bps]
(Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na bakiniz)
Sistem 1D 0 Haberlesme igin sirtcu ID giriniz.
= Servo ile haberlegsme icin USB haberlesme,
RS422 haberlesme ve BUS haberlesme
kullaniyorsa, servoya bir ID verilebilir.
**P0-05
Sistem ID 0 99
= Servoya farkli bir ID verilebilir ve servo ile
haberlesmede kullanilir.
(Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na bakiniz)
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Parametre Birim ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
Ana glg giris modu - 0b00000 Ana gl girisi giriniz.
DIGIT 1-> 0O: Tek faz gl¢
1: 3faz gi¢
P0-06 . A\ Uyan: Tek faz gug kullanildiginda motor
Gilg kaylp modu 0b00000 Obl11111 cikis giicii disebilir.
DIGIT2 -> 0: Faz kaybi halinde hata
1: Faz kaybi halinde uyari
P0-07 RST kontrol zamani [ms] 20 Ana gug faz kaybi kontrol suresi giriniz.
RST kontrol zamani 0 5000
Baslangi¢ parametresi 0 Baslangigta gorintulenen ¢alisma durum [Sf]
P0-08 secimi ) parametresi igin sayisini giriniz.
] (Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
Baslangig parametresi 0 26 bakiniz)
Rejeneratif asir yik Rejeneraif direng asir yuku kontrol etmek
L [%] 100 o, 9 Eaa
*P0-09 deger kaybi |(;|n“deger kaybi flalftoru giriniz.
- 3 Deger kaybi faktoru %100 veya altinda
Rejenerasyon deger kaybi 1 200 ayarlanirsa asiri yiik alarmi hizli olusur.
Rejeneratif direng [Q] 0 Rejeneratif frenleme direnci igin direng
degeri degeri giriniz.0 ayarlanirsa, slrtcinin
**P0-10 - varsayilan direng degeri kullanilir.
Rejenerasyon
. . 0 1000
fren direnci
Rejeneratif direng W] 0 Rejeneratif direng igin kapasite degeri giriniz.
" kapasitesi 0 ayarlanirsa, sirtcinin varsayilan
PO-11 , direng kapasite degeri kullanilir.
Rejenerasyon fren 0 30000
kapasitesi
Asiri yik kontroli . 00 Sirekli asiri yik kontroliine baglanacak giig
“pQ-12 temel glic orani [%] 1 oranini gdsterir.100 ve altinda ayarlanirsa,
asiri yik kontrolu erken baslar ve asir yik
A$|r| yUk kontrol temeli 10 100 alarmi erken tetiklenir.
Surekli asirt yik [%] 50 Sirekli asiri yik uyari sinyalinin tetiklenme
PO-13 uyari seviyesi seviyesini gosterir.Ylizde olarak alarm
._ . tetikleme glg¢ faktorii degerine ulasildiginda,
Asir yUk uyari seviyesi 10 100 uyari sinyali olusur.
Enkoder cikis dlcegi pals 12000 Bir tur basina enkoder ¢ikis pals degeri
giriniz.
*P0-14 Tur basina enkoder . .
cikigi 221 2r21 (Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)
PWM OFF gecikmesi [ms] 10 Servo OFF olduktan sonra PWM sinyali OFF
*P0-15 konumana ge¢cme sure degerini giriniz.
PWM OFF gecikmesi 0 1000 (Detaylar:"4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na

bakiniz)

v
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4. Parametreler

Parametre

Birim

ilk Deger

Kod

Ad

Minimum

Maksimum

Aciklama

*P0-16

DB kontrol modu

0x0

DB(Dinamik Frenleme)

kontrol modu

0x0

0x3

DB kontrol modu giriliniz
= 0: DB durduktan sonra tut
= 1: DB durduktan sonra birak
* 2: Serbest durustan sonra birak
= 3: DB durduktan sonra tut

(Ayrintilar:“4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)

*P0O-17

Fonksiyon ayar biti

0b00000

Fonksiyon segim biti

0b00000

0b11111

Dijit basina suricu fonsiyonu giriniz.
DIJIT 1 -> Servo déniis yénii ayarlanir.

. 0: ileri yén (CCW), Geri yén (CW)
. 1: ileri yén (CW), Geri yén (CCW)
DIGIT 2 -> Hiz galisma modunda analog hiz

komut degeri 0 iken servo motoru kavramaya
ayarlanir.

¢ 0: Kullanma
 1: Kullan

DIGIT 3 ->Enkoder pals cikisi igin open collector
kontaklari ayarlanir.

¢ 0: Kullanma

e 1: Kullan(ALOO-> A faz, ALO1->B
faz, ALO2-> Z faz)

DIGIT 4 -> Monitor ¢ikis gerilim araligi ayarlanir.

e 0:-10v~+10V 1:0~10V
DIGIT 5 -> Haberlesmede EEPROM kayit
fonksiyonu ayarlanir.
. 0: Haberlesme ile yazarken parametre
verisi kaydetmeyi etkinlegtir.
. 1: Haberlesme ile yazarken parametre
verisi kaydetmeyi etkinlestirme.
(Ayrintilar:“4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)

P0O-18

DAC ¢ikis modu

0x3210

DAC modu (F)

0x0000

OXFFFF

1-2 analog ¢ikis kanallari i¢in ¢ikis modu giriniz.
. Cikiglar sagdan itibaren hex segilir.
= MONIT1 ve MONIT2 cikislarinin segimi.

: Hiz geri besleme [RPM]

: Hiz komutu [RPM]

: Tork geri besleme [%)]

: Tork komutu [%0]

: Pozisyon komut frekansi [0.1 Kpps]

.
A W DN~ O

5 : Takip hatsi [pals]

6 : DC bara gerilimi [V]

D: Hiz komutu(Kullanici) [RPM]

: Tork komutu (Kullanict) [%]
(Ayrintilar:“4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)

m




4. Parametreler

Parametre Birim ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
1-2 analog ¢ikis kanallari icin dengeleme
DAC cikis dengeleme 1 . giriniz.
Unit/V 0
bots (MONIT1) [Unit/V] . Hiz: [RPM]
DAC cikis dengeleme 1 * Tork: [%]
(MONIT1) -1000 1000 + Pozisyon komut frekansi: [0.1 Kpps]
DAC Q'(k,\'fodljlnng‘?'eme 2 | wniv) 0 « Pozisyon: [pals]
PO-20 ™ aC dengeleme 2 (F L o
engeleme 2 (F) 1000 1000 Dengeleme
(MONIT2) (Detaylar:“4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
bakiniz)
Ayrilmi
P0O-21 yrms
Ayrilmi
P0-22 yrms
DAC cikis 6lgegi 1 [Birim/V] 500 1-2 Analog cikis kanallari igin 6lgek giriniz.
00.23 (MONIT1) .
DAC élgegi 1 (F) (")I(;ek Birim/V olarak girilir.
MONITL 1 10000 Ornek) Kanal 1 Skala 100 [RPM]: Cikis 100
( ) [RPM] iken 1 V.
DAC cikis 6lgegi 2 [Birim/V] 500
P0-24 (MONIT2) (Detaylar:“4.4.1 Sistem Parametre Ayarlari’na
DAC dlgegi 2 (F) ) 10000 bakiniz)
(MONIT2)
Ayrilmi
P0-25 yrms
Ayrilmi
P0-26 s
U faz dengeleme akim [MA] 0
P0-27 degeri U faz dengeleme akim degeri kaydedilir.
U dengeleme akimi -9999 9999
V faz dengeleme akim [MA] 0
PO-28 degeri V faz dengeleme akim degeri kaydedilir.
V dengeleme akimi -9999 9999
Ayrilmi
P0-29 yrms

v
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4.2.4 Kontrol Ayar Parametreleri

Ayrintili bilgi igin, "4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari"na bakiniz.

“x*” Servo ON iken ve gl¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkun degildir.
“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

zaman sabiti

Parametre Birim ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum Maksimum
Atalet orani [%] 100 Yk igin atalet orani giriniz.
= Motor yiksiiz oldugunda atalet orani yiizde
100 olarak kabul edilir. Yikine kargi atalet
orani ayari servo ¢alismasi igin 6nemli bir
kontrol parametresi oldugu igin, atalet orani
motor 6zellikleri tablosundan Makine sistemi ve
P1-00 Atalet orani 0 20000 rotor atglet tarafindan yik ataleti hesaplanarak
belirlenir.
= Servonun iyi galigmasi i¢cin dogru bir atalet
orani ayarlamak gerekir.
(Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
bakiniz.)
Pozisyon oransal kazang [Hz] 50 Pozisyon kontrol i¢in oransal kazan¢ 1 degeri giriniz.
P1-01 1 (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Pozisyon P kazang 1 0 500 bakiniz.)
Pozisyon oransal kazang [Hz] 70 Pozisyon kontrol igin oransal kazang 2 degeri giriniz.
P1-02 (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Pozisyon P kazang 2 0 500 bakiniz.)
Pozisyon komutu filtre [ms] 0 Dahili pozisyon komutu igin filtre zaman sabiti
P1.03 zaman sabiti degeri giriniz.
Pozisyon komutu filtre (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
" 0s 1000
zaman sabiti bakiniz.)
Poz. ileri-besleme kazanci [%] 0 Pozisyon ileri-besleme kazang orani giriniz.
P1-04 o (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Poz. ileri-besleme kazanci 0 100 bakiniz.)
Pozisyon-ileri besleme [ms] 0 Pozisyon ileri-besleme kontrol filtre zaman sabiti
filtre zaman sabiti degeri giriniz.
P1-05 - o (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Pozisyon-ileri besleme 0 1000 bakiniz.)
filtre zaman sabiti Iniz.
Hiz oransal kazang 1 [rad/s] 400 Hiz kontrol i¢in oransal kazang 1 degeri giriniz.
P1-06 ] (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Hiz P gain 1 0 5000 bakiniz.)
Hiz oransal kazang 2 [rad/s] 700 Hiz kontrol i¢in oransal kazang 2 degeri giriniz.
P1-07 ] (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Hiz P gain 2 0 5000 bakiniz.)
Hiz inretgral zaman [ms] 50 Hiz kontrol i¢in integral zaman sabiti 1 degeri giriniz
P1-08 sabiti 1 (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Hiz zaman sabiti 1 1 1000 bakiniz.)
Hiz |nretg_re_1| zaman [ms] 15 o - o
P1-09 sabiti 2 Hiz kontrol i¢in integral zaman sabiti 2 degeri giriniz
Hiz zaman sabiti 2 1 1000
Hiz komutu filtre [ms] 10 Hiz komut degeri icin filtre zaman sabiti degeri
zaman sabiti giriniz.
P1-10 .
Hiz komutu filtre 0 1000
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4. Parametreler

