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1 Girig

1.1 Giivenlik Onlemleri

Bu drliniin gtivenli ve sadlikl kullanimi igin liitfen bu kilavuzda agiklanan gtivenlik 6nlemlerini tam
anladiktan sonra kullanin.

®  Uyan igaretleri ve anlamlan

Bu kilavuzda giivenlik agisindan dnemi vurgulamak igin asagidaki isaretler kullanilmistir. Bu giivenlik
kurallarina uyulmamasi; personelin yaralanmasina veya 6imesine, irliniin ve ilgili sistemlerin hasar
gormesine neden olabilir. Asagida belirtilen noktalarda, uyulmasi gereken tiim giivenlik konulari
ifade edilmemistir yalnizca ek giivenlik énlemleri sunulmustur.

A\ TEHLIKE

@ Onlenmedidi takdirde; 6lim, ciddi yaralanma veya yanginla sonuglanabilecek acil ve
tehlikeli bir durumu belirtir.

® Onlenmedidi takdirde; 6liim, ciddi yaralanma veya yanginla sonuglanabilecek acil ve
tehlikeli bir durumu belirtir.

/N DIKKAT

@ Onlenmedigi takdirde; orta derece yaralanma, hafif yaralanma veya yanginla

sonuglanabilecek tehlikeli bir durumu belirtir,

NOT

® Onlenmedigi takdirde donanim hasarina yol acabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.
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®  Giivenlik Onlemleri
m  Genel Onlemler

@ (riiniin giivenli kullanimi igin mutlaka bu kilavuzu okuyun.

@ Bu kilavuzu, kullanicinin her an erisebilecedi sekilde giivenli bir yerde saklayin.

® Servo (initesi agikken; kapad, kablolari, konektdrleri ve ek ekipmanlari glkarmayin.

Aksi takdirde elektrik carpmasina, ¢alismanin durmasina veya siiriiciinlin yanmasina sebep

olabilir.

/N UYARI

@ (Jriinii liitfen eslesen giicte ekipmanlarla kullanin (faz, gerilim, frekans...).

Aksi halde; (riin yanabilir, elektrik carpabilir veya yangin gikabilir.

® Servo siir{iclin{in ve servo motorun toprak ucunun toprada bagl oldugundan emin olun.
Aksi halde; elektrik carpabilir veya yangin gikabilir.

@ (iriin parcalarini sékmeyin, onarma girisiminde bulunmaymn ve donanimsal/yaziimsal
highir degisiklik yapmayin.

Aksi halde yangina veya arizaya neden olabilir.

/N\DIKKAT

® Giic acildiktan veya kapandiktan hemen sonra servo siiriicinin 1si alicisi, rejeneratif

(frenleme) direnci yiiksek sicaklikta olabilir. Kablolarin veya insanin uzuvlarinin temasindan
kaginmak igin bu initelere litfen bir kapak takmak gibi Gnlemler alin.
Aksi halde kablo veya insan uzuvlarinin yaniklarina sebep olabilir.

® Kabloya zarar vermeyin veya zorlayarak gekmeyin ya da kabloyu asin kuvvete maruz
birakmayin, agir nesnelerin altina koymayin veya sikismasina sebep olacak eylemler
gergeklestirmeyin.

Aksi halde; anzaya, hasara veya elektrik carpmasina sebep olabilir.

® (riiniin su ile temas edebilecedi yerlerden uzaklagtirin, asindirici, yanici gaz ortamlarinda
veya yanici maddelerin yakinlarinda kullanmayin.

Aksi halde elektrik carpabilir veya yangin gikabilir.

@ Hasarli veya eksik pargasi olan servo siirticiileri ve servo motorlari kullanmayin.
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@ Bir anormallik durumunda giciin kesilmesini ve iglemin aninda durmasini saglamak igin
harici bir acil durdurma devresi kurun (sigorta).

® Servo stirlicli zayif giic altinda kullaniliyorsa, giris gictiniin belirtilen gerilim degisim arali
icinde olmasini saglamak igin koruma ekipmani (AC reaktdr vb.) kullanin.

Aksi takdirde servo siricti zarar gorebilir.
® Elektromanyetik parazit etkisini azaltmak icin bir parazit filtresi vb. kullanin.

Aksi takdirde, servo siiriiciin(in yakininda kullanilan elektronik ekipmanlara elektromanyetik
parazit meydana gelebilir.

@ Belirtilen kombinasyonda servo siiriicli ve servo motor kullanin (giic, faz, frekans
uyumlulugu olsun)

@ Servo siir{iciiye ve servo motora islak elle dokunmayin. Aksi halde (ir(in arizalanabilir.

®  Depolama Onlemleri

/N\DIKKAT

® L{itfen Grlindin adiridina gore dogru tagima yontemi kullanin.
@ Makine taginmasi sirasinda servo stiriicli ve servo motora hasar vermeyin ve bu
ekipmanlardan makineyi kaldirmayin.
@ Servo siiricti ve servo motoru tagirken liitfen cihazlarin sivri késelerine dikkat edin.
Dikkat edilmezse yaralanmalara sebep olabilir.
@ Bu {irlini st diste agin yigmayin (talimatlara uygun sekilde yapin), diigebilir. Aksi halde
yaralanmalara sebep olabilir.
NOT
® Servo siirlicliyd 6n kapagindan veya konektdrlerinden tutmayin. Aksi halde servo siirlicli
diisebilir.
@ Servo siiricti ve servo motor hassas cihazlardir. Diglirmeyin veya iizerine darbe
uygulamayin. Aksi halde hasara bagli ariza meydana gelebilir.
@ Konektdr kismina darbe uygulamayin. Aksi halde baglantilara bagl anza meydana gelebilir.
® Ambalajin (ahsap cergeveler, kontrplak, paletler vb. dahil) dezenfekte edilmesi veya
bdceklerden arindiriimasi gerekiyorsa fumigasyon diginda bir yontem kullanin. Elektronik

driinleri (badimsiz veya makineye montajlanmis) kimyasal gaz ile islemler sonrasinda bu gaz
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birtakim reaksiyonlara girebilir ve elektronik bilesenler iin ciddi tehlike olugturabilir. Halojen
bazli dezenfektanlar (floriir, kloriir, brom, iyot vb.) kondansatdrlerin ig korozyonuna neden
olabilir.

@ Servo sirlictinlin ve servo motorun civatalarini asiriya kagacak sekilde sikmayin. Asiri
siddetli sikmak vida yuvalarinin kirimasina sebep olabilir.

®  Kurulum Onlemleri

/N\DIKKAT

® Servo siirliciiyli ve servo motoru, ilgili ekipmanlarin ylikiin tagiyabilecek bir yere monte

edin.
® Servo siiriicliyd, servo motoru, rejeneratif (frenleme direnci) direnci ve dinamik fren
direncini yanici olmayan malzemeler (izerine kurun.
Yanici malzemelerin {izerine veya yakinina kurulumu yapilirsa yangina sebep olabilir.

@ Kurulum sirasinda servo stiricii ile kontrolcli ve makinenin dider ekipmanlari arasinda
belirtilen mesafenin korundugundan emin olun

Aksi takdirde yangina veya arizaya sebep olabilir.
® Servo surlicliyu belirtilen yonde kurun.
Aksi halde yangina veya arizaya sebep olabilir.