Parametre Birim ilk Deger
Aciklama
Kod Ad Minimum Maksimum
Hiz geri besleme filtre 0.1[ms] 05 Hiz arama degerleri igin filtre zaman sabiti degeri giriniz]
P11 zaman sabiti ' ' (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Hiz geri beslemg_ filtre 0 100 bakiniz.)
zaman sabiti
Tork komutu filtre 0 Tork komut degerleri igin filtre zaman sabiti degeri
bit [ms] 1 -
P1-12 zaman sa giriniz.
Tork komutu filtre (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayari’na bakiniz.)
zaman sabiti
ileri yon tork (%] 300 lleri yén tork limit degeri giriniz.
P1-13 limiti (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
ileri yon tork limiti 0 300 bakiniz.)
Geri yon tork limiti [%] 300 Geri yon tork limit degeri giriniz.
Pl-14 Geri yon tork limiti 0 300 (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na bkz.)
Kazang transfer modu - 0x00 Kazang transfer modu giriniz. [0xOF (DIJIT 1)]
= 0: Kazang 1 kullan.
= 1: Sifir hiz otomatik kazang transfer.
-Sifir hiz durumunda, kazang 1'den kazang 2'ye
gegilir.
-Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1'e gegilir.
= 2: Pozisyonda otomatik kazang transfer.
-Pozisyonda durumunda, kazang 1'den kazang
2'ye gegilir.
-Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1'e gegilir.
= 3: Manuel kazang transfer.
-Kazang 2 kontagi agik iken, kazang 1'den
kazang 2'ye gegilir.
-Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1'e gegilir.
P1-15
Degisme modu 0x00 0x43
P ve PI kontrol transfer modlarini giriniz .
[OXFO(DIJIT 2)]
= 0: Sadece PI kontrol.
= 1: E§er tork komutu ayarlanan torktan [P1-24] buyuk
ise P kontrol.
=  2: Eder hiz komutu ayarlanan hizdan [P1-25] blyuk
ise P kontrol.
= 3: Eger mevcut hizlanma ayarlanan hizlanma
zamanindan [P1-26] blyik ise P kontrol.
= 4: Eger mevcut pozisyon hatasi ayarlanan pozisyon
hatasindan [P1-27] buyik ise P kontrol.
= 5: Eger PCON kontagi acik ise P kontrol.
(Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na bkz.)
(Detaylar: “4.4.4 Giris/Cikis Kontak Parametre
Ayari’na bakiniz.)
Kazang transfer zamani [ms] 1 Caligma sirasinda kazang transfer zamanini
P1-16 giriniz. Kazang 1’den kazang 2'ye veya kazang 2’den
.. kazang 1’e gegerken, degisim ayarlanan
Kazang degisme zamani 1 100 zamana gére gerceklesir.
Rezonans engelleme ) 0 Notch filtre kullanilip kullaniimayacagini seginiz.
P1-17 iglemi 0: Kullanma. 1:Kullan
(Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na
Notch filtre kullanim 0 1 bakiniz.)
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Parametre Birim ilk Degr
Aciklama
Kod Adi Minimum Maksimum
Rezonans engelleme
P1.18 frekaneg [Hz] 300 Rezonans engelleme icin frekansi giriniz.
(Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari”’na bkz.)
Notch frekansi 0 1000
Rezonans engelleme [Hz] 100 " e
P1-19 araligi Rezonans engelleme igin frekans aralik degeri giriniz.
. (Detaylar: “4.4.2 Kontrol Parametre Ayarlari’na bkz.)
Notch bant genisligi 0 1000
100
Otomatik kazanc ayar hizi 8
P1-20 [RPM] Otomatik kazang ayar galismasi igin hiz degeri giriniz.
Otomatik kazanc ayar hizi 1 10
Otomatik kazang ayar
mesafesi - 3 Otomatik kazang ayar ¢aligmasi igin ileri-geri mesafe
P1-21 Otomatik kazang ayar degeri giriniz.
mesafesi 1 5
Tork kontrol hiz ) 0 Tork kontrol sirasinda hiz limit modu giriniz.
sinirlama modu 0: [P1-23]ile sinirla. 1: Maksimum motor hizi
P1-22 :
Hiz limit anahtari 0 3 2 f;nla;):i’] iz korrllutuh c t dan kiiciik of
: [P1-23] ve analog hiz komutu arasindan kiglik olan
(tork kontrol) deger ile sinirlar.
Hiz limiti [RPM] 2000
Tork kontrol sirasinda hiz limit modu [P1-22] 0 iken hiz
P1-23
Hiz limit degeri limiti deg@eri giriniz.
0 10000
(tork kontrol)
i 0,
P kontrol gegis torku % 200 P ve PI kontrol transfer modu [P1-15] ayarlanirken,
P1-24 P .
Tork anahtar degeri 0 300 [0x10 (DIJIT 2)] P kontrol gegis tork degeri giriniz.
(P kontrol gegis)
P kontrol gegis hizi rom 50 P ve PI kontrol transfer modu [P1-15] ayarlanirken,
P1-25 - .
Hiz anahtar degeri 0 6000 [0x20 (DIJIT 2)] P kontol gegis hiz degeri giriniz.
(P kontrol gegis)
P kontrol gegis
hizlanmasi rpm/s 1000 P ve Pl kontrol transfer modu [P1-15] ayarlanirken,
P1-26 [0x30 (DUJIT 2)] P kontrol gegis hizlanma degeri
Hizlanma anahtar degeri ginniz.
) 0 5000
(P kontrol gegis)
P kontrol gegis
pozisyon hatas! pals 2000 P ve PI kontrol transfer modu [P1-15] ayarlanirken,
P1-27 i ; ;
Pozisyon hata anahtar degeri [O_>§4_O (DUIT 2)] P kontrol gegis pozisyon hatasi
0 10000 giriniz.

(P kontrol gegis)
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4.2.5 Giris/Cikis Ayar Parametreleri

Detayl bilgi igin,”4.4.5 Analog Giris/Cikis Parametre Ayarlar” ve “4.4.4 Girig/Cikis Kontak Parametre Ayarlari’na
bakiniz.

“x*” Servo ON iken ve gli¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkin degildir.
“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametre Birim ilk deger
Aciklama
Kod Adi Minimum Maksimum
P2.00 Giris sinyali tanimi 1 - 0x4321 CN1 konnektoriinde her bir dijital giris igin bir pin
Girig portu tanimlama 1 0 OXFFFF tanimiayiniz.
— - ] Baslanglg giris sinyali durum dagilimi.
P01 Giris sinyali tanimi 2 - 0x8765 [P2-00]DIJIT 1 = SVON (DI1)
Girig portu tanimlama 2 0 OXFFFF . {Eg_gg}g}jggz SEB; Eg:g
Giris sinyali tanimi 3 - 0x00A9 *  [P2-00]DNIT 4 = SPD3 (D)
**p2-02 . [P2-01]DIJIT 1 = ALARMST (DI5)
Girig portu tanimlama 3 0 OxFFFF . [P2-01]DIIT 2 = DIR (DI6)
o . +  [P2-01]DWIT 3 = CCWLIM (DI7)
P03 Girig sinyali tanimi 4 - 0x0000 *  [P2-01)DUIT 4= CWLIM (DI8)
Giris portu tanimlama 4 0 OXFFFE . [P2-02]DUIT1=EMG (DI9)
[P2-02]DIIT 2 = STOP (DIA)
Girig sinyali tanimi 5 - 0x0F00 +  [P2-02]DUIT 3 = EGEARL (**)
[P2-02]DIJIT 4 = EGEAR2 (**)
[P2-03]DIJIT 1 = PCON (**)
[P2-03]DIIT 2 = GAIN2 (**)
[P2-03]DIJIT 3 = P_CLR (**)
[P2-03]DIIT 4 = T_LMT (**)
**P2-04 o e [P2-04]DIT 1 = MODE (**)
GII‘I§ portu tanimlama 5 0 OxXFFFF . [P2-04]DIJIT 2 = ABS_RQ (**)
[P2-04]DIJIT 3 = ZCLAMP (**)
(**) Tanimlanmamis sinyaller.
(Detaylar: “4.1.6 Harici Girig Sinyali ve Lojik
Tanimi’na bakiniz.)
Cikis sinyali tanimi 1 - 0x4321 CN1 konnektoriinde her bir dijital ¢ikis igin bir pin
**P2-05 tanimlayiniz.
Cikis portu tanimlama 1 0 OXFFFF
] Baslanglg ¢ikis sinyali durum dagilimi.
+P2.06 Cikis sinyali tanimi 2 § 0x0005 [P2-05]DIJIT 1 = ALARM (DO1)
Cikis portu tanimlama 2 0 OXFFFF . {E;_g:}g}jﬂgz ;SEFA,SI[,(CD);:;Z)
Cikis sinyali tanimi 3 - 0x0000 *  [P2-05DUIT 4 = BREAK (DO4)
. [P2-06]DUIT 1 = INPOS (DO5)
e [P2-06]DUJIT 2 = TLMT (**)
e [P2-06]DIJIT 3 = VMLT (**)
e [P2-06]DIJIT 4 = INSPD (**)
*p2-07 *  [P2-07]DIJIT 1 = WARN (**)
Cikig portu tanimlama 3 0 OXFFFF (**)Tanimlanmamis sinyaller.
(Detaylar: “4.1.8 Harici Cikis Sinyali ve Lojik
Tanimi’na bakiniz.)
Cift dagihm durumunda, gikis kontagi ayar hatasi
[AL-72] olugur.
Girig sinyali lojik ) 0b11111 Dijital giris sinyali igin CN1 konnektériinde lojik
tanimi 1 durum tanimlayiniz.(0:Kontak B. 1: Kontak A)
Girig sinyallerinin lojik durumlari
[P2-08]DIJIT 1 = DI1 (CN1 #47) (Kontak A)
**P2.08 +  [P2-08]DJIT 2 = DI2 (CN1 #23) (Kontak A)
.. .. [P2-08]DIJIT 3 = DI3 (CN1 #22) (Kontak A)
Girig lojik ayari 1 0 0b11111 *  [P2-08IDIJIT 4 = DI4 (CN1 #21) (Kontak A)
[P2-08]DIJIT 5 = DI5 (CN1 #17) (Kontak A)
(Detaylar: “4.1.6 Harici Girig Sinyali ve Lojik
Tanimi’na bakiniz.)
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4. Parametreler

Parametre

Birim

ilk Deger

Kod

Adi

Minimum

Maksimum

Aciklama

P2-09

Girig sinyali lojik
tanimi 2

0b10001

Girig lojik ayari 2

Ob11111

Dijital giris sinyali icin CN1 konnektorinde lojik
durum tanimlayiniz.(0:Kontak B. 1: Kontak A)
Girig sinyallerinin lojik durumlari
[P2-09]DIJIT 1 = DI6 (CN1 #46) (Kontak A)
[P2-09]DIJIT 2 = DI7 (CN1 #20) (Kontak A)
[P2-09]DIJIT 3 = DI8 (CN1 #19) (Kontak A)
[P2-09]DIJIT 4 = DI9 (CN1 #18) (Kontak A)
[P2-09]DIJIT 5 = DIA (CNL1 #48) (Kontak A)
(Detaylar: “4.1.6 Harici Giris Sinyali ve Lojik
Tanimi’na bakiniz.)

#P2-10

Cikis sinyali lojik
tanimi

0b10110

Cikis lojik ayari

Ob11111

Dijital ¢ikis sinyali igin CN1 konnektériinde lojik
durum tanimlayiniz. (0:Kontakt B. 1: Kontak A)
Cikig sinyallerinin lojik durumlari
[P2-10]DIJIT 1 = DOL (CN #38/39) (Kontak B)
[P2-10]DIJIT 2 = DO2 (CN #40/41) (Kontak A)
[P2-10]DIJIT 3 = DO3 (CN #43) (Kontak A)
[P2-10]DIJIT 4 = DO4 (CN #44) (Kontak B)
[P2-10]DIJIT 5 = DOS (CN #45) (Kontak A)
(Detaylar: “4.1.8 Harici Cikis Sinyali ve Lojik
Tanimi’na bakiniz.)
(Detaylar: “4.4.4 Girig/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

P2-11

Pozisyona ulasti ¢ikis
araligi

[pals]

10

Pozisyon araliginda

65535

Pozisyon ¢alisma modunda pozisyona ulasildi
¢ikisi icin kalan pals aralik degeri giriniz.

(Detaylar: “4.4.4 Girig/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

pP2-12

Sifir hiz gikis araligi

[RPM]

10

Sifir hiz aralig

500

Bir durus boyunca sifir hiz ¢ikis igin hiz aralik
degeri giriniz.

(Detaylar: “4.4.4 Girig/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

P2-13

Hiza ulasti ¢ikis
araligi

[RPM]

10

Hiz araliginda

500

Komut hizina ulagildi ¢ikisi i¢in hiz aralik degeri
giriniz.

(Detaylar: “4.4.4 Girig/Cikis Kontak Parametre
Ayarilari’na bakiniz.)

P2-14

Fren cikisi islem hizi

[RPM]

100

Fren ¢ikisi hizi

6000

Fren ¢ikis kontagini agmak igin hiz degeri giriniz.

(Detaylar: “4.4.4 Giris/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

P2-15

Fren gikisi gecikme zamani

[ms]

500

Fren gikisi gecikme zamani

1000

Servo kapali veya dururken fren ¢ikis kontaklari
acilana kadar gegen zaman degerini

giriniz.

(Detaylar: “4.4.4 Giris/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

P2-16

Pozisyon pals silme modu

Pozisyon pals silme modu

Pozisyon pals silme modu igin ¢alisma tipi seginiz.
e 0: Kenar tetikleme modunda galisma
* 1: Seviye modunda ¢alisma (Tork:Surekli)
* 2: Seviye modunda ¢alisma (Tork:0)

(Detaylar: “4.4.4 Giris/Cikis Kontak Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)

*P2-17

Analog hiz 6lgegi

[RPM]

2000

Analog hiz
komut dlcegi

15000

Analog hiz komutu 10 [V] iken hiz 6lgcek degeri
girilir.

(Detaylar: “4.4.3 Analog Girig/Cikis Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)
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Parametre Birim ilk Deger
Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
Analog hiz dengeleme [mV] 0 Analog hiz komutu igin dengeleme degeri giriniz.
P2-18 Analog hiz (Detaylar: “4.4.3 Analog Girig/Cikis Parametre
-1000 1000 Ayarlari’na bakiniz.)
komutu dengeleme
Sifir hiz bolge gerilimi [mV] 0 Analog hiz komutunun 0 olacagi gerilim
P2-19 Sifir hiz bélge gerilimi deger aralig giriniz.
0 1000
Analog tork dlgegi [%] 100 Analog tork komutu 10 [V] iken tork dlgegi degeri
+p2-20 giriniz. ) Ny
Analog tork dlcegi 1 350 (Detaylar: “4.4.3 Analog Girig/Cikis Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)
Analog tork komut [mv] 0 Analog tork komutu i¢in dengeleme degeri giriniz.
- dengeleme (Detaylar: “4.4.3 Analog Giris/Cikis Parametre
P2-21 Analog tork komut Ayarlari’na bakiniz.)
-1000 1000
dengeleme
— Sifir tork gerilimi [mV] 0 Analog tork komutunun 0 olacagi gerilim
Sifir tork gerilimi 0 1000 | degeraralgigiriniz.
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4.2.6 Hiz Calisma Ayar Parametreleri

Detayli bilgi i¢in,”4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayarlari’na bakiniz.

“**” Servo ON iken ve gl¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkun degil.
“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametre Birim ilk Deger
. . Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
Hiz komutu 1 [RPM] 10 Hiz komut giris kontaklari igin 1-7 hiz komutlari
P3-00 Ayarlayiniz.
Hiz komutu 1 -6000 6000
SPD1 SPD2 SPD3 Hiz Kontrol
Hiz komutu 2 [RPM] 100
P3-01 OFF OFF OFF Analog hiz
Hiz komutu 2 -6000 6000 komutu
Hiz komutu 3 [RPM] 500 ON OFF OFF Dijital hiz
P3-02 komutu 1
Hiz komutu 3 -6000 6000
OFF ON OFF Dijital hiz
53.03 Hiz komutu 4 [RPM] 1000 komutu 2
) } ON ON OFF Dijital hiz
Hiz komutu 4 6000 6000 Komaiu 5
b3.04 Hiz komutu 5 [RPM] 1500 oFfF | oFF ON Dijital hiz
” Hiz komutu 5 -6000 6000 komutu 4
ON OFF ON Dijital hiz
Hiz komutu 6 [RPM] 2000 komutu 5
P3-05
Hiz komutu 6 -6000 6000 OFF ON ON Dijital hiz
komutu 6
Hiz komutu 7 [RPM] 3000 ON ON ON Dijital hiz
P3-06 komutu 7
Hiz komutu 7 -6000 6000  |(Detaylar:“4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayarlari’na
bakiniz.)
2.0 Z algilama c¢alisma hizi [RPM] 10 Z algilama ¢alisma hiz degeri giriniz.
P3-07
Z algilama c¢alisma hizi 1 300
Hizlanma zamani [ms] 0 Hiz komutu i¢in hizlanma zamani giriniz.
(Detaylar:“4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayarlari’na
P3-08 bak
Hizlanma zamani akiniz.)
0 10000
Yavaglama zamani [ms] 0 Hiz komutu i¢in yavaslama zamani giriniz.
P3-09 (Detaylar:“4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayarlari’na
Yavaslama zamani 0 10000 | bakiniz.)
S egrisi zamani [ms] 10 Hiz komutu igin S egrisi zamani giriniz.
P3-10 .
S egrisi zamani
1 100
Hiz calisma tipi 0 Hiz komutu igin hizlanma-yavaglama tipini
giriniz.
*P3-11 . (0;Dogrusal, 1;S Egrisi)
Hizlanma-Yavaslama tipi 0 1 (Detaylar:“4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayarlari’na
bakiniz.)
Manuel JOG galisma hizi [RPM] 500 Manuel JOG ¢alisma [Cn-00] igin ¢galisma hiz
P3-12 degeri giriniz.
JOG galisma hizi -6000 6000
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4. Parametreler

| Parametre Birim ilk Deger
. - Aciklama
Kod Adi Minimum Maksimum
Otomatik JOG ¢alisma [RPM] 0 Otomatik JOG ¢alisma [Cn-01] programlari igin
P3-13 hizi 1 calisma hiz ve galisma siresi degerlerini giriniz.
Otomatik JOG hiz! 1 -6000 6000 JOG galisma 1. adimdan 4. adima tekrarlanir.
- Her asama igin ¢alisma hiz ([P3-13]-[P3-16]) ve
Otomatik JOG galisma
oa14 Ly [RPM] 3000 calisma zaman ([P3-17]-[P3-20]) degeri girilir.
Otomatik JOG hizi 2 -6000 6000 Ormek) 1. adim calisma
Otomatik JOG galisma
p315 hizt 3 [RPM] 0 Speed 4
Otomatik JOG hizi 3 -6000 6000
Otomatik JOG galisma
b3.16 hiz! 4 [RPM] -3000 Time
Otomatik JOG hizi 4 -6000 6000
Otomatik JOG galisma [ms] 500
P3-17 zamani 1
Otomatik JOG zamani 1 0 65535
Otomatik JOG galisma [ms] 5000
P3-18 zamani 2
Otomatik JOG zamani 2 0 65535
Otomatik JOG galisma [ms] 500
P3-19 zamani 3
Otomatik JOG zamani 3 0 65535
Otomatik JOG galisma [ms] 5000
P3-20 zamani 4
Otomatik JOG zamani 4 0 65535
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4.2.7 Pozisyon Calisma Ayar Parametreleri

Detayli bilgi i¢in,”4.4.6 Pozisyon Calisma Parametre Ayari’na bakiniz.

“x*” Servo ON iken ve gl¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkin degildir.

“*”Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametre Birim Ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum [ Maksimum
Pozisyon giris pals ) 0 Pozisyon galisma giris palsi icin lojik giriniz.
lojigi - Her lojikte pozisyon komutu giris pals tipleri
ve donls yonleri asagidaki gibidir:
PF+ PR [lleri déniis yoni Geri doniis yonu
Faz Pals Pals
s»f:a' o (CN1-9) _A] 4] (CN1-9) _4 | 4_|_
0zitil
Loik Sinyal A | A ] Sinyal rl_rl_
(CN1-11) (CN1-11)
Pals Pals
e | gy L blevel | onig) K1 KL
o Sinyal Sinyal _
Lok ontan AL 4] (N | -reve!
pak + Pais Pls B0
o |2 (CN1-9) 7" ﬂ (CN1-9) — IJI_
poziti S | Sinyal
lojk (C,\“nlyfall) | H Level (Cll\;]i/_all) | L Level
PF+ PR [lleri donig yonii Geri donis yénii
az Pals - Pals
o el s (CN1-9) AL (CN1-9) AL
**P4- Negal Sinyal Sinyal
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Ornek) Pozisyon pals giris lojigi 2 olarak
ayarlanirsa, yon sinyali ve donds sinyali
arasindaki baglanti.

Yén sinyali alt seviyede iken: ileri yon déniis
(CW)

Yén sinyali lst seviyede iken: ileri yén déniis
(ccw)
(Detaylar:“4.4.6 Pozisyon Kontrol Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)
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Parametre Birim ilk Deger
Aciklama
Kodu Adi En Diisiik En Yuksek
Elektronik digli orani . 1000 Elektronik digli orani béliinenen/bélen 1, 2, 3, ve 4
*P4-01 boltnen 1 degerlerinden giriniz..
Elektrik disli bollinen 1 1 2721 Elektronik Disli Orani
— EGEAR EGEAR Elektronik
Elektronik disli orani _ 1000 1 2 Béliinen / Disli Orani
*P4-02 bélliinen 2 Bélen
Elektrik disli bolinen 2 1 2721 EIektLQTk di§q
oran bolunen Elektronik
Elektronik disli orani OFF OFF —— Disli orani 1
- - 1000 Elektronik digli
*P4-03 bolinen 3 orani bélen 1
Elekrtik disli boliinen 3 1 2721 Elektronik disli
béliinen 2 i
Elektronik disli orani ON OFF ofan bonen D'.E'?ktron'kz
P4-04 bolinen 4 - 1000 Elektronik disli isli orani
B orani bolen 2
Elektrik disli béliinen 4 1 2721 Elektronik disli
Elektronik disli orani OFF on orani béliinen 3 Elektronik
*P4-05 bélen 1 i 1000 Elektronik disli Digli orani 3
orani bélen 3
Elektrik digli bolen 1 1 32767 —
Elektronik disli
Elektronik digli orani orani bolinen 4 Elektronik
" - 2000 ON ON isli
*P4-06 bélen 2 Elektronik digli Digli orani 4
- bélen 4
Elektrik disli bolen 2 1 32767 oram boten
— = Elektronik digli orani pozisyon komut giris palsi ve
Elektronik digli oran 3000 motor enkoder palsi arasindaki baglantinin
bolen 3 bélen/boliinen oranidir. Pozisyon galisma
*P4-07 modunda hata olmamasi i¢in orani ayarlamak
Elektrik disli bélen 3 1 32767 onemlidir.
Elektronik digli oran ) 4000 (Detaylar: “4.4.6 Pozisyonu Calisma Parametre
P4-08 bolen 4 Ayarlari’na bakiniz.)
Elektrik digli bolen.4 1 32767
Elektronik disli orani ) 0 Elektronik disli orani modunu segilir
modu " 0: 1-4 Elektronik digli orani segilir.
P4-09 = 1: Elektronik disli orani béltinen 0 tzerindeki
o dengeleme [P4-10] degerini gegersiz kilar.
Elektrik digli modu 0 1 " .
(Detaylar: “4.4.6 Pozisyon Caligma Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)
Elektronik digli orani 0 Elektronik digli orani bdltnen 0 icin dengeleme
boliinen dengeleme degeri giriniz. .
Dengeleme elektronik digli orani bélinen 0 igin
giriniz.
= EGEAR1 Kontak Diislik-> Yiiksek
P4-10 : Elektronik disli oranini boliinen degerini 1 artirir.
Elektrik disli boliinen
dengeleme -30000 30000 |* EGEAR2 kontak Diisiik-> Yiiksek
: Elektronik disli orani boliinen degerini 1 azaltir.
(Detaylar:"4..4.6 Pozisyon GCalisma Parametre
Ayarlari’na bakiniz.)
Pozisyon hatasi [Pals] 90000 Takip hatasi igin pals aralik degeri giriniz.
P4-11 ) . R (Detaylar: “4.4.4 Giris/Cikis Kontaklari Parametre
Takip hata arahgi 1 2”30 Ayarlari’na bakiniz.)
CWLIM ve CCWLIM kontaklari igin pozisyon komut
Limit kontak fonksiyonu - 0 pals gcalisma tipi giriniz..
p4-12 . L . - 0: CCWLIM/CWLIM kontak aktif ise
Pozisyon limit fonksiyonu 0 1 gelen palsler kayit edilimez.

" 1. CCWLIM/CWLIM kontak aktif ise

gelen palsler alinir ve kayit edilir.
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Parametre Birim ilk deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum

Bosluk ) 0 Pozisyon g¢alismada bosluk miktari ayarlanir.

miktari Eger pozisyon ¢alismada pozisyon bosluklar
nedeniyle degisirse, bosluk miktarini pals

Pa-13 sayisina cevirerek bosluk miktari degeri
) Bosluk ayarlanir.
0 10000

miktari (Detaylar:“4.4.6 Pozisyon Calisma Parametre

Ayarlari'na bakiniz.)
Pals giris filtresi - 3 Giris palsine uygun filtre frekansi giriniz.
= O: Filtreleme yok
= 1:500Khz (En az)
= 2:750Khz
P14 = 3:1 Mhz (Fabrika degeri)
Pals girig filtresi 0 5 " 4:1.25Mhz

Yukaridaki frekans bandlari dijital filtre
karakteristikleri g6z 6nune alinarak giris pals
genisligine dayanarak belirlenir.
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4.2.8 Calistirma Parametreleri

“**” Servo ON iken ve glic¢ resetlemeden parametre degisikligi mimkin degil.
“*” Servo ON iken parametre degistirilemez.

Parametre Birim ilk Deger
Kodu Adi Minimum | Maksimum

Ayrintilar

Manuel JOG galisma - - Siiriicii Manuel Jog Islemini tek basina
gerceklestirebilir.

(B6lum 5 Kullanma ve Calisma
bakiniz.)

= [MODE]: Bitir.

[UP]: ileri Dénis. (CCW)

[DOWN]: Geri Déniisg(CW)

= [SET]: Servo ON/OFF

ilgili parametreler asagidaki gibidir.
= [P3-08]: Hiz komutu hizlanma
Cn-00 zamani.

Jog ) ) = [P3-09]: Hiz komutu yavaslama
zamani.

= [P3-10]: Hiz komutu S-egrisi
= [P3-11]: Hiz calisma tipi
= [P3-12]: JOG c¢alisma hizi

CN1 Konnektértinin durumu énemli degildir.
(Detaylar: "4.4.5 Hiz Calisma Parametre

Ayarlari’na bakiniz)
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)

Otomatik JOG galisma - - Onceden ayarlanmis programa gére siirekli
olarak galisir.

= [SET]: Otomatik JOG baglatma ve
durdurma

ilgili parametreler agagidaki gibidir.
= [P3-08]: Hiz komutu hizlanma zamani

= [P3-09]: Hiz komutu yavaslama zamani
= [P3-10]: Hiz komutu S-egrisi

Cn-01 Otomatik JOG * [P3-11]: Hizi galisma tipi
= [P3-13~16]:Program calisma hizi 1 ile 4

[P3-17~20]: Program caligsma suresi 1 ile 4

CN1 Konnektérinin durumu énemli degildir.

(Detaylar:.“4.4.5 Hiz Calisma Parametre
Ayarlar1” bakiniz.)

(Detaylar: "5.2 Bakim" bakiniz)

Alarm sifirlama - - Alarmlar resetlenir.