@ Bu {irinlin {izerine basmayin veya {izerine adir nesneler koymayin.
Aksi halde ariza, hasar veya yaralanma meydana gelebilir.

@ Servo sirlicliye ve servo motora yabanci cisimlerin girmesine izin vermeyin. Aksi halde
arizaya veya yangina sebep olabilir.

NOT

® Liitfen asagida ifade edilen ortamlarda saklayin ve kurun.
@ Dogrudan giines 151g1 almayan yerler.
@ (iriin 6zelliklerine uygun ortam sicakligi bulunan yerler.

@ (riin 6zelliklerine uygun ortam nemi bulunan yerler.

® Sicaklik farkindan dolayr yogunlagmanin olmadidi yerler.
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® Asindirici gaz veya yanici gazin bulunmadigi yerler.

@ Yakininda yanici maddelerin bulunmadidi yerler.

® Toz, kir, tuz ve metal tozunun az oldugu yerler.

® Su, yag ve ilaglarin kolayca sicrayamayacad yerler.

@ Titresimin veya sokun {riind etkilemeyecedi yerler (iiriin dzelliklerini asmayan yerler).
@ Radyasyonun bulunmadidji yerler.

@ Yukaridakilerden farkll bir ortamda saklandiginda veya kuruldugunda (riin arizalanabilir
veya hasar gorebilir.

@ Liitfen iirlin dzelliklerini kargilayan bir ortamda kullanin.
Uriin 6zelliklerini agan bir ortamda kullanildiginda Giriin arizalanabilir veya hasar gérebilir.

@ Servo siiricti ve servo motor hassas cihazlardir. Diislirmeyin ve izerine darbe uygulamayin.
Aksi halde darbeye bagl anzaya neden olabilir.

® Servo siirlicliniin panoya monte edildiginden emin olun.

@ Servo sir{ictiniin ve servo motorun hava girig ve gikis kanallarini fan ile kapatmayin ve
iirline yabanci madde entegre etmeyin. Aksi halde arizaya neden olabilir.

m  Baglanti Onlemleri
® Giic aglmasi sirasinda kablolarin yerlerini dedistirmeyin. Aksi takdirde elektrik carpabilir
veya yaralanmalara sebep olabilir.

/N UYARI

® Kablo badlantilari veya bakim islemleri bir uzman teknisyen tarafindan yapimalidir. Aksi

takdirde elektrik carpabilir veya irlin hasar alabilir.

@ Liitfen kablo baglantilarini ve giig kaynadini kontrol edin. Kablo baglantilarinin yanlis
yapiimasi veya farkli bir gerilim uygulanmasi nedeniyle hasar meydana gelebilir. Béyle bir
hasar durumunda fren galismaz ve personel yaralanmasina veya mekanik hasara yol
acabilir.

@ Dinamik frenin mevut oldudu bir servo tinitesi kullanilirken, makine veya cihazin
ozelliklerine uygun harici dinamik fren direncinin belirtilen terminale baglanmasi gerekiyor.

Aksi takdirde acil durdurma durumunda kazara calismasina neden olabilir ve bu da
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personelin yaralanmasina veya ekipman hasarina yol agabilir.
/N\DIKKAT
® Gli¢ kapatildiktan (CHARGE) Isi§in sondiiglinden emin olun (en az 10 dakika) ardindan

kablolama ve inceleme iglemlerine devam edin. Giig kapatildiktan sonra dahi servo siiriiclide
yiksek gerilim kalabilir. Bu nedenle (CHARGE) I51gi yanarken terminale okunmayin. Aksi halde
elektrik carpabilir,

@ Kablo baglantilari ve test islemleri icin kilavuzda agiklanan énlemleri ve prosediirleri izleyin.
Fren kablolarinin yanlis baglanmasi, farkli bir gerilim uygulanmasi vb. nedeniyle servo initesi
arizasi mekanik hasara veya personelin yaralanmalarina sebep olabilir.

@ Kablo baglantilarinin dogru ve giivenilir sekilde yapildigindan emin olun. Konektdrlerin ve
konektérlerin pim diizeni modele gére degiskenlik gdsterir. Pim diziligini kullanilan modelin
teknik verileriyle kontrol ettiginizden emin olun. Bunun yapiimamasi, Griin(in arizalanmasina yol
acabilir,

® Giic terminali motor baglanti terminallerinin kablolarinin belirtilen yonteme ve torka gére
sikildigindan emin olun. Bunlarin yeterince sikiimamasi, kablolarin ve zayif temas nedeniyle
terminal bloklarinin 1sinmasina bu sebeple de yangina neden olabilir.

® Giris / ¢Ikis sinyal kablolari ve enkoder kablolari igin blendajli gift biikimli kablo veya gok
cekirdekli cift bikiimlii kablo kullanin.

® Servo (nitesinin gtig karti terminallerine kablo badlantisi yapilirken, asadidaki dnlemleri
aldidinizdan emin olun.

Glic karti terminali de dahil olmak (izere tiim kablolama tamamlandiktan sonra servo

siirliciiye giic verin. Giic karti terminali bir konektdr tipiyse, kablolamadan énce konektori

servo siirliciiniin gdvdesinden cikartin. Giig karti terminalinin her kablo soketine yalnizca bir
kablo takilabilir. Kablolari takarken kisa devre olmamasina dzen gdsterin.

® Kisa devreden kaynakli arizalari nlemek igin kagak akim sigortasi gibi bir giivenlik
ekipmani takin. Aksi halde yangina yol agabilir.

NOT
® L(itfen tarafimizdan belirtilen kablolan kullanmaya 6zen gésterin. Eder tavsiye edilen
kablolarin diginda kablo kullanilacaksa, teknik dzellikleri bakimindan tavsiye edilen
kablolarina olabildidince benzer kablolar kullanin.
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@ Kablo vidalarini ve kilitleme mekanizmalarini sikica sikin. Yetersiz sikilan civatalar
gevseyebilir ve kablo sokilebilir.

® Giig ve sinyal kablolarini ayni spirale / kanala yerlestirmeyin, aralarinda en az 30cm birakin.
Glig ve sinyal kablolari birbirine yakin olursa parazit kaynakli islev bozukluklar meydana
gelebilir.

® Enkoder bataryasi ya direkt kabloya ya da CN1 soketine baglanmalidir, Ikisine birden

baglanmasi Girline hasar verebilir.

B Calistirma Onlemleri

/N UYARI

@ Makineyi kurmadan dnce ve galistirmadan énce cihaza uygun parametre ayarlarinin
yapiimasi gerekir. EGer ayar yapmadan makine kullanilirsa, personel yaralanmasina veya
ekipman hasarina yol acabilir.

@ Parametre ayarlarinda agirt degisiklikler yapmayin. Aksi takdirde; istikrarsiz calisma,
mekanik hasar veya personel yaralanmasina sebep olabilir.

® Kazalan dnlemek igin, makinenin hareketli kisminin sonuna bir limit sivi¢ veya
durdurucu takoz takilmalidir. Aksi takdirde personele veya makineye zarar verebilir.

® islem sirasinda makinenin calisma alanina girmeyin. Aksi takdirde, yaralanma riski
olabilir.