Cn-02
n Alarm sifirlama - - (Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz)
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Parametre Birim ilk Deger
— - Aciklama
Kod Adi Minimum | Maksimum
Alarm geg¢misi - - Gecgmiste olusan alarmlar goruntilenir.
[UP] veya [DOWN]: Alarm kodlari okunur.
= Or)Alarm listesi kayit [AL-42]:
Cn-03 o RST_PFAIL olugsmus.
Alarm gegmisi - - + 01: Son alarm.
e 20: 20 Onceki alarm.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Alarm gegmisini silme - - Gegmiste olusan alarmlar silinir.
Cn-04 " "
Alarm gegm|$|n| silme - - (Detaylar: 5.2 Bakim"a baklan.)
Otomatik kazang ayarlama - - Otomatik kazang ayarlama islemi gerceklestirilir.
ilgili parametreleri agsagidaki gibidir.
Cn-05 ) = [P1-22]: Otomatik kazang¢ ayarlama hizi.
Otomatik kazang ayarlama i i » [P1-23]: Otomatik ayar kazang mesafesi.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Z Algilama - - Z algilama gergeklestirilir.
» [SET]: Moda giris ve Servo ON durumu.
= [UP]: Zfazi ileri arama.
= [DOWN]: Zfazi geri arama.
Cn-06 7 Al
gfama ’ ’ ilgili parametreleri asagidaki gibidir.
» [P3-07]: Zfazi arama hizi ayarlanir (RPM)
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Giris kontaklari Giris kontaklarini gegici olarak agip kapatmak igin
ON/OFF kullanilir.
. [Yukari]: (A),(8),(6),(4), ve (2) sinyalleri
Cn07 ON/OFF
n- » ) = [Asagdi]: (9),(7),(5),(3), ve (1) sinyalleri
Girig kontak testi - - ON/OEE
= [MODE]: Dijitler arasi gegis.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Cikis kontaklar ) ) Cikis kontaklarini gegici olarak agip kapatmak
ON/OFF igin kullanihr.
= [YUKARI]: (4) ve (2) sinyalleri ON/OFF
Cn-08 = [ASAGI: (5),(3), ve(1) sinyalleri ON/OFF
Cikis kontak testi - -
= [MODE]: Dijitler arasi gegis.
(Detaylar Bkz. "5.2 Bakim"a bakiniz)
Cn09 Fabrika ayarlari - - Siirlicii fabrika ayarlarina geri déndirdlir.
Fabrika ayarlari - - (Detaylar: "5.2 Bakim" a bakiniz.)
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Parametre Birim ilk deger
— : Aciklama
Kodu Adi Minimum | Maksimum
Otomatik hiz komutu ) ) Analog hiz komutu i¢in dengeleme degerini
dengeleme otomatik olarak kalibre edilir.
Olasi gerilim arahigi -1 Vile 1V.
Dengeleme gerilimi aralik dederini agarsa,
cn-10 [oVrnG] gorulur ve herhangi bir kalibrasyon
Otomatik hiz komutu yaplimaz.
dengeleme
Kalibre edilmis dengeleme degerini, [P2-18]
den kontrol edilebilir.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Otomatik tork komutu i i Analog tork komutu i¢in dengeleme degerini
dengeleme otomatik olarak kalibre edilir.
Olasi gerilim arahidi -1 Vile 1V.
Dengeleme gerilimi aralik degerini asarsa,
cn-il Otomatik tork komutu [oVrnG] gorulur ve herhangi bir kalibrasyon
dengeleme yapilmaz.
Kalibre edilmis dengeleme degerini, [P2-21]
den kontrol edilebilir.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Manuel hiz komutu ) ) Analog hiz komutu i¢in dengeleme degerini
dengeleme manuel olarak kalibre edilir.
Olasi gerilim arahidi -1 Vile 1V.
Dengeleme gerilimi aralik degerini agarsa,
Cn-12 Manuel hiz komutu [oVrnG] gorulur ve herhangi bir kalibrasyon
dengeleme yapilmaz.
Kalibre ediimis dengeleme degerini, [P2-18]
den kontrol edilebilir.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Manuel tork komutu Analog tork komutu i¢in dengeleme degerini
dengeleme - - manuel olarak kalibre edilir.
Olasi gerilim araligi -1 Vile +1V.
Dengeleme gerilimi aralik degerini agarsa,
Cn-13 [oVrnG] gorulir ve herhangi bir kalibrasyon

Manuel tork komutu
dengeleme

yapilimaz.

Kalibre edilmis dengeleme degerini, [P2-21]
den kontrol edilebilir.

(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
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Parametre Birim ilk deger
- X Aciklama
Kodu Adi Minimum [Maksimum
cnta Mutlak enkoder sifilama - - Mutlak enkoderin degeri sififlanir.
n- " "
Mutlak enkoder sifilama - - (Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Anlik maksimum yuk degeri sifirlanir.
Maksimum yik degeri - - _
sifirlama = [UP]: lleri yonde maksimum yuk faktoru
goruntdlenir.
Cn-15 [DOWN]: Geri yénde maksimum yiik faktori
= gOruntdlenir.
Maksimum yik degeri - -
sifirlama = [SET]: Maksimum yuk faktéru sifirlanir.
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Parametre kilitteme - - Butun parametreler kilitlenir veya kilit agihr.
Cn-16 [UP] : K|I|'t a.g:.ar
Parametre kilitteme - - [DOWN] : Kilitleme
(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
Mevcut akim dengeleme degeri [P0-27] ~[P0-28]
Akim dengeleme - - parametrelerine kaydedilir.
Cn-17

Akim dengeleme
hesaplama

(Detaylar: "5.2 Bakim"a bakiniz.)
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4.3 Cahsma Durum Gostergesi

4.3.1 Durum Gostergesi [St-00]

"4.1.2 Durum Ozet Ekrani"na bakiniz.

4.3.2 Hiz Gostergesi

1. Galisma Hizi [St-01]
Mevcut ¢alisma hizini goruntiler.[RPM].
2. Komut hizi [St-02]

Mevcut komut hizini gosterir. [RPM]

4.3.3 Pozisyon Gostergesi

1. Pozisyon pals takibi [St-03]

Servo ON komutundan sonra motorun dénmesi sonucu ile olusan pozisyon komutu palslerinin
toplamini gérantdler.

2. Pozisyon komutu palsi [St-04]
Servo ON komutundan sonra striiciiye gelen pozisyon komutu palslerinin toplamini gérintler.

3. Kalan pozisyon palsi [St-05]

. Servo ON olduktan sonraki komut palsi ile enkoderden gelen palsler arasindaki farki
goruntuler.
. Servo ON durumundaki degisikliklerde kalan komut palsleri géz ardi edilir.

4. Girig pals frekansi [St-06]

Giris pals frekansini gorintiler.

4.3.4 Tork ve Yuk Gostergesi

1. Galisma Torku [St-07]
Nominal ¢ikis ylzdesi olarak servo motorun ¢ikis yukidnu goéruntdler.
2. Tork Komutu [St-08]
Nominal tork ylizdesi olarak servo kontrol algoritmasi hesaplanan dahili tork komutunu gérantuler.
3. Ortalama asir yik orani [St —09]
Servo motorun nominal yukinun bir ylzdesi olarak mevcut yiki goérintler.
4. Maksimum anlik yik degeri. [St—10]

Servo ON konumundan sonraki o ana kadar olusan en ylksek yik degerinin nominal degere
oranini géruntiler.
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5. Tork limit [St —11]
Servo motorun ¢ikis verebilecegi maksimum torku nominal torkun ylizdesi olarak goérintler.
6. DC bara gerilimi [St-12]
220 V'luk standart suriicu DC gerilimi yaklasik 300 V'tur.

220 V'luk standart suricu igin izin verilen maksimum DC bara gerilimi 405 V'tur.

Cok yuksek veya ¢ok dusuk rejeneratif direng olustugunda DC bara gerilim esigi asilir.
Bunun sonucunda asin gerilim alarmi [AL-41] olusur.

Rejeneratif bolimindeki normal DC bara gerilimi 385 V veya altindadir.
7. Rejeneratif agir yuk.[St-13]

Servo surlcunun rejeneratif kapasitesine goére asir yik oranini gorintuler.

4.3.5 G/C Durum Gostergesi

1. CN1 G/C giris kontak durumu [St-14]
"4.1.4 Harici Giris Kontak Noktasi Sinyal Gostergesi [St-14]"ne bakiniz.
2. CN1 G/C gikis kontak durumu [St-15]

"4.1.6 Harici Cikis Kontak Noktasi Sinyal Gostergesi [St-14]"ne bakiniz.

4.3.6 Cesitli Durum ve Veri Gostergesi

1. Tek-turlu veri (pals) gostergesi [St-16]

Pals olarak enkoderin tek-turlu verisini goruntdler.
2. Tek-turlu veri (derece) gostergesi [St-17]

Derece olarak enkoderin tek-turlu verisini goruntler.
3. Cok-turlu veri gostergesi [St-18]

Enkoderin gok-turlu verisini goruntuler.
4. g sicaklik gostergesi [St-19]

Servo slrlicinin 1sI sensoriniin degeri [°C] olarak goriintler.
5. Nominal motor hiz géstergesi [St-20]

Motorun nominal hizini [RPM] olarak goéruntuler.
6. Maksimum motor hiz gostergesi [St-21]

Motorun maksimum hizini [RPM] olarak géruntuler.
7. Nominal motor akim gostergesi [St-22]

Motorun nominal akimini [A] olarak goruntiler.
8. U faz dengeleme akim gdstergesi [St-23]

U faz dengeleme akimini [mA] gorintuler.

9. V faz dengeleme akim gostergesi [St-24]

V faz dengeleme akimini [mA] goruntuler.
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4.4 Parametre Ayan

4.4.1 Sistem Parametre Ayan

1. Motor ID ayari [P0-00]
® Tek-turlu seri enkoder: Enkoderden motor ID okur ve goruntiler.
® Quadrature tipi artinmh enkoder: Motor ID manuel ayarlanir.
® Cok-turlu seri enkoder: Motor ID manuel ayarlanir.
2. Enkoder ayari
® Enkoder tipi [PO-01]

N, Enkoder Tipi Enkoder Tipi
0 Quadrature tip 1 Tek-turlu seri tip enkoder
artirrmh enkoder
3 Cok-turlu seri enkoder

® Enkoder palsi [P0-02]

Enkoder pals degeri icin "1. Uriin Bilesenleri ve Sinyalleri’ béliimiinde servo motor {riin
formatina bakiniz. Eger enkoder pals tip ise pals sayisi ayarlanir ve eger enkoder haberlesmeli
tip ise bit sayisi ayarlanir.

Or) Motor APM-SBO4AEK1G103 iken [P0-02] "3000" [P/R] ayarlanir. Ciinkii “E” enkoder
tipinin quadrature tip 3000 [P / R] oldugunu belirtir.

3. Calisma modu ayari [P0-03]: Servo galisma modu ayarlanir.

Calisma Modu Calisma Yontemi

0 Tork kontrol galisma

1 Hiz kontrol galisma

2 Pozisyon kontrol ¢alisma

3 MODE kontagdi ON: Pozisyon kontrol galisma
MODE kontagdi OFF: Hiz kontrol galisma

4 MODE kontagdi ON: Hiz kontrol galisma
MODE kontagi OFF: Tork kontrol galisma

5 MODE kontagdi ON: Pozisyon kontrol galisma

MODE kontagi OFF: Tork kontrol galisma

4. Sistem ID ayari

Servo ile haberlesme igin RS422 haberlesme ve BUS haberlesme kullaniyorsa, servoya bir ID
verilebilir.

® Haberlesme hiz ayar [P0-04]
RS-422 haberlesme i¢in haberlesme hizi girilir.
® 0: 9600 [bps]
® 1:19200 [bps]
® 2: 38400 [bps]

v
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¢+ 3:57600 [bps]
® Sistem ID [P0-05]
Servoya farkl bir ID verilebilir ve servo ile haberlesmede kullanilr.
5. Ana glg giris modu ayari [P0-06]
® DUJIT 1: Ana gui¢ giris modu ayarlanir.
(0: Tek faz giig girisi 1:Ug faz giic girisi)
® DUJIT 2: Ana gui¢ faz kaybr durumunda hatalari ve uyarilari nasil islenecegini belirler.
(0: ana gu¢ faz kaybi durumunda Hata: 1: Uyari ana gu¢ fazi kaybi durumunda)
6. RST kontrol zamani ayari [P0-07]
Ana gug¢ faz kaybi igin kontrol zamani ayarlanir.
7. Baslangi¢ ekrani parametre ayari [P0-08]
® Servoya ilk eneriji verildiginde goriintiilenecek parametre numarasi ayarlanir.
® Ayar icin [St-00] den [St-25] e kadar 26 deger mevcuttur. Bunlardan birini seginiz.
8. Rejeneratif asin yuk deger kaybi faktoru ayari [P0-09]

Rejeneraif direng asin yuk kontrol etmek icin deder kaybi faktort girilir. Deger kaybi faktori
%100 veya altinda ayarlanirsa asiri yuk alarmi hizli olugur.

9. Rejeneratif direng degeri ayari [P0-10]

Rejeneratif frenleme direnci icin direng degeri girilir.0 ayarlanirsa, surlicinin varsayilan
direng degeri kullanilir.

10. Rejeneratif direng kapasite ayari [P0O-11]

Rejeneratif direng icin kapasite degeri girilir.0 ayarlanirsa, siriicinun varsayilan direng kapasite
degeri kullanilir.

11. Asiri yuk kontroll temel gli¢ faktori ayar [P0-12]

Surekli asin yUk kontroliine baslanacak gu¢ oranini gosterir.100 ve altinda ayarlanirsa asir yik
kontrolii erken baglar ve asin ylk alarmi erken tetiklenir.

12. Asiri yUk uyari seviyesi ayari [P0-13]

Sdrekli asiri yuk uyari sinyalinin tetiklenme seviyesini gosterir. Ylizde olarak alarm tetikleme gui¢
faktort degerine ulasildiginda, uyar sinyali olusur.

13. Enkoder pals gikisi 6lgegi (enkoder gikis 6lgegi [P0-14])

Servodan disariya enkoder sinyali giktiginda, ¢ikis palsleri enkoder ¢ikis Olgegine [P0-14] gore
oOlceklendirilir.

o Or) Enkoder palsi 3.000 [PPR] olan motorda [P0-14] enkoder ¢ikis dlgeginin degerini
ayarlayin.

® Enkoder cikis élgegi [P0-14] = 12.000 [ppr]
=> Enkoder pals ¢ikigi: 3.000 [PPR] x 4 = 12.000 [ppr]
14. PWM OFF gecikme zamani ayari [P0-15]

Servo OFF komutu ve gergek PWM kapama arasindaki zaman araldi ayarlanir. Servo OFF
komutu ve fren sinyali ulastiktan sonra motor freni aktif olana kadar dikey eksende motorun
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kaymasini 6nlemektedir. Fren sinyali ¢ikis kontaklari ile motor freni kontrol ederken PWM OFF gecikmesi ayarlanir.
(Aralik: 0-1000 [ms] Baglangi¢ degeri: 10)

15. DB kontrol modu [P0-16]: DB kontrol modu ayarlanir.

0: DB, durduktan sonra tut

1: DB durduktan sonra birak

2: Serbest durugtan sonra birak

3: Serbest durustan sonra tut

16. Servo fonsiyon ayar biti [P0O-17] Dijit basina

suriicu fonsiyonu ayarlanir.

® DIJIT 1 -> Servo donus yonu ayarlanir.

® 0: CCW (ileri yén ), CW (Geri yén)

® 1: CW (ileri yon ), CCW (Geri yon)

DIJIT 2 -> Hiz ¢calisma modunda analog hiz komut degeri 0 iken servo motoru kavramaya ayarlanir.

® 0: Kullanma

® 1: Kullan (Hiz caisma modunda analog hiz komutu degeri 0 oldugunda, gegici pozisyon galisma
moduna gegerek gugli "stop" durumunu korumak igin etkinlestirin.

DIJIT 3 -> Enkoder c¢ikisi i¢in open collector kontaklari ayarlanir.

® 0: Kullanma

® 1 : Kullan (ALO0,ALO1,ALO2 cikis kontaklar = open collector A,B,Z cikisi)

DIJIT 4 -> Monitor gikis gerilim araligi ayarlanir. (Monitor 1 ve 2 igin birlikte uygulanabilir)

® 0:-10~+10V
® 1:0~+10V

DIJIT 5 -> Haberlesmede EEPROM kaydetme fonksiyonu ayarlanir.

® 0: Haberlesme yoluyla yazarken, parametre verilerini kaydetmeyi aktif eder.

® 1: Haberlesme yoluyla yazarken, parametre verilerini kaydetmeyi pasif eder.

17. DAC cikis ayari

2 adet DAC cikigi var, her bir ¢ikis kullanilan data durumuna gore her 200 mikro saniyede ¢ikis verir.

® DAC cikis tipi [PO-18 Dijit 1, Dijit 2]

Tipi Veri icerigi Tipi Veri icerigi
0 Hiz geri besleme [RPM] 5 Takip hatasi [pals]
1 Hiz komutu [RPM] 6 DC bara gerilimi [V]
2 Tork geri besleme [%] D Hiz komutu (Kullanici) [RPM]
3 Tork komutu[%] E Tork komutu (Kullanic) [%]
4 Pozisyon komut frekansi
[0.1 Kpps]

DAC cikis 6lgedi [P0-23], [PO-24]

v
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Eger cikis degeri gok yiiksek veya ¢ok dislikse, ¢ikis orani

ayarlanabilir. Analog ¢ikis kanallari 1 ve 2 igin birim ¢arpani (Birim/V)

ayarlanir.

(Hiz [RPM], tork [%)], pozisyon komutu frekansi [0.1 Kpps], pozisyon [pals], DC bara [V])
Ornek) Kanal 1 élgegi 100 =>100 [RPM] 1 [V] olarak cikis verir.

® DAC cikis dengeleme [P0-19], [P0-20]

1 ~ 2 analog ¢ikis kanallari igin dengeleme degeri [Birim/V] ayarlanir.

(Hiz [RPM], tork [%], pozisyon komutu frekansi [0.1 Kpps], pozisyon [pals], DC bara [V])

4.4.2. Kontrol Parametre Ayarni

Kontrol parametre ayarlari su sekilde siralanmaktadir:

® Yk atalet orani [P1-00] ayari: “5.2.6 Otomatik Kazang Ayari [Cn-05].” na bakiniz.

® Pozisyon oransal kazanci [P1-01] ve [P1-02] ayart:

Servo motorun hedefi gegmeyecegi

kullanmayiniz).

kadar kazanci

® Hiz oransal kazanci [P1-06] ve [P1-07] kazanci:

Servo motor titresime girmeyecek kadar arttirin.

® Hiz integral zaman sabiti [P1-08] ve [P1-09] ayari:

Asagidaki tabloya bakin ve hiz oransal kazanca gore ayarlayin.

(1) Atalet Oranmi Ayan [P1-00]

Motor &zellikleri tablosundan rotor ataleti ve makine sisteminden yik ataleti

hesaplanarak atalet orani ayarlanmalidir.

arttirin  (hiz ve tork calismada

Yike karsi atalet orani servo galismasi icin dnemli bir kontrol parametresidir. Atalet
oranini dogru ayarlamak servonun en iyi sekilde galismasi igin kritik Sneme sahiptir.

® Asagidaki tablo farkli kategorideki atalet orani igin kontrol kazang tavsiyelerini igerir:

Atalet Orani Kazang Araligi
Motor Pozi
ozisyon Hiz ;
Flansi Kategori [Atalet] Oran)éal Oransal Hiz Integral
(Coklu) Kazanci Kazanci fezanc
Dlsuk atalet 1~5 40 ~ 90 400 ~ 1000 10~ 40
40 Orta
_ 80 atalet 5~20 20~70 200 ~ 500 20~ 60
Yuksek
atalet 20 ~50 10 ~ 40 100 ~ 300 50 ~ 100

* Eger hesaplanmasi zor olursa, atalet orani test edilerek belirlenebilir.
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(2) Pozisyon Kontrol Kazanci

Pozisyon
komutu

FF filtre ileri-besleme
Fark zaman kazanci
d sabiti [P1-04]
+
Pozisyon hata
y Oransal to
kazang i

Gegerli pozisyon

Hiz
Komutu

Pals ¢ikisl

Katsayi
[PO-14]

Pozisyon komutu: Disaridan gelen pozisyon komutu palslerini sayar daha sonra elektronik disli
orani uygular ve pozisyon komut filtresini [P1-03] uygulayarak dabhili pozisyon komutunu
hesaplar. Elektronik disli carpani yiksek oldugu durumlarda, harici giris pozisyon komut
palsindeki degisimler dahili pozisyon komutunda degisimi etkiler. Ve bu etki daha blyuk olur. Bu
yuzden [P1-03] pozisyon komut filtre zaman sabitini ayarlamaya ihtiya¢ vardir.

Gegerli pozisyon: Enkoderden gelen pals sinyalleri sayilir ve elektronik disli degeri
kullanilarak mevcut pozisyon degerine gevrilir.

Pozisyon oransal kazang [P1-01] ve [P1-02]: Pozisyon komutu ile gegerli pozisyon arasindaki fark
hiz komutu ile garpilarak pozisyon oransal kazancina dondsturulir.

* Onerilen deger = Oransal hiz kazanci [P1-06] / 10

ileri-besleme kazanci [P1-04]: Pozisyon kazancinin fark degeri ile egimi hesaplayin. Egime hiz
komutu ekleyerek hedef pozisyon zamanini kisaltin. Eger bu deger cok blyik ise pozisyon
kontroliinde salinimlar olabilir veya pozisyon kontroli diizgiin olmayabilir. Bu nedenle, baslangig

degerini kicik adimlarla arttirmak énemlidir.

ileri-besleme filtresi [P1-05]: Eger pozisyon komutu g¢ok blyik 6l¢lide degisirse, ileribesleme
kontrol filtresi titrer. Filtre degderini ayarlayarak bu titresim giderilir.

(3) Hiz Kontrol Kazanci

Analog
hiz

komutu

Hiz komutu
filtre zaman sabiti
[P1-10]

Dijital hiz komutu

Hiz integral
Ldimari saoiu

[P1-08]

Hiz komutu:

Mevcut hiz

Hiz

Oransal Kazanci
[P1-06]

Hiz geri-besleme
filtre

Zaman sabiti [P1-11]

Hiz hesaplama

Mevcut tork

Tork komutu

QY

Enkoder sinyali
B S

Digaridan girilen analog hiz sinyali ¢alismadan sonra hiz komutu filtresinden

gecerek hiz komutu olarak kullanilir [P1-10], veya dijital hiz komutu kullanilir [RPM] ve dahili
parametre ayarlanir.

Mevcut hiz: Zamana bagdli olarak sayilan enkoder sinyalleriyle hiz hesaplanir ve hesaplanan hiz
calismadan sonra filtreden gegirilerek mevcut hiz olarak kullanilir. Dusuk hizlardaki hiz hesaplama

hatasini gidermek i¢in mevcut tork ve atalet degerlerini kullanip hizi takip eden algoritmayi kullanin.
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Bu nedenle dogru motor sabiti ve atalet orani, motor hiz kontroliiniin dengesi ile yakindan
iligkilidir.

Hiz integral zaman sabiti [P1-08]: Mevcut hiz ile komut arasindaki farktan, hiz hatasini integral
degerini hesaplayin ve bu degeri integral zaman sabiti ile ¢carparak tork komutu degerine gevirin.

Sayet integral kazancini dusurirsek hiz takip etme karakteristigi artacaktir. Fakat bu deger ¢cok
disUrulirse hiz asim hatalari olusabilir. Eger bu deger ¢ok blyutulurse cevap verme karakteristigi

kot olacaktir.

* Qnerilen deger = 10000 / hiz oransal kazanci [P1-06]

Hiz ‘/DC@UK
Yiksek
komutu // \ T
/
/!
f \Takip hizi
I/‘ Zaman
Hiz oransal kazanci [P1-06]: Hiz hatasi ile oransal kazang carpilarak tork komutuna

donlstlrdldr.
Eger sonug degeri buyik ise, hiz tepkisi ylkselir. Buna bagh olarak takip hiz artar. Eger deger

cok buyik ise salinimlar olusur. Eger deger ¢ok kiiciik ise hiz tepkisi yavaslar, buna bagli olarak
takip hizi azalir. Sonug olarak servo gucunu kaybeder.

Hiz

Hiz — - =
Komutu g - '
YUkslek

Dustik

Zaman

Hiz geri besleme filtre zaman sabiti [P1-11]: Sistemin titresiminden dolayi motorun hizi degisirse
ya da kazanctan dolay yUk Gzerinde olusan ataletten kaynaklanan titresim olusursa, hiz geri
besleme degerine filtre uygulanarak titresim kontrol edilir. E§er ¢ok blyuk bir deger ayarlarsaniz,
hiz tepkisi azalacak ve buna bagl olarak kontrol gticu tehlikeye girecektir.

*  Onerilen deger = 0 integral zaman sabiti hizlandirmak igin [P1-08]/10

(4) Tork Komutu Filtre Zaman Sabiti Ayan [P1-12]

Analog tork komutu gerilimi igin dijital filtre ayarlanarak komut palslerinin stabil olmasi
saglanabilir. Eger ¢cok buyuk bir deger ayarlaniga, tork komutlar i¢in tepki azalacaktir. Bu
nedenle sistem igin uygun deger ayarlanmasi énemlidir.
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(5) Tork Limit Ayan [P1-13], [P1-14]

ileri ydn [P1-13] ve geri yon [P1-14] icin ayri ayri maksimum tork limitleri ayarlanabilir.
Ayarlar nominal torkun ylzdesi olarak gorinttlenir ve standardi [%] 300'dur.