® Islem sirasinda servo motor veya makinenin hareketli kismina dokunmaym. Aksi
takdirde, yaralanma riski olabilir.

/N\DIKKAT

@ Liitfen arizali sinyal hatti gibi tehlikelere yol acabilecek hatalara kargi ek givenlik sistemleri
tasarlayin. Ornedin fabrika ayarlarinda P-OT ve N-OT sinyali kesildiginde bir giivenlik islemi
gerceklestirilir ve siiriiciide P-OT / N-OT hatasi raporlanir. Bu sinyallerin polaritesini
degistirmeyin.

Pozisyon agimi durumunda, motor etkin olmaz ve fren serbest kalir. Eger servo motor dikey
eksen igin kullaniliyorsa, motor durduktan sonra sifir sabit hiz durumuna girmesi igin ayarlayin.
Ayrica, makinenin hareketli kisminin diismesini dnlemek igin giivenlik cihazlan (harici frenler ve
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karsi agirliklar vb.) kullanin.

® Sistem basladiginda kazang ayarlamasi yaparken, titresim olmadigindan emin olmak igin bir
Olgiim cihaziyla tork dalga formunu ve hiz dalga formunu kontrol ederek ayarlama yapin.

@ Gicii sik sik ACIK/KAPALI yapmayin. Gergek isleme (diizenli isleme) basladiktan sonra, giig
kaynadini en az 1 saatlik araliklarla ACIK/KAPALI yapmalisiniz (yaklasik standart). Giicii sik
stk AGIK/KAPALI yaptidiniz uygulamalarda bu tiriinii kullanmayin. Aksi takdirde, servo

iinitesinin iindeki bilesenlerin énceden zarar gérmesine neden olabilir.

®  Bakim Onlemleri

A\ TEHLIKE

® Giic agma islemi sirasinda kablolari dedistirmeyin, aksi halde elektrik garpabilir.

@ Kablolarin veya inceleme iglemlerinin profesyonel bir teknisyen tarafindan yapilmasi
gerekmektedir. Bu énlem alinmadidi takdirde elektrik carpmasi veya rlin arizasi riski
olugabilir,

/N\DIKKAT

® Giiciin en az 10 dakika siireyle kapatildiktan sonra (CHARGE) isidinin sdnmesinden emin

olun ve ardindan kablolari ve incelemeyi yapin. Giig kapatilsa bile, servo Unitesi iginde yiiksek
gerilim kalabilir. Bu nedenle (CHARGE) i51g1 yanarken gii¢ terminallerine dokunmayin. Aksi
takdirde, elektrik carpmasi riski olabilir.

@ Servo sirliclistinii degigtirirken, dnce servo parametrelerin yedek kopyasin olusturun.
Yedeklenen servo parametrelerini yeni servoya yiikleyin. Yedeklenen parametreler yeni servoya
dogru bir sekilde yiiklenemezse, siiriicii dogru calismayabilir bu da ekipmanin hasarina yol
acabilir.

NOT

@ Servo (initesinin 6n kapad icindeki diigme ve anahtarlari kullanmadan 6nce elektrostatik

elektridi giderin. Aksi takdirde, makineye zarar verebilir.
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B Anormallik Durumuna Kargi Onlemler

A\ TEHLIKE

® G hattina kurulan giivenlik cihazi (kagak akim sigortasi) devreye girdiginde, liitfen nedeni
ortadan kaldirmadan servo iinitesinin glic kaynadini agmayin. Gerekirse servo iinitesini ve kablo
baglantilarini dedistirerek kontrol edin. Aksi takdirde; yangin, elektrik carpmasi sebebiyle
yaralanma riski olugabilir.

/N UYARI

@ Gecici bir glic kesintisi sonrasinda giic yeniden saglandiginda, aniden yeniden

baglayabilir. Yeniden baglatma sirasinda kisisel giivenligin tehlikeye girmemesini saglayan bir
mekanik tasarim kullanin. Aksi takdirde, yaralanma riski olugabilir.

/N\DIKKAT

@ Bir alarm durumunda, dncelikle alarmin nedenini ortadan kaldirmak igin harekete gegin ve

glivenlidi sadlayin. Ardindan, bir alarm sifirlama islemi gerceklestirin veya glicli tekrar acarak
isleme yeniden baglayin. Aksi takdirde, yaralanma veya mekanik hasar riski olugabilir.

® Servo {initesine servo ON sinyali girildiginde alarm sifirlama islemi yapilirsa, aniden yeniden
baglayabilir. Alarm sifirlama iglemi yapmadan 6nce servo (initesinin KAPALI oldugundan ve
glivenli oldudundan emin olun. Aksi takdirde, yaralanma veya mekanik hasar riski olusabilir.

@ Servo (initesinin ana devre glic kaynadi ile ana devre giic terminalleri arasina bir solenoid
kontaktdr badlamayi mutlaka yapin, bdylece servo Ginitesinin ana devre gii kaynadi tarafinin
glicti kesme dzellidi olacak sekilde tasarlanir. Servo dinitesi solenoid kontaktdrl
baglanmadiginda, yliksek akimin siirekli olarak akmasi yangina neden olabilir.

@ Bir alarm durumunda, ana devre giiciinii kesin. Aksi takdirde, rejeneratif transistor arizasi
gibi durumlarda rejeneratif direng agiri isinabilir ve yangina neden olabilir.

@ Liitfen agin yiik ve kisa devre korumasi igin sizinti akim kesicisini veya toprak kisa devre
korumas! icin sizint akim kesicisini, kablolar igin olan devre kesici ile birlikte yapilandirin. Aksi
takdirde, toprada kisa devre durumunda servo (initesi arizasi veya yangina neden olabilir.

® Glic kesildiginde veya anormal bir sekilde durdugunda, servo motorun freni dis etki (yer
cekimi vb.) altinda hareket eden tehlikeli durumda giivenligi saglayamaz. Bu durumda, giivenligi

saglamak icin harici bir fren yapisi kurulmasi gerekmektedir.
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®  imhacin Onlemler

@ Bu iirlinli imha ederken, liitfen genel endiistriyel atik olarak imha edin. Bununla birlikte,
[itfen her belediyenin diizenlemelerini ve her {ilkenin yasalarini dikkate alin ve gerektiginde
etiketleme ve bildirim gibi dnlemler alinarak son Urlinline yonelik gereksinimleri karsilayin

m  Genel Onlemler

® Bu kilavuzdaki gérseller temsil edici érnekler veya kavramsal diyagramlardir. Gergek
kablolar, devreler ve fiziksel nesnelerden farkli olabilir.

® Bu kilavuzda Griinin detayl parcalarini agiklamak amaciyla, Griin gérselleri dig kapak veya
giivenlik koruma gévdesi olmadan gdsterilmigtir. Uriini kullanirken, kullanmadan énce
kapak veya glivenlik koruma gdvdesini orijinal konumuna takmaniz dnemlidir.

® Eder bu kilavuz hasar gordii veya kaybolduysa, litfen arka kapakta belirtilen temsilcimize
veya en yakin sube ofisimize bagvurunuz. Bize ulasirken, bu kilavuzun bilgi numarasini
bildirmeniz dnemlidir.