(6) Kazang 1<->Kazang 2 Transfer Modu Ayan [P1-15] OxOF (DIJIT 1)

Hiz kazang transfer modunu ayarlayin. [0xOF (DIJIT 1)]
= 0: Sadece kazang 1 kullanilir.

= 1: Sifir hiz otomatik kazang transferi
Sifir hiz durumunda kazang 1’den kazang 2'ye gegilir

Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1’e gegilir.

= 2: Pozisyonda otomatik kazang transferi
Pozisyon durumunda, kazang 1'den kazang 2’ ye gegilir

Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1’e gegilir.

= 3: Manual kazang transferi
Kazang 2 kontag@i acik oldugu zaman, kazang¢ 1’den kazang 2'ye gegilir.

Tersi durumda, kazang 2'den kazang 1’e gegilir.

(7) Kazan¢ 1<->Kazang¢ 2 Doniistiirme Zaman Ayan [P1-16]

= Calisma sirasinda kazang transfer zamanini ayarlayin.

= Kazang 1'den kazang 2’'ye ve kazang 2’den kazang 1’e dontusum yapilirken, ayar zamanina gore
doniisum yapilr.

(8) P / Pl Degisme Modu Ayan [P1-15 DIJIT 2]

P ve PI kontrol degisim modlarini ayarlayin. [0xFO (DIJIT 2)]

= 0: Sadece PI kontrol.

= 1: P kontrol, eger tork komutu, tork ayarindan daha ylksekse. [P1-24].

= 2: P kontrol, eger tork hizi, hiz ayarindan yiksekse. [P1-25].

= 3: P kontrol, e§er mevcut hizlanma, hizlanma ayarindan daha ylksekse [P1-26].

= 4: P kontrol, mevcut pozisyon hatasli, pozisyon hatasi ayarindan daha yiiksekse, [P1-27].

= P kontrol, eer PCON kontagi agiksa (en yiksek oncelik).

Gibi fonksiyonlarla, Pl kontrolinden sonra, P kontrol islemine durdurma fonksiyonu
uygulayarak pozisyon islemini gelistirebilirsiniz.
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(9) Rezonans Engelleme islemi Ayan [P1-17], [P1-18], [P1-19]

Tork ¢ikisl

/-» Rezonans 6nleme frekansi [P1-18]

- < Tork glklél frekansi

Rezonans 6nlemi araligi
BW [P1-19]

Mekanik rezonanstan dolay: belirli sistemlerin icinde belirli frekanslarda titresim
olusursa, bu titresimleri 6zel frekanslar igin tork ¢ikisi kontrollUyle 6nlenebilir.
= Rezonans onleme islemi [P1-17]

e 0: Kullanilmiyor

¢ 1: Kullanimda

4.4.3 Analog Giris/Cikis Parametre Ayani

(1) Analog Hiz Olcegi Ayan

= Analog hiz 6lgegi[P2-17]: [RPM] olarak 10 [V]'ta karsilik gelen analog hiz komut degerini
ayarlayin. Maksimum deger maksimum motor hizidir.

= Analog hiz komutu dengeleme [P2-18]: Analog hiz komutu “0” olmasina ragmen analog sinyal
erisim devresi Uzerinde kalan belli seviye gerilimin oldugu durumlar vardir. Bu durumda, [nV]
biriminde dengeleme gerilimi ayarlanarak telafi edilebilir.

= Sifir hiz komutu bolge ayari

Hiz
Y Y
~ +10 [V] -mV. - +10 [V]
-10 V] Gerilim 10 E v |

| «—1— | Sifir iz komut
i bolge | gerilim
' " [P2- 9

Sifir iz komutu bélge gerilimi Sifir hiz komutu bélge gerilim

[P2-19] = 0 [mV] [P2-19] = 0 [mV] degil
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(2) Analog Tork Olcegi Ayan
= Analog tork komut 6lgegi [P2-20]: 10[V]'a karsilik gelen tork degerini nominal torkun ytzdesi
olarak ayarlayin. Maksimum deger [PE-205] ve [PE-206] parametrelerindeki deger kadar olabilir.
= Tork komutu dengeleme [P2-21]: Analog hiz komutu “0” olmasina ragmen analog sinyal erisim
devresi Uzerinde kalan belirli seviye gerilimin oldugu durumlar vardir. Bu durumda, [mV] biriminde

dengeleme gerilimi ayarlanarak telafi edilebilir.

= Sifir tork komut bélge ayari

Tork
Iy
-mv
+10[V] . +10[V]
-10 [V] "| geriim  -10 [V] f ! "

|- > | Sifir tork komut
H : bolge gerilimi
' ' [P2-22]

Sifir tork komut bélge gerilimi Sifir tork komut bélge gerilimi

[P2-22] =0 [P2-22] = 0 [mV] degil.
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4.4.4 Giris/Cikis Kontaklan Parametre Ayarlan

(1) Pozisyon Calisma Parametre Ayari

= Pozisyona ulasti ¢ikis araligi [P2-11]: EGer komut pozisyon palsi ve takip pozisyon palsi
arasindaki fark bu aralia erisirse, pozisyon tamamlandi sinyali verilir.

Pals Sayaci

Komut pals sayaci

T >
'
'
|
'
'
'
'

Hata palsi Takip paI%
sayacl |

Pozisyona ulagti ¢cikis

araligl 2D . .

[P2-11] ( 5 ! Zamén
Pozisyon
tamamland
cikisi

Sayet bu deger gereginden fazla girilir ise, pozisyon islemi tamamlanmadan pozisyona ulasti
cikisi verileceginden bazi istenmeyen durumlarla kargilagilabilir. Bu nedenle, bu degerin uygun bir
deger olmasi 6nemlidir.

= Pozisyon galisma takip hata degeri [P4-11]

'\
Pals Sayaci Komut pals sayaci

i* Pozisyon takip hatasi degeri
Hata / Takip palsi sayaci

Zaman

Pozisyon
takip hatasi
alarmi

Eger hata palsi pozisyon galisma takip hata araligindan fazla olursa, pozisyon takip hata
alarmi [AL-51] tetiklenir.
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(2) Hiz Calisma Parametre Ayarni

Hiz N
Hiz Komutu
Hiza ulasildi ¢ikis \
araligl [P2-13]  Ubeeemmm e
Sifir hiz gikis
Araligi [P2-12] _{ Zaman
~
7

S—

Sifir hiz (ZSPD)

Hiza ulagildi
(INSPD)

= Sifir hiz ¢ikis arah@i [P2-12] : Mevcut hiz ayarlanan hizin altina diserse, sifir hiz sinyal ¢ikisi
verilir.

= Hiza ulasildi ¢ikis araligi [P2-13]: Hiza ulasildi sinyal ¢ikisi verilir.
(3) Fren Sinyal Cikisi Parametre Ayani

Hiz N Motor galisma hizi Servo OFF veya Alarm

/ tetikleme

Fren sinyali ¢ikisi
Calisma hizi [P2-14]
~
”~
Zaman
Servo ON
girisi
Fren > < 5 |
cikis i I . .
sinyali 50 [msec] arasinda Fren sinyali ¢ikisi

gecikme zamani [P2-15]

= Fren ¢ikis sinyali calisma hizi [P2-14], fren ¢ikis sinyali gecikme zamani [P2-15]

= Disey eksenlerdeki yikleri tagimada kullanmak Uzere servo sirlicllerde frenleme ¢ikisi mevcuttur.
Yikin saglkh bir sekilde durdurulabilmesi icin servo sirlici tamamen durmadan frenleme ¢ikisi
aktif edilmelidir.

(4) Pozisyon Palsi Silme Modu [P2-16]

Pozisyon ¢alisma modunda pozisyon palsi siime modunun ¢alismasini ayarlayin.

Ayar Calisma sekli
Kenar tetikleme modunda YUlkselen kenar ile ¢alisma.
0 ju

1 Kontak ON oldugu stirece ¢alisma.

Operate immediately at contact point on_ Level. Then, torque is “0” when contact
is “High”.

v
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(5) Cikis Sinyali Lojik Tanimi Ayan [P2-10]
ilk degeri ON veya OFF durumunda olan ¢ikis kontaklarinin galisma sartlarini
degistirebilirsiniz.
4.4.5 Hiz Calisma Parametre Ayan
(1) Hiz Komutu [P3-00]-[P3-06]

Calisma hizlari [RPM] biriminde ayarlanir. Calisma hizi, hiz calisma girig
kontaklari ile segilir.

SPD1 SPD2 SPD3 Hiz kontrol
OFF OFF OFF Analog hiz komutu
ON OFF OFEE Dijital hli komutu
OFF ON OFEE Dijital hl; komutu
ON ON OFEE Dijital hlg komutu
OFF OFF ON Dijital hli komutu
ON OFF ON Dijital hl; komutu
OFF ON ON Dijital hlé komutu
ON ON ON Dijital hl$ komutu

(2) Hizlanma/Yavaglama zamani

= Hizlanma zamani [P3-08]: Motor hizinin sifirdan nominal hiza ulagsmasi igin istenilen zaman degeri
[ms] cinsinden girilir.

= Yavaslama zamani [P3-09]: Motor hizinin nominal hizdan sifira diismesi igin istenilen zaman
degeri [ms] cinsinden girilir.

(3) S-Egrisi Calismasi [P3-11]

Hizlanma ve yavagslama esnasinda daha yumusak bir calisma ve durusg igin kullanilir.

= 0: Dogrusal -> Hizlanmalyavaslama zaman ayarlayin [P3-08] ve [P3-09].

= 1: S-Egrisi -> Hizlanma/yavaslama zamani ayarlayin [P3-08] ve [P3-09]. + S-egri zamani [P3-10].
(4) Manual JOG Calisma [Cn-00]

JOG calisma hizinda [P3-12] ileri yénde déniis igin SAG'a basiniz. JOG calisma hizinda [P3-12]

geri yon igin SOL tusuna basin. CN1 kontak giris durumlari dikkate alinmaz.

(5) Otomatik JOG Cahisma [Cn-01]

1. adimdan 4. adima kadar tekrarlayarak calisir.
Her adim igin ¢alisma hizlan [P3-13]-[P3-16]) , calisma zamanlar ([P3-17]-[P3-20]) girilir.
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4.4.6 Pozisyon Cahisma Parametre Ayan

(1) Giris Pals Lojigi [P4-00]

Pozisyon komutu giris pals tipi ve yon metodu ayarlanir.

0: A+B

1: CW+CCW, pozitif lojik

2: Pals + sinyal, pozitif lojik

3: A+B

4: CW + CCW, negatif lojik

5: Pals + sinyal, negatif lojik

PF + PR ileri yon Geri yén
PALS ‘ PALS
nio | o cnvve A LA oo AL A]
Pozitif f — — f — —
i SINYAL | A SINYAL A | A
Lojik
(CN1-11) A L (CN1-11) LA L
PALS PALS
cwcent | envg) | Lievel (CN1-9) YO Y
i SINYAL SINYAL—
Lojik A L Level
(CN1-11) Y Y (CN1-11)
PALS PALS
Pals +
jésn 2 | (CN1-9) Y Y (CN1-9) YR Y
Pozitif SiNYALJi SINYAL L Level
Lojik (CN1-11) H Level (CN1-11)
PF + PR ileri yon Geri yon
PALS PALS
.
ave | 4| (cnig) N (CN1-9) _A1A L
Negatif SINYAL 4 SINYAL
Loilk (CN1-11) — III_ (CN1-11) —m l—
PALS I PALS
et | o | (CNL9) H Level (CN1-9) v vl
Lojik SINYAL BE | SINYAL |
(CN1-11) Yoy (CN1-11) H Level
PALS — [y — PALS F |—
Pals +
Ngéztif 5 (CNl_g) t U (CNl_g) j t
ok SINYAL L Level SINYAL [ Hlevel
(CN1-11) (CN1-11)
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(2) Elektronik Digli Orani [P4-01] ~ [P4-08]

Elektronik disli orani pozisyon komutu giris palsi ve motor enkoder palsi arasindaki iliskinin
bélen/boélinen seklidir. Pozisyon ¢alismada hata olmamasi icin orani ayarlamak énemlidir.
Nasil ayarlanacagi asagdida agiklanmistir.

* Elektronik digli orani = Bir giris palsine karsilik alinan yol x Motorun bir turundaki pals adedi /
motorun bir turunda alinan yol

Ornek) Mekanik digli orani:1/2 , Bir palste alinan yol:1[[ ], Vida hatvesi:10[\ ]
ve enkoder pals adedi : 3000 pals.

1. Her bir palste alinan yol =1 x 10 - 3 = 0.001 [mm]

2. Motorun bir turundaki pals adedi = Enkoder pals sayisi x 4 = 3000 x 4 =12000
3. Motorun bir turunda alinan yol = 10 x 1/2 = 5 [mmn]

4. Elektronik disli orani = 12000 x 10 - 3/5=12/5

Elektronik disli oraninin bélinen degeri “12”, bolen degeri “5” olur.