® Bu kilavuz, Grtin iyilegtirmeleri, 6zellik dedisiklikleri veya kullanim kolaylgini artirmak
amaciyla zaman zaman dedisebilir.

® Degisikliklerden sonra, bu kilavuzun revizyon kaydi numarasi giincellenecek ve yeni bir
stirim olarak yayinlanacaktir.

® Miisteri tarafindan degistirilen tiriinlerin kalitesini garanti etmiyoruz. Uriiniin miigteri
tarafindan dedistirilmesinden kaynaklanan herhangi bir yaralanma veya hasardan sorumlu
degiliz.

1.2 Serinin Tanitimi

SD700 serisi servo siirtictiler genellikle yiiksek hiz, yiiksek frekans ve yiksek konumlandirma igin
kullanilir. Servo, makinenin performansini en kisa stirede en Ust diizeye ¢ikarabilir ve bu da dretim
verimliligini artirabilir. SD700 servo stirlictisti sadece Profinet, EtherCAT, Mechatrolink-Il,
Mechatrolink-11l, CANopen, RS-485 ve piyasadaki diger haberlesmeleri desteklemekle kalmaz ayni
zamanda kapali gevrim, elektronik CAM, ugan makas, kizak senkronizasyonu ve diger standart
olmayan uygulamalari gergeklestirebilir. USB araciligiyla hata ayiklama igin bilgisayara
baglanilabilir, rahat ve hizl kullanim saglayabilir.
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1.3 Servo Siiriiciiniin Pargalarinin isimleri

Tam Kapali Cevrim
Sogutucy —— ==

Tus Takimi Kapagi

K] i 2
i \ nggg ~=~— Dijital Gosterge
Isim Plakasi —
II Tus Takimi
Giig Gostergesi N
4 l Mikro USB (bilgisayar icin)
Iy
Ana Devre Besleme i

[=+—— Haberlesme RJ45

Kontrol Devre Besleme —| _|: ]

| 4

Frenleme Direnci

1~ Cok Fonksiyonlu Kontrol Portu

Motor Gikigi

Terminal Kapagi

Enkoder Girigi

Topraklama
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1.4 Servo Siiriiciiniin Temel Bilgileri

1.4.1 Kasa Boyutlan

W

W1

Montaj deligi

/4

VEDEHN

88888
AA

o
= 1)

EF] =T

=]

£} i
g U

=

N
W

]

Boyut

Model

Boyutlar (mm)

Onden Montaj (mm)

(SD700-)

W

H

W1

W2 | H1

H2

A

Montaj
deligi

1R1A-**
1R8A-*
3R3A-**

45

168

170

20 | 160

75

2-M4

5R5A-**
TR6A-**
9R5A-*
2R5D-*
3R8D-**

4l

168

180

58

58 | 160

6.5

3-M4

120A-*
160A-**
6ROD-**
8R4D-**
110D-**

92.5

188

182

82.5

75 | 180

3-M4

170D-**
240D-**
300D-**

120

260

210

100

84.5 | 250

236

4-M5
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w . D

= i)
2 ofF r) ®
g
—
;
" : ®
4
# & K ©
= I—
b Montaj Wdzeligi )
Bovut Model Boyutlar (mm) Onden Montaj (mm) Montaj

Y51 som00) [Tw Tk D | Wi | W2 | HI | H2 Delig
500D-* 434.

E 210 | 471 | 254 | 140 | 140 | 457 4-M6
600D-** 5
700D-**
800D-* | 240 | 558 | 310 | 176 | 176 | 544 | 520 4-M6
121D-*

F 171D-** | 270 | 638 | 350 | 195 | 195 | 615 | 580 4-M10
221D-* | 350 | 738 | 405 | 220 | 220 | 715 | 680 4-M10
321D | 360 | 940 | 495 | 200 | 200 | 911 | 880 4-M18
421D-* | 370 | 1140 | 565 | 200 | 200 | 1111 | 1080 4-M18
521D-** | 420 | 1250 | 590 | 240 | 240 | 1213 | 1180 4-M20
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1.4.2 Montaj

~=-30mm —=—

150mm

150mm

== 30mm =

Tekli montaj

150mm

150mm

30mm

Coklu montaj

Fanlar ve dogal is1 dagilimi yoluyla etkili sogutma saglamak igin, kurulum sirasinda siriiciinGin
cevresinde yeterli bosluk birakin. lyi bir i1s1 dagilimi etkisi saglamanin yolu, havayi digari dogru gekmek
amaciyla striictiniin kurulu oldugu kabinin tizerine bir fan takilmasidir. Kabindeki 1s1 dagitim kanalinin,
kabinin altindaki hava girisi ve kabinin izerindeki hava ¢ikisi oldugundan emin olun.
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1.4.3 Ozellikler ve Elektrik Parametreleri

WIEICHI AC SERVO DRIVE
MODLE SD700-3R3A-PA iP20
1PH 200V-240V 50Hz/60Hz
inpuT MAIN 1p1:5.6A
CONT |1PH 200V-240V 50Hz/60Hz
OUTPUT 3PH 0V-240V OHz-500Hz 3.3A
SER NO HWH"Mmmumﬂ”ﬂHmmllmmmmmﬂm"ﬂmHmmm“ J Ayrintili kilavuza ulasmak igin  QR'I
okutun.
—
17 55 0 2 RS P 0 I S R R R R A
ﬁﬁﬁ Must read the manual before installing.
SN E o FA R A ]
DANGER M/%)toruoiﬁtey\ilif‘rtﬁttectfiiji Et frovided.
& T 10/ By, BURCIARGEZS AR AT
FEK, 15 27) fi 5 L G T AL, A e S
Hik e Risk of electric shock. Don't touch power terminals
= H for 10 minutes after turning OFF or CHARGE
WARN'NG indicator is lit.
NPk, AU R
@ Never fail to connect protective Eanh() terminal.
i WA S, AR fER.
CAUTION Hot surface-risk of burn. Don't touch heatsink.
ﬂ00—600—0303
SR SRR AR A PR 2 7]
Suzhou Veichi Electric Co.,Ltd. MADE IN CHINA
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Ozellik 1R1A | 1R8A | 3R3A 5R5A 7R6A | 9R5A | 2R5D | 3R8D
Boyut A B
Stirekli cikis akimi 1.1 1.8 3.3 55 76 95 2.5 3.8
Maksimum cikis 39 63 | 16 | 165 | 228 | 238 | 75 | 114
akimi
Ozellik 120A | 160A | 6ROD 8R4D 110D | 170D | 240D | 300D
Boyut C D
Siirekli cikis akimi 12.0 16.0 6.0 8.4 1.0 17.0 24.0 30.0
Maksgﬂfrm@'k@ 360 | 400 18.0 25.2 275 | 425 | 600 | 700
Ozellik 500D | 600D | 700D 800D 121D | 171D | 221D | 321D
Boyut
Srekli gikis akimi 50 60 70 80 121 170 220 320
Maksimumeikis | 445 | 420 | 140 160 20 | 310 | 440 | 640
akimi
Ozellik 421 521
Boyut
Sirekli ¢ikis akimi 420 520
Maksimum ¢ikis 840 1040
akimi
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1.4.4 Temel ozellikler

Oge

Ozeliik

Kontrol modu

IGBT, PWM kontrol, sinis dalga akim striici modu

Dairesel servo motor

Geri Seri enkoder: 17-bit, 23-bit mutlak enkoder
besleme Dogrusal servo motor Artimsal dogrusal enkoder, paralel sinyal
L -5°C~55°C (55°C~60°C icin anma degeri
Ortam sicakig distirildiikten sonra kullanilabilir)
Depolama sicakligi -20°C~85°C
Ortam nemi 95% RH veya daha az (donma, yogunlagma yok)
Depolama nemi 95% RH veya daha az (donma, yogunlasma yok)
Titresim / vibrasyon dayanimi 4.9m/s?
Ortam Darbe direnci 19.6m/s?
Kosullari
Koruma sinifi IP20 seviyesi
Temizlik A§|nd|r|0| ve yanici gaz kullanilamaz. Su, yag ve
kimyasal kullanilamaz.
1000 metreden az (1000m~2000m igin anma
Rakim o . .
degerinin disirlilmesi gerekir.)
Statik parazitlerden, kuvvetli elektromanyetik
Diger alanlardan, manyetik alanlardan ve radyasyondan
uzak olmalidir.
Uygulanabilir standart |IEC61800-2/-3/-5, 1EC61000-2/-3/-4
Temel montaj tipi Standart
Montaj tipi Raf montaj tipi dAksesuarlara ihtiyag
uyulur.
1:5000 (Hiz kontrol araliginin alt siniri, nominal
Hiz kontrol araligi torkun servo motorun durmasina neden olmadig
noktadan daha dusiik olmalidir.)
H 0, " 30/ )~
Yiik dalgalanmasi r]\lg(r;;mal hizin £%0.01 (yuk dalgalanmas: %0
Hiz Dalgalanma | Gerilim Nominal hizin £%0.01 (gerilim dalgalanmasi:
Performans Orani dalgalanmasi +%10)
Sicaklik Nominal hizin £0.1’l (Sicaklik dalgalanmasi:
dalgalanmasi 25°C+25°C)
Tork kontrol dogrulugu +19,
(tekrarlanabilirdik) =
0s~30s (Hizlanma ve yavaslama ayri ayri
Yumusak baglangic zaman ayari ayarianabili)
Oge Ozellik
Faz A, Faz B, Faz C: Dogrusal Siirlicii Cikig!
Enkoder bélinmus pals ¢ikisi C fazi: Kolektor acik devre gikisi
Bolinmiis pals sayisi: herhangi bir oran
Giris ve GIkI . .
siny§ali GiIs Galisma araligi (gerilim): 5VDC + 5%

Yapilandirilamaz

Giris sinyal dizisi dijtal girisler

Dijital giris sayisi: 1 adet
Enkoder mutlak deger verileri, giris (SEN) sinyali
gerektirir.
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Yapilandirilabilir
dijital giriler

Galisma araligi (gerilim): 24VDC + 20%

Dijital giris sayisI: 9 adet

Girig yontemi: Ortak kolektor girisi, ortak emiter
girisi

+ Servo ON (/S-ON)

+ Pozitif limit (P-OT), negatif limit (N-OT)

+ Alarm temizle (/ALM-RST)

+ Manuel PI-P Kontrol (/P-CON)

« Tork limiti degistirme (/TLC)

+ Motor dénlis yonli degistirme giris sinyali
(/SPD-D)

+ Dahili hiz degistirme (/SPD-A, /SPD-B)

+ Kontrol modu degistirme (/C-SEL)

+ Sifir hiz yakalama (/ZCLAMP)

+ Pals girisini engelle (/INHIBIT)

+ Kazang segimi (/G-SEL)

+ Pals hizi degistirme (/PSEL)

(Atanabilir sinyaller ve pozitifinegatif lojik degistirme
ile alékali ayrintilar icin Bolim 3.8e bakin)

Gikis sinyal dizisi

Yapilandirilamaz
dijital cikiglar

Galisma arali§i (gerilim): DC5V ~ DC30V
Dijital ¢ikig sayisi: 1 adet
Cikis sinyali: servo alarm (ALM)

Yapilandirilabilir

Galisma araligi (gerilim): DC5V ~ DC30V
Dijital ¢ikis sayist: 3 adet
(3 adet, cikis modu: optokuplér cikis (izole))

+ Pozisyon tamamlandi (/COIN)

+ Sabit hiz(/V-CMP)

+ Donlis algilama sinyali (/TGON)
+ Servo hazir (/S-RDY)

dijital ¢ikislar + Tork limiti (/CLT)
* Hiz limiti (/VLT)
* Fren ¢ikisi (/BK)
+ Uyari (/WARN)
+ Pozisyona yaklasma sinyali (/NEAR)
+ Pals hizi degistirme sinyali (/PSELA)
(Atanabilir sinyaller ve pozitifinegatif lojik degistirme
ile alakali ayrintilar icin Bolim 3.8e bakin)
Oge Ozeliik
RS-485 Standart
CAN Opsiyonel
Bus haberlesme M-11 Opsiyonel
CN6 N i
Haberesme (CN6) M-Il Opsiyonel
fonksiyonlari PROFINET Opsiyonel
EtherCAT Opsiyonel
USB baglant Baglanti cihazi PC, standart, micro-USB(android USB)
(CN7) Haberlegme USB 2.0 zelli ile uyumlu (12 Mbps)
ozelligi

Tus takimi iglevi

CHARGE ,8-segment LED x 5 basamak
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Panel Operatori islevi

Buton x 4

Dinamik fren (DB)

Bir servo alarmi, pozisyon asimi, ana devre veya
servo motorun gli¢ kaynadi KAPALI oldugunda
etkinlesir.

Rejenerasyon islemi

islev dahili/harici olabilir.

Pozisyon agimi (OT)

Dinamik frenle durma, durmak igin yavaslama,
P-OT veya N-OT'de durma igin serbest ¢alisma

Asiri akim, asiri gerilim, diistk gerilim, asiri yuk,

Koruma iglevi rejeneratif ariza, enkoder baglantisinin kesilmesi
vb.
Ulaglabilirlik Kazang ayari, alarm kaydi, JOG ilemi, orijin
aramasi vb.
Yumusak baslangig 0s ~ 30s (hizlanma ve yavaglama ayri ayri
Zaman ayari ayarlanabilir)
Maksimum giris gerilimi: 10V (pozitif gerilim
verildiginde motor ileri doner)
Komut gerilimi | + 6VDC’de anma hizi [fabrika ayari] giris kazanci
Giri ayari degistirilebilir
sinyali
Hiz Giri
Kontrol S
kontrol empedansi Yaklasik 66kQ
Gevrim siiresi | 30ps
Doénus yonu /SPD-D sinyal segimini kullanin
Dahil SPD-A/SPD-B sinyal girisini kullanin
hiz Hiz secimi (1. ~ 3. hiz segimi)
kontrold ¢ Her iki tarafa kapaliyken durdurun veya diger
kontrol modlarina gegin
Oge Ozeliik
) 0% ~ 100%
Ileri besleme
Pozisyon tamamiama 0 ~ 1073741824 birim
genislik ayari
Asagidakilerden birini segin:
Pals + yon formu, CW + CCW
Pals formu pals formu, 90° faz farki ile iki
fazli pals formu
- Hat siirlicui (line driver), agik
Girig formu Kolektér (Open collector)
+ Hat striicti (Line drive)
Giri (diferansiyel giris)
Ing Pals Pals + yon formu, CW+CCW
sinyali . !
pals formu: maksimum 4Mpps
Maksimum g 90° faz farki ile iki fazli pals
frekans! 9| formu: 1Mpps
* Acik kolektdr (Open collector)
) Pals + yon formu, CW+CCW
Kontrol Pozisyon pals formu: 200kpps
kontrol