Not 1) 3000 pals enkoder igin her turdaki pals 12000'dir, ¢linkii quadrature tip enkoderde palsler 4 ile
carpilarak servo sirlcl kontrol edilir.

Not 2) Bu durumda, motor hizi [RPM] asagidaki sekilde hesaplanabilir:
Motor hizi = 60 x elektronik disli orani x giris palsi frekansi / motorun bir turundaki pals adedi

(3) Bosluk Miktan [P4-13]

Pozisyon c¢alismada mekanikten dolayi olusan bogluk miktari buraya girilerek bosluktan dolayi
olusan pozisyon degigimleri ortadan kaldirilabilir.
(4) Elektronik Disli Orami Dengeleme Ayari

Turdaki calisma mesafesi degisirse, asinma ve yipranmadan kaynakli degisimleri dengeleme degeri ile
ayarlanabilir.

= Elektronik digli orani ayar modu [P4-09]

* 0: Elektronik disli orani 0-3 kullan

» 1: Elektronik digli orani O kullan. Degeri [P4-10] elektronik disli orani bélinen degerinin yerine
atanir.

= Elektronik digli orani béliinen dengeleme ayari

Yukaridaki 6rnekte, béliinen icin 12000 ve bdlen icin 5000 girdiginizde ve ‘EGEAR1’ girisi ON
yapildiginda bélinen degeri bir artirihr. ‘EGEARZ2’ girisi ON yapildiginda ise, boliinen degeri bir
azaltilir. Degisim [P4-10] parametresine kaydedilir.

Dengeleme 2 ise, galisma igin elektronik disli orani 12000/5000 den 12002/5000 olarak degisir. Ayrica
dengeleme -2 ise, galisma igin elektronik disli orani 12000/5000 den 11998/5000 olarak degisir
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4. Parametreler

4.5

4.5.1

Alarmliar ve Uyarilar

Servo Alarm Durum Ozeti Goriintiilleme Meniisii

Alarm
Kodu

Ad

Ayrintilar

Kontrol edilecek noktalar

!

<3
i

-
P -
| =in |

IPM hata

Asirt akim(H/W)

Motor cikis kablosunu ve enkoder
kablosunu kontrol edin.

Motor ID / Surtcu ID / Enkoder ayari
kontrol edin.

Sirdcl ve motor segiminin dogru
oldugundan emin olun.

-
b
.‘h

IPM 1sinma hatasi

IPM modil asiri iIsinma

Motor cikis kablosunu ve enkoder
kablosunu kontrol edin.

Motor ID / Surticu ID / Enkoder ayari
kontrol edin.

Siritct ve motor segiminin dogru
oldugundan emin olun.

2
-

-
-,
-
]
-
pu)

Asiri akim

Asirt akim (S/W)

Motor ¢ikis kablosunu ve enkoder
kablosunu kontrol edin.

Motor ID / Surticu ID / Enkoder ayari
kontrol edin.

Siritict ve motor segiminin dogru
oldugundan emin olun.

b ]
-

Akim dengeleme

Anormal akim dengeleme

[St-23] ve [St-24] nominal akimin % 10'u

veya daha yuksek ise, suruclyu degistirin.

-
b}
.\-
-
-
L= |

Asirt akim (/CL)

Asir akim (H/W)

Motor ¢ikis kablosunu ve enkoder
kablosunu kontrol edin.

Motor ID / Siiriicu ID / Enkoder ayari
kontrol edin.

Sirtict ve motor segiminin dogru
oldugundan emin olun.

2

)
P~
My

Asin yik

Sdrekli asin yuk

Suricu ve motor seciminin dogru
oldugundan emin olun.

Yik ve fren durumunu kontrol edin.

Motor ¢ikis kablosunu ve enkoder
kablosunu kontrol edin.

Motor ID / Siiriict ID / Enkoder ayari
kontrol edin.

-
0
P~
™

Ortam 1sISI

Siricl asiri 1Isinma

Slrtcundn i¢ sicakhgini kontrol edin
[St-19].

Sogutma fani takin ve ylki kontrol edin.

-
~
P~

'
Py
LR

Rejeneratif asiri yik

Rejeneratif asiri ylk

Girig gerilimi, rejeneratif frenleme direnci
ve kablolarini kontrol edin.

Sirlclyu degistirin.

)
-~
1
]
N g

Motor kablosu agik

Motor kablosu bagl degil

Motor besleme kablosunu kontrol edin.

b
P~

)
"
g3

Enkoder haberlesme

Seri enkoder
haberlesme hatasi

Seri enkoder kablosunun baglantisini
kontrol edin.
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4. Parametreler

g Adi Ayrintilar Kontrol edilecek noktalar
Kodu
BER3H Enkoder kablosu acik Enkoder kablosu Enkoder kablo baglantisini kontrol edin.
bagl degil
AL -372 Enkoder veri hatasi Enkoder veri hatasi [P0-02] ayari ve enkoder kablosunu
kontrol edin.
AL -33 Motor ID hatasi Motor ID hatasi [P0-00] ayarini kontrol edin.
Al -3Y Enkoder Z faz acik Enkoder Z faz kablosu Enkoder kablosunu kontrol edin.
bozuk
- = - . . - Girig gerilimi ve gug¢ Unitesi kablolarini
oy o_
AL =Yy Dustk gerilim Dustk gerilim kontrol edin.
Giris gerilimi ve kablo baglantilari
kontrol edin.
AL =Y Asiri gerilim Asiri gerilim
Lo 29 g Sebeke gerilimini kontrol edin. Frenleme
direnci ve baglantisini kontrol edin.
AL -47 RST glic kaybi Ana glc kesintisi Glig Uinite kablosu ve beslemeyi kontrol edin..
AL -43 Kontrol giig kaybi Kontrol giig kesintisi Giig inite kablosu ve beslemeyi kontrol edin.
Enkoder, enkoder ayari, enkoder kablosu,
- kazang ayari, motor kablosu, Motor ID,
geocn
B:E IR Agini hiz sinin Agin hiz elektronik digli orani ve hiz komutu 6lgegi
kontrol edin.
[P4-11] parametresini, limit sivicleri ve
baglantilarini, kazang ayarini, enkoder
= = . . . . lektronik disli
AL -51 Pozisyon takip Pozisyon takip hatasi igﬁgg; Zgir?.e ronix digii oranint
Siritict ve motor segiminin dogru
oldugundan emin olun.
Al -c3 EMG Acil stop AE:|I durdur{'na kontak sm_yall, harici 24V
glc kaynagini kontrol edin.
Is k frek Ust seviye kontrolériin pals komut
AL -53 Asiri pals CMD Pals orr;m:tu rekans frekansini kontrol edin.
= = atasl L .
Komut pals tipini kontrol edin.
AL -53 Parametre kontrol Parametre hata Fabrika ayarlarina [Cn-21] déniiniiz.
AL -EM Parametre aralidi Parametre aralik hata Fabrika ayarlarina [Cn-21] doniini{iz.
REERHA Hatali fabrika ayari Hatal fabrika ayari Fabrika ayarlarina [Cn-21] doniin{iz.
W P GPIO ayarl Cikis E:tn;:k ayar Fabrika ayarlarina [Cn-21] doéniiniiz.




4. Parametreler

4.5.2 Servo Uyari Durum Ozet Gériintilleme Meniisii

Uyari
Durum Adi Nedenleri Kontrol edilecek noktalar
(KODU)
y_on . [P0-06] DiJiT2 ‘1’ olarak ayarlanirsa,
o u RST_PFAIL Ana gui¢ faz kaybi ana besleme faz kaybi.
H-07 LOW_BATT Dustk pil
H-0Y OV_TCMD Asiri tork komutu Maksimum tork komutlari fazla girilmis.
H-08 OV_VCMD Asiri hiz komutu Maksimum hiz komutlari fazla girilmis.
Y- 10 OV_LOAD Asint yik uyarisi Maksimum asiri yike [P0-13] ulasildi.
w.an . Motorun akim kapasitesi, strticiden
o0-cu SETUP Kapasite ayari daha biydiktir.
uoun - - [PO-06]DIJIT2 ‘1’ olarak ayarlandiginda,
e UbD_VTG Diistik gerilim uyaris DC link gerilimi 190V veya altindadir.
H-8n EMG EMG kontak noktasi G/C kablo_sunu ve [P2-09] ayarini
. kontrol edin.

- Uyari kodu hexadecimal olarak gériintiilenir. Uzerinde 2 uyari kodu olusursa, uyari kodlari toplami
goruntulenir. [W-04] Asiri tork komutu ve [W-08] Asir hiz komutu ayni anda ortaya ¢ikmis olsalar

Ornegin, [W-0C] gériintiilenir.

-Uyari kodu 80 olursa, "SV-ON" durumu otomatik olarak "SV-OFF" duruma geger.
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4.6 Motor Tipi ve ID

Model Adi ID |Glg(W) Not
SAR3A 1 30
SAR5A 2 50
SAO1A 3 100
SA015A 5 150
SBO1A 11 100
SB02A 12 200
SBO4A 13 400
HB02A 15 200 Hollow tip
HBO4A 16 400 Hollow tip
SCO4A 21 400
SCO06A 22 600
SCO8A 23 800
SC10A 24 1000
SC03D 25 300
SC05D 26 450
SC06D 27 550
SC07D 28 650
SEQ9A 61 900
SE15A 62 1500
SE22A 63 2200
SE30A 64 3000
SE06D 65 600
SE11D 66 1100
SE16D 67 1600
SE22D 68 2200
SEO3M 69 300
SE06M 70 600
SEQ09M 71 900
SE12M 72 1200
SEO05G 73 450
SE09G 74 850

Model Adi ID |[Gug(W) Not
SE13G 75 1300
SE17G 76 1700
HEO09A 77 900 Hollow tip
HE15A 78 1500 Hollow tip
SF30A 81 3000
SF50A 82 5000
SF22D 85 2200
LF35D 190 | 3500
SF55D 87 5500
SF75D 88 7500
SF12M 89 1200
SF20M 90 2000
LF30M 192 | 3000
SF44M 92 4400
SF20G 93 1800
LF30G 191 2900
SF44G 95 4400
SF60G 96 6000
SG22D 111 2200
LG35D 193 3500
SG55D 113 5500
SG75D 114 7500
SG110D 115 11000
SG12M 121 1200
SG20M 122 2000
LG30M 195 3000
SG44M 124 4400
SG60M 125 6000
SG20G 131 1800
LG30G 194 2900
SG44G 133 | 4400
SG60G 134 | 6000




4. Parametreler

Model Adi ID |Gug(W) Not
FF30A 781 3000
FF50A 782 5000
FF22D 785 2200
FF35D 786 3500
FF55D 787 5500
FF75D 788 7500
FF12M 789 1200
FF20M 790 2000
FF30M 791 3000
FF44M 792 4000
FF20G 793 1800
FF30G 794 2900
FF44G 795 4400
FF60G 796 6000
FF75G 804 7500
FG22D 811 2200
FG35D 812 3500
FG55D 813 5500
FG75D 814 7500
FG12M 821 1200
FG20M 822 2000
FG30M 823 3000
FG44M 824 4400
FG20G 831 1800
FG30G 832 2900

Model Adi ID |[Gig(W) Not
SG85G 135 8500
SG110G 136 11000
SG150G 137 15000
FBO1A 711 100
FBO2A 712 200
FBO4A 713 400
FCO4A 721 400
FCO6A 722 600
FCO8A 723 800
FC10A 724 1000
FCO3D 725 300
FCO5D 726 500
FCO06D 727 600
FCO7D 728 700
FEO9A 761 900
FE15A 762 1500
FE22A 763 2200
FE30A 764 3000
FEO6D 765 600
FE11D 766 1100
FE16D 767 1600
FE22D 768 2200
FEO3M 769 300
FEO6M 770 600
FEO9M 771 900
FE12M 772 1200
FEO5G 773 450
FEO09G 774 850
FE13G 775 1300
FE17G 776 1700
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Model Adi ID | Giig(W) Not Model Adi ID |Giig(W) Not
DBO3D 601 63
DB06D 602 | 126
DB09D 603 | 188
DCO6D 611 | 126
DC12D 612 | 251
DC18D 613 | 377
DD12D 621 | 251
DD22D 622 | 461
DD34D 623 | 712
DE40D 632 | 838
DE60OD 633 | 1257
DFA1G 641 | 1728
DFA6G 642 | 2513
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5. Bakim ve islemler

5. Bakim ve Islemler

5.2 Bakim
5.2.1 Manuel JOG Calisma [Cn-00]

Surdcl manuel jog calismayi kendisi gergeklestirir.

1. [Cn-00]'da iken [SET] tusuna basiniz ve [JoG] goéruntulenir.

2. [SET] tusuna basiniz, [SV-on] gorlntilenir ve servo galisma icin hazir duruma gelir.