90° faz farki ile iki fazli pals
formu: 200kpps
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Pals hizi

degistirme 1~ 100kez

Pozisyon hatas| temizleme
islevini line drive (hat stirlict)

Temiz sinyali
ve open collector (agik
kolektdr) destekler
+ Maksimum girig gerilimi: £10V (pozitif gerilim
sirasinda ileri tork igin)
Gerilim + 3VDC’de nominal tork [fabrika ayari] giris kazanci
Tork Girig degistirilebilir.
kontrol sinyali —
Girig Yaklasik 66kQ
empedansi
Cevrim stiresi | 16us
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1.5 Sistem Diyagrami

L1 Rheost
a

wain | |,

circuit
power

>—H—<L—4

L1c Rheostat

Control |,
power o

Bl/q B2 |B3 Fan
X—Q I Servo motor
= U,
T
1
v
=
1 | M
o w
= i I |
Over-temperature/current b T @ !
protection AUELIS '
brake circuit !
Delay Drive|[ Voltage HTemperature‘ Gate | [Current I [ &0
I i drive samplin I .
‘_ - - —

CN7

MicroUsB

HEHHE

[9][0] [0] []

Panel operator

CN6

Dual RJ45 bus interface

ARM+FPGA

CN.
Bus encoder
e interface

Command pulse

CN1 input

Encoder divider
pulse output

Command
A/D voltage input

Input and
1/0 putput signals
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1.6 Sistem Konfigiirasyon Ornekleri

AC200V/400V

LF}’
5 Sigorta
|1w I

i
I‘ | Filtre

" L . SD700Servo Sircii il Enkoder

Kontakor L ﬁl
JI

Frénlemedirenci — £ A
“TFren glici ‘ ‘ il o L

= Gl H e

micro USB
Eem—

——

D

P — L=
'ﬂiii&i — T VM7 serisi servo motor
S
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1.7 Siiriicti ismi

SD700—-3R3A-PAx*

A B C D EFG
Alan Alan Agiklamasi
A SD: Servo (irlin kodu
B | 700: Uriin serisi
Akim Sinifi:
1R1:1.1A 1R8:1.8A 3R3:3.3A 5R5:5.5A 7R6:7.6A 9R5:9.5A 120:12A 160:16A
C 2R5:2.5A 3R8:3.8A 6R0:6A 8R4:84A 110:11A  170:17A
240:24A  300:30A  500:50A  600:60A  700:70A  800:80A  121:120A
171:170A  221:220A  321:320A  421:420A 521:520A
D Girig gerilim sinift:
A:220VAC; D:400VAC
Tip:
E P: Pals S: Standart C: CANopen E: EtherCAT
F: Ozel Uygulama N: Profinet M: Mechatrolink-|I L: Mechatrolink-lll
. Desteklenen enkoder tirleri:
A Mutlak tip
G Urlin yénetim numarasi, varsayilan standart iiriin
Cesitli tipler arasindaki fonksiyon farklari:
12-bit | 16-bit | Tam
Kod Model el analog | analog | kapali | RS485 A M-Il M-Il | ProfiNet
girisi > > ; open | CAT
giris giris | cevrim
P Pals J v x ol v x x x x
S Standart N x Y N N N x x x
C CANopen \/ \/ x \/ ~ ~ x x x
E EtherCAT x x x A v x < x x
M Mecheliltrolink M " " A N " M N X
L Mechﬁltrolink " " " A N x " " N
F | Ozel Uygulama N X x A N x x x x
N ProfiNet X x x A N x x x x

*M-II kodlamasi MECHATROLINK-II haberlesmeye sahip servo stirliclyl temsil eder.
*M-IIl kodlamasi MECHATROLINK-III haberlesmeye sahip servo siriiclyi temsil eder.
Not: A Opsiyonel konfigiirasyon;  is standart konfigiirasyon; x konfigiire edilmemistir.
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1.8 Servo Siiriiciiniin Bakim ve Muayenesi

Servo sistemi birgok pargadan olusur. Ekipman, yalnizca tiim pargalar diizglin ¢alistiginda islevini
yerine getirir. Mekanik ve elektronik parcalarda, kullanim kosullarina bagli olarak bazi parcalarin
bakimlarinin yapiimasi gerekmektedir. Servo motor ve servo surtictiniin uzun siire normal
calismasini saglamak igin servis zamanina gére dlzenli olarak kontrol edilmeli veya

degistirilmelidir.

1.8.1 Servo Motorun Muayenesi

AC servo motor firgasiz oldugundan, yalnizca basit bir glinliik bakim gerektirir. Tablodaki bakim
periyodu kabaca bir standarttir. Litfen kullanim ortamina ve kosullarina gére en uygun bakim-
onarim zamanini degerlendirip belirleyin.

Inc?lenecek sl Muayene ve bakimin temelleri Notlar
ogeler zamani
Titresim ve . Dokusal ve isitsel Normal ¢ ismadan
Her glin . ; farkliligin olup
ses degderlendirmeler L ,
olmadigi kontroli
Gortnimin Bir bezle silinmesi veya hava
tamamen Harekete gore tabancasi ile temizlenmesi -
yenilenmesi gerekir.
Servo sistemin baglantisini 10MQ veya daha az
Yalitim direnci | Yilda en az bir kesin ve |zola}sy9n .('jlren.cml oldugunda, litfen
lgiimil defa 500V megger ile 6lglin, direng bakim
degeri 10MQ'u agarsa departmanimizla
normaldir. iletisime gegin.
K Yag. . En az her 5000 Sadece yag kegesi
ecelerinin .
A saatte bir olan servo motorlarda
degistirimesi , G
Enaz her Litfen temsilcilerimizle veya
Kapsami 20000 saatte teknik destekle iletisime gegin -
bakim bir veya 5 yilda
bir
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1.8.2 Servo Siiriiciiniin Muayenesi

Servo siirlict giinlik muayene gerektirmese de, yilda bir defadan fazla muayene edilmelidir.

inceleme 3
Bakim Muayene temelleri ve bakim Notlar
zamani

Bir bezle silinmesi veya
hava tabancasi ile
temizlenmesi gerekir.

Cop, toz, yag izi vb. bulgularin
Yilda en az bir bulunmamasi gerekir
defa

Gorlinds bakimi

Kablo karti, konektdr montaj

vidalar vb. gevsek olmamalidir Gevgekse sikilmaldrr

Gevsek vidalar

1.8.3 Servo Siiriiciiniin i¢ Pargalarinin Degisimi igin Yaklagik Standartlar

Elektriksel ve elektronik pargalar mekanik olarak asinabilir ve eskiyebilir. Giivenligini saglamak igin litfen
diizenli denetimler yapin. Ayrica degistirme émdirleri icin litfen asagidaki tabloya bakin ve teknik
destedimizle veya ofisimizle iletisime gegin. Muayeneden sonra pargalarin degistirilip degistirimemesi
gerektigine karar verecegiz. Firmamiz tarafindan servisi yapilan servo stiriiciiniin kullanici parametreleri
fabrika ayarlarina déndurdlir. Yine de kendiniz kullanmadan énce parametreleri sifirladiginizdan emin
olun.

Parcalarin ismi Standart degistirme siiresi Kullanim kosullari
Sogutma fani 4~5yil y
Ortam sicakligi: yillik
Dogrultucu Devre 7~8yll ortalama 30°C
- N Yik orani: %80 veya
Role Kullanim kogullarina gére daha az
Devre kartindaki alliminyum Galisma hiz:: glinde 20
5yl saat veya daha az

elektrolitik kapasitorler
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1.8.4 Islev ve Caligtirma Onlemleri

DIKKAT
Makineyi kurduktan sonra calistirmadan énce dogru parametre ayarlari yapiniz.

Makineyi galistirmadan 6nce parametre ayarlarini yapmazsaniz; personel yaralanmalarina, kazalara veya
arizaya neden olabilir.

®  Parametre ayarlarinda agir degisiklikler yapmayin. Aksi takdirde

dengesiz calismaya, mekanik hasara veya yaralanmaya neden olabilir.

®  Kazalan 6nlemek igin makinenin hareket ekseninin sonuna limit sivig veya durdurma takozu takin.
Aksi halde makinenin hasar gérmesine veya yaralanmalara sebep olabilir.

®  Test calistirmas, servo motor makineden demonte edildiginde ve sabit bir yere takildiginda

gergeklestiriimelidir.
Aksi halde, yaralanmalara sebep olabilir.
Bu tirtin, egitimli personeller tarafindan calistirnimalidir. Ayrica operatdr de ekipmanin kurulumu,

baglantilari, galistiriimasi ve bakimi hakkinda bilgi sahibi olmali ve kullanim sirasinda meydana gelen
cesitli acil durumlara uygun sekilde midahale etmeyi bilmelidir.

Uyari isaretleri glivenliginiz i¢in sunulmustur ve operatdriin yaralanmasini ve Uriin ile ilgili sistemlerin
hasar gérmesini 6nlemeye yonelik énlemlerdir. Liitfen kullanmadan énce bu kilavuzu dikkatli bir sekilde

okuyun ve bu kilavuzdaki giivenlik kurallarina ve uyar isaretlerine kesinlikle uyun.

34 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

1.9 Motor ismi

VM7-L0OSA-1R030-D1*

A BCD E F GHI

Alan ID Alan Agiklamasi
Seriler:
V7E
A VM7
VM5
Atalet:
B L: DusUk atalet

M: Orta atalet
H: Yiiksek atalet

Flans:
04:40mm 11:110mm
c 06:60mm 13:130mm
08:80mm 18:180mm
10:100mm 20:200mm
26:263mm
b Anlam gerilimi:
A:220VAC;  D:400VAC;
Anma gici:
R05:50W R10:100W R20:200W R40:400W R60:600W
R75:750W R85:850W 1R0:1.0kW 1R2:1.2kW 1R3:1.3kW
E 1R5:1.5kW  1R8:1.8kW 2R0:2.0kW 2R3:2.3kW 2R6:2.6kW
2R9:2.9kW  4R4:4.4kW 5R5:5.5kW 7R5:7.5kW 011:11kW
015:15kW 020:20kW 022:22kW 030:30kW 037:37kW
045:45kW 055:55kW 075:75kW 090:90kW 110:110kW
150:150kW  200:200kW
Anma hizi (RPM):
15:1500
F 20:2000
25:2500
30:3000
Enkoder tipi:

D:23 bit ¢ok turlu mutlak enkoder (optik)

G Q:17 bit tek turlu mutlak enkoder (manyetik)

R:17 bit gok turlu mutlak enkoder (manyetik)

S: 20 bit cok turlu mutlak delikli optik enkoder (mile baglanan)

Mil tipi:

H 1: Kamali mil; delikli mil; yag kegeli; frensiz

2: Kamali mil; delikli mil; yag kegeli; frenli

Dahili yonetim numarasi: A genel mil (Standart ihmal); B Yaskawa mili ile ayni; Z
standart olmayan mil (Harf degistirilebilir)
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1.10 Motorlarin Olgiileri

40 Flans motorlari (Birim-mm):

o~
—

040
LL LR
= = S
T HIP06[A]
1 ; T 2 Y
- = ﬁ
11 M33 6 g Q =
@46 71003 —=
L 2945 section H-H
through-hole
Model L LL LR S QK U W T
V7E-L04A-R1030-[11 108 83 25 8 14 15 3 3
V7E-L04A-R1030-(12 134 109 25 8 14 15 3 3
60 Flans motorlari (Birim-mm):
L
o LL
060 — o5 = FRLAL £
== I AT, 3
®
¢ CLo s
< oXe | 14 -
S E§ ”
9
/ A T
X M;-flo — iu g section A-A
A= 55— :
through-hole
Model L LL LR S QK U w T
V7E-L06A-R2030-11 1055 | 755 30 14 25 | 25 5 5
V7E-L06A-R2030-12 136.5 | 106.5 | 30 14 25 | 25 5 5
V7E-L06A-R4030-11 1245 | 945 30 14 25 | 25 5 5
V7E-L06A-R4030-[12 155.5 | 1255 | 30 14 25 | 25 5 5
V7E-M06A-R4030-1 1345 | 1045 | 30 14 25 | 25 5 5
V7E-M06A-R4030-C12 | 165.5 | 1355 | 30 14 25 | 25 5 5
V7E-L06A-R6030-11 1435 | 1135 | 30 14 25 | 25 5 5
V7E-L06A-R6030-[12 1745 | 1445 | 30 14 25 | 25 5 5
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80 Flans motorlari (Birim-mm):

080 o LL TR
N hﬁ = :
QK % y
!—--H s = =
@90 i—-n-H Sé T
N M5 12 — i L{L@ A section H-H
4-96.6 ) | -
through-hole
Model L LL LR S QK U W T
V7E-L08A-R7520-11L 156 121 35 19 25 3 6 6
V/7E-LO8A-R7520-[12L 188 153 35 19 25 3 6 6
V/7E-LO8A-R7530-11L 142 107 35 19 25 3 6 6
V7E-L08A-R7530-12L 174 139 35 19 25 3 6 6
V7E-MO8A-R7530-L11L | 152 17 35 19 25 3 6 6
V7E-MO8A-R7530-L12L | 184.5 | 149.5 35 19 25 3 6 6
V7E-L08A-R7530-11 142 107 35 19 25 3 6 6
V7E-L08A-R7530-12 174 139 35 19 25 3 6 6
V/7E-MO08A-R7530-11 152 17 35 19 25 3 6 6
V7E-MO08A-R7530-[12 184.5 | 149.5 35 19 25 3 6 6
V7E-L08A-1R030-[11 156 121 35 19 25 3 6 6
V/7E-LO8A-1R030-12 188 153 35 19 25 3 6 6
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110 Flang motorlari (Birim-mm):