Eger hata olusursa, tekrar baslamadan 6nce kablo baglantilarini ve olasi diger sebepleri kontrol

ediniz.
3. [UP] tusuna basili tututunuz ve motor JOG ¢alisma hizinda [P3-12] ileri ydnde (CCW) doner.
4. [DOWN] tusuna basili tutunuz ve motorJOG ¢alisma hizinda [P3-12] geri yonde (CW) doner.
5. [SET] tusuna tekrar basiniz ve manual JOG ¢alisma biter ve servo kavramadan ¢ikar.
6. [MODE tusuna basiniz ve parameter ekranina [Cn-00] geri dénebilirsiniz.
ilgili Parametreler Hiz ilk Deger
[P3-08] Hiz komutu hizianma zamani [ms] 0
[P3-09] Hiz komutu yavaglama zamani [ms] 0
[P3-10] Hiz komutu S-egrisi zamani [ms] 10
*[P3-11] Hiz ¢aligma tipi 0
[P3-12] JOG calisma hizi [RPM] 500
Servo ON iken, “*” belirtilen parametreler degistirilemez.
LS




5. Bakim ve islemler

[Manuel JOG Galisma Ornegi]

Adim Ekran Tuslann kullanimi Ne yapmali
r L Ana gui¢ ve kontrol giicti ile
1 - - i) hiz kontrol modu gdsterilir.
- - MODE] tusuna basarak [Cn-
. | Fq-0r | O 00] geln
- -y Y
{ i [SET] tusuna basarak manual
3 10 n JOG caligsmaya girin.
= ) [SET] tusuna basarak servo
4 Rl = N x| n ON’a gegirilir.
[UP] tusuna basili tutunuz ve
5 : | I (N n servo motor ileri yonde donme
=1 L L ye baglar.Elimizi gektigimizde
motor durur.
[DOWN] tusuna basih tutunuz
= ) ve servo motor geri yonde
6 200" 0N n dénmeye baslar.Elimizi
A g cektigimizde motor durur.
= ) Foil =i [SET] tusuna basiniz ve servo
7 104 50 5 OFF konumuna geger.
r r7:01%: [MODE] tusuna 1 sn. basiniz
8 LT 5’ 'g ve parameter ekranina [Cn-00]
- e e geri donulur.

% “_" titreyen isaret
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5. Bakim ve islemler

5.2.2 Otomatik JOG Cahisma [Cn-01]

Onceden belirlenmis programa gore siirekli calisir.

1.
2.

[Cn-01] ‘de iken [SET] tusuna basiniz ve [P-JoG] gorintilenir.

[SET] tusuna basiniz, [run] géruntulenir.Servo ON olduktan sonar otomatik JOG ¢alisma baglar.

(Eger hata olusursa, tekrar baglamadan 6nce kablo baglantilarini ve olasi diger sebepleri kontrol

ediniz.)

[SET] tusuna tekrar basiniz ve otomatik JOG ¢alisma biter ve servo kavramadan ¢ikar.

[MODE] tusuna basiniz ve parameter ekranina [Cn-00] geri donebilirsiniz.

4 calisma adimi surekli tekrar edilir.Calisma hizi ve zamani asagidaki parametrelerden ayarlanir:

ilgili Parametreler Hiz ilk Deger
[P3-08] Hiz komutu hizlanma zamani [ms] 100
[P3-09] Hiz komutu yavaslama zamani [ms] 100
[P3-10] Hiz komutu S-egrisi zamani [ms] 10
[P3-11] Hiz ¢alisma tipi 0
Adim Otomatik Calisma Hizi Otomatik Calisma Siiresi
0 [P3-13] [P3-17]
1 [P3-14] [P3-18]
2 [P3-15] [P3-19]
3 [P3-16] [P3-20]
[Otomatik JOG galisma 6rnegi]
Tuslarn
Adim Ekran kullanimi Ne yapmali
- Ana gug ve kontrol glcu ile
1 | W '-' 1 hiz kontrol modu gdsterilir.
5 [ (il w H x n [MODE] tusuna basarak [Cn-
Ll e LU 00] gelin.
3 0 0O O 0L nn [UP] veya [DOWN] tusuna basa-
Lo LU rak [Cn-01] gelin.
4 | w iy i i n [SET] tusuna basarak otomatik
J L0 A0 JoG galismaya girin.
[SET] tuguna basiniz motor
5 ~ o N n belirlenmis programa gére
= motor dénmeye baslar.
( ~ [SET] tekrar basn'w.lz" ve cal Isma
6 ’:‘ ,:, x ] "- sonlanir. [donE] géruntilenir.
; sl v Hi n [MODE] tusuna [Cn-01] dénmek
Lot Ly Icin 1 sn. basili tutunuz.
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5. Bakim ve islemler

5.2.6 Otomatik Kazanc Ayar [Cn-05]

Otomatik ayar islemi gerceklestirmek.

1. [Cn-05] parametresinde iken [SET] tusuna basiniz ve [Auto] ekranda goruntilenir.

2. [SET] tusuna basin ve [run] gorintilenir ve otomatik kazang ayarlama baslar.

Bu arada bir hata tetiklenir ise, tekrar baglatmadan 6nce servo kablolarini ve diger olasi sebepleri
kontrol ediniz.

3. Kazang¢ ayari tamamlandiginda, atalet orani [%] goéruntllenir ve [P1-00], [P1-06] ve [P1-08]
otomatik olarak degistirilir ve kaydedilir.

llgili Parametreler Adi ilk Deger
[P1-20] Otomatik kazang ayarlama hizi [100 RPM] 8
[P1-21] Otomatik kazang ayar mesafesi 3
Otomatik kazang ayarlama ornegi
¢cay g
Adim Ekran Tuslarin kullanimi Ne yapmali

= 'S Ana gug ve kontrol gicu ile hiz
1 w Wimi 110 kontrol modu gosterilir.
2 0noon "‘ n [MODE] tusuna basarak [Cn-00] gelin
3 i | _' nn [UP] veya [DOWN] tusuna basarak

Lo N R [Cn-05] parametresine gelin.
4 [} | K/IE n [SET] tusuna basarak otomatik

| N N | kazang ayarina girin.
Ug kez ileri ve geri hareketini
5 o M n yaptirmak icin [SET] tusuna basiniz.
Otomatik ayar tamamlandiktan sonra,
6 (N ~ ayar sonucu ekranda goruntulenir
[ RN | ) [SET] tusuna basarak geri doniin.

7 | i x| : n [MODE] tusuna 1 saniye basarak

Lo R [Cn-05] geri déniin.

>:<u

” Titreyen igaret.
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5. Bakim ve islemler

5.2.18 Akim Dengeleme[Cn-17]

[PO-27]~[P0-28] Parametrelerine akim dengeleme degerlerini kaydetmek.

[Akim Dengeleme ayarlama 6rnegi]

Adim Ekran Tuslann kullanimi Ne yapmali
1 :‘ e B "-" L" n [MODE] tusuna basarak [Cn-00] gelin.
2 0 0 g Hu nn [UP] veya [DOWN] tusuna basarak
L bl [Cn-17] parametresine gelin.
3 r o) _C n [SET] tusuna basarak akim dengeleme
Lo L) ayarina girin.
( ~ [SET] tusuna basildiginda [P0-27] U
6 - ™ 1™ 1~ n faz akimini ve [P0-28] V faz akim
DN O N d
engeleme ayarini ayarlar.
7 Ogogo {n} n [MODE] tusuna 1 saniye basarak
Lt 00 [Cn-17] geri déniin.

>:<u

” Titreyen isaret.




7. Uriin Ozellikleri

-7

7.2

Urin Ozellikleri

Servo Siiricu

7.2.1 Urun Ozellikleri
Tip Adi L70A L7cA L7cA L70A L70A L70A L70A L70A
Boliim 0010 0020 0040 0080 0100 0200 0350 0500
Giris Besleme 3-faz AC 200-230 [V] (-15~10[%]), 50-60 [Hz]
besleme
Kontrol Besleme Tek-faz AC 200-230 [V] (-15~10[%]), 50-60 [HZz]
Nominal akim [A] 1.4 1.7 3.0 5.2 6.75 13.5 16.7 32
Maksimum akim [A] 4.2 5.1 9.0 15.6 20.25 40.5 50.1 96

Quad. Tip artirimli line driver 2000-10000 [P/R]

Enkoder tipi
neodertip! Seri Tip 17 /19 bit / 21 bit
Hiz kontrol | 1oy simum 1: 5000
aralig
Frekgns Maksimum 1 [kHz] veya Uzerinde (19-bit seri enkoder kullanildiginda).
tepkime
Hiz K H'Zt DC —10 [V]~+10 [V] (Negatif gerilimden dolayi ters yénde donus).
Kontrol omutu
Hizlanma/ o o N
Dogrusal veya S-Egrisi hizlanma/yavaslama (0-10,000 [ms], [ms] biriminden ayar-
Yavaslama lamak mimkuandr.
zamani
Hiz degisim | +0.01 [%] veya daha az [Yik O ve 100% arasinda degisirken]
orani +0.1[%] veya daha az [Sicaklik 25 +10°C]
Kontrol
performan Giris . .
S frekans! 1 [Mpps], line driver / 200 [kbps], open collector
Pozisyon metodu Sembol + pals dizisi, CW+CCW, A/B fazi
Kontrol | Elektronik | 4 it digli orani ayarlanabilir.
disli rani
Tork DC —10~+10 [V] (Negatif gerilimden dolayi ters yénde doniis)
komutu gatrg Y Y s
Tork Hiz limit | DC 0~10 [V], dahili hiz komutu ile +1[%]
Kontrol ’ e
Tekrarlama o/
dogrulugu | 10711l
Girig araligi | DC 0~10 [V]
Analog
Giri
$ ..A‘.?'Sf.‘"‘:..k 12 [oit]*
Giris/Cikis gozunuriu
sinyali
Cikis araligi | DC 0~10 [V]
Analog
Cikis Agcisal .
Cozinarak | 1211l
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7. Uriin Ozellikleri

L70A L70A L70A L70A L7cA L70A L70A L7cA
*Bolim 0010 0020 0040 0080 0100 020c 0350 50
Toplam 10 tanimlanabilir giris kanali vardir.
.. .. | SVON, SPD1, SPD2, SPD3, ALMRST, DIR, CCWLIM, CWLIM, EMG, STOP, EGEAR1, EGEAR2,
Dijital giris | pcON, GAIN2, P_CLR, T_LMT, MODE, ABS_RQ, ZCLAMP
Toplamda 19 fonsiyonu segerek tanimlayabilirsiniz.
Segilen sinyallerin pozitif/negatif lojigini ayarlayabilirsiniz.
Toplamda 5 tanimlanabilir, 3 alarmlar igin sabit ¢ikis kanali vadir.
Dijital ALARM, READY, ZSPD, BRAKE, INPOS, TLMT, VLMT, INSPD, WARN
cikis Toplamda 9 fonsiyonu segerek tanimlayabilirsiniz.
Segilen sinyallerin pozitif/negatif lojigini ayarlayabilirsiniz.
RS422 PC yazilimi ve RS422 sunucuya erisilebilir.
Haberlesme
usB PC yazilimi ile durum gorintileme, JOG galisma ve parametre indirme/yiikleme mimkdindur.
Enkoder Seri BiSS enkoder ve quadrature enkoder destekli
Enkoder ¢iki . P . .
metod% s FPGA ile rastgele 6n 6lgekli gikis(maksimum 6.4 Mpps)
Dinamik | standart (Servo alarm kapandiginda veya servo OFF oldugunda aktif olur.
frenleme
Rejeneratif | pahili ve harici kurulum miimkindir.
frenleme
Goériintiileme | 7 segment (5 DIJIT)
Dahili . .
fonksiyon Ayarlama | YUkleyici (SET, MODE, UP ve DOWN tuslari)
ilave Otomatik kazang ayarlama, Z faz algilama, manuel JOG galisma, otomatik Jog Calisma
Fonksiyon | Otomatik analog giris kalibrasyonu
Asiri akim,asir yuk, yuksek gerilim, ana giris besleme hatasi, kontrol giris besleme hatasi,
Koruma | asir hiz, motor kablo, 1sinma hatasi(giig modiilii Isinma,siiriicti sicaklik hatasi),
fonksiyonu . )
enkoder hatasl, sersér hatsi, haberlesme hatasi , asiri yenilenme
Sicaklik 0 ~ 50[°C]
Cevre Nem 90[%] RH veya daha dusuk (yogunlasma yok)
Cevre ic mekanlarda, asindirici veya yanici gaz olmayan, veya sivi ve iletken toz
olmayan yerler
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7.2.2 Olgiiler
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B L70A0200 / L70A0350
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* Agirlik : 2.5[kg](Sogutma fani dahil)
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7. Urtin Ozellikleri LS Mecapion
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ANT MUHENDISLIK SAN. ve TiC. A.S.
Ant Plaza Bayraktar Bulvari No:55
34775 Y. Dudullu - Umraniye / istanbul
Tel: 0216 4 999 111 Pbx Fax: 0216 4 999 333
www.antmuh.com e-mail: info@antmuh.com