/0.5

;
| < f3
| \ U
Sl %
% section G-G
C = bl
.~ through-holg LL LR
o111 L
Model L LL LR S QK U W T
V7E-M11A-1R230-11 190 135 55 19 40 3 6 6
V7E-M11A-1R230-[12 221.2 | 166.2 55 19 40 3 6 6
V7E-M11A-1R530-11 200 145 55 19 40 3 6 6
V7E-M11A-1R530-[12 231.2 | 176.2 55 19 40 3 6 6
V7E-M11A-1R830-11 210 155 55 19 40 3 6 6
V7E-M11A-1R830-12 2412 | 186.2 55 19 40 3 6 6
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130 Flang motorlari (Birim-mm):

- ﬁ ‘f.-
=
O ~{ID.09A]
6
Ol u
I Q‘éﬁi
L—N@ 3 T
; [rp.07 section M-M
]
Dlﬁ’ through-hol Ll T LR
Model L LL LR S QK U

V7E-M13A-R8515-[11 193 138 55 22 36 3.2
V7E-M13A-R8515-J2 | 221.2 | 166.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R020-[11 193 138 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R020-[12 | 221.2 | 166.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R315-[1 208 153 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R315-J2 | 236.2 | 181.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R520-C11 208 153 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R520-12 | 236.2 | 181.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R815-[]1 228 173 55 22 36 3.2
V7E-M13A-1R815-[12 | 256.2 | 201.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-2R020-[11 228 173 55 22 36 3.2
V7E-M13A-2R020-J2 | 256.2 | 201.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-2R315-J1L | 258 | 203 55 22 36 3.2

V7E-M13A-2R315-[12L | 286.2 | 231.2 | 55 22 36 3.2

V7E-M13A-3R020-C11 258 | 203 55 22 36 3.2

V7E-M13A-3R020-J2 | 286.2 | 231.2 | 55 22 36 3.2

V7E-M13D-R8515-11 193 138 55 22 36 3.2

V7E-M13D-R8515-0J2 | 221.2 | 166.2 | 55 22 36 3.2

V7E-M13D-1R020-[J1 193 138 55 22 36 3.2

V7E-M13D-1R020-0J2 | 221.2 | 166.2 | 55 22 36 3.2

V7E-M13D-1R315-0J1 208 153 55 22 36 3.2

V7E-M13D-1R315-0J2 | 236.2 | 181.2 | 55 22 36 3.2

oo |00 |0 |oo|co|o|oo|oo|co|co|co|oo|co|co|co|o|co|co|co|co|o|w|o|=
SV Y BN EN] EN]ENI EN] ENE ENY EN] ENYENE ENEEN] ENE EN) EN] ENE ENYENE ENYENE |

V7E-M13D-1R520-[J1 208 153 55 22 36 3.2

~~
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V7E-M13D-1R520-012 | 236.2 | 181.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13D-1R815-11 228 173 55 22 36 3.2
V7E-M13D-1R815-112 | 256.2 | 201.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13D-2R020-11 228 173 55 22 36 3.2
V7E-M13D-2R020-C12 | 256.2 | 201.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13D-2R315-J1L | 258 203 55 22 36 3.2
V7E-M13D-2R315-[12L | 286.2 | 231.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13D-3R020-11 258 203 55 22 36 3.2
V7E-M13D-3R020-12 | 286.2 | 231.2 | 55 22 36 3.2
V7E-M13A-R8515-[11B | 193 138 55 19 40 3.1
V7E-M13A-R8515-[12B | 221.2 | 166.2 | 55 19 40 3.1
V7E-M13A-1R815-[11B | 228 173 55 24 36 3.3
V7E-M13A-1R815-[12B | 256.2 | 201.2 | 55 24 36 3.3
V7E-M13D-R8515-C11B | 193 138 55 19 40 3.1
V7E-M13D-R8515-(12B | 221.2 | 166.2 | 55 19 40 3.1
V7E-M13D-1R815-J1B | 228 173 55 24 36 3.3
V7E-M13D-1R815-12B | 256.2 | 201.2 | 55 24 36 3.3

(o)
-~

|| || w|w|o|o|oo|oo|oo|oo|oo|oo|oo|oo
~N[N|jolo|N|VNlo|o| NN~~~ NN~

180 Flang motorlari (Birim-mm):

Shé

@114.3h7

1%,

section G-G

L M1 2%2 5
i
through-hole
180 |
Model L LL LR S QK U W

V7E-M18A-2R915-[11 266 187 79 35 65 4.3 10
V7E-M18A-2R915-[12 3075 | 2285 | 79 35 65 4.3 10
V7E-M18A-4R415-[1 290 21 79 35 65 4.3 10
V7E-M18A-4R415-[12 3315 | 2525 | 79 35 65 4.3 10
V7E-M18D-2R915-[11 266 187 79 35 65 4.3 10
V7E-M18D-2R915-12 3075 | 2285 | 79 35 65 43 10
V7E-M18D-2R915-0J1H 266 187 79 35 65 43 10
V7E-M18D-2R915-0J2H | 307.5 | 2285 | 79 35 65 4.3 10

oo |oo|oco|oco|oo|co|oo|oo|(—
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V7E-M18D-4R415-[11 290 | 21 79 35 65 4.3 10 8
V7E-M18D-4R415-[12 3315 | 2525 | 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-4R415-11H 20 | 21 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-4R415-C02H | 3315 | 2525 | 79 35 65 4.3 10 8
V7E-M18D-5R515-[11 32565 | 2465 | 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-5R515-[12 367 | 288 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-5R515-[11H | 3255 | 2465 | 79 35 65 4.3 10 8
V7E-M18D-5R515-C12H 367 | 288 79 35 65 4.3 10 8
V7E-M18D-7R515-[11 3725|2935 | 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-7R515-[12 414 | 335 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-7R515-C01H | 3725 | 2935 | 79 35 65 4.3 10 8
V7E-M18D-7R515-[12H 414 | 335 79 35 65 43 10 8
V7E-M18D-5R515-[11BH | 359.5 | 246.5 | 113 42 96 4.2 12 10
V7E-M18D-5R515-[12BH | 401 288 | 113 42 96 4.2 12 10
V7E-M18D-7R515-11BH | 406.5 | 2935 | 113 42 96 4.2 12 10
V7E-M18D-7R515-(12BH | 448 | 335 | 113 42 96 4.2 12 10
200 Flans motorlari (Birim-mm):
6215 L
4-614\ LL LR
4N - - K
- ———— — .- f Shé U
. 3 ESEE %%%
}4 SN '/ : — = ' A-A
B a— ™ note 50m 36.5

278 LL-160 (Adjustable)

Model L LL LR S QK U W T
V7E-M20D-01115-CJ1FN | 451 | 369 82 42 4 12 8 70
V7E-M20D-01515-CJ1FN | 488 | 406 82 42 4 12 8 70
V7E-M20D-02015-CJ1FN | 560 | 478 82 42 4 12 8 70
V7E-M20D-02215-CJ1FN | 607 | 525 82 42 4 12 8 70

Not 1: 200 mm motorunun taban flang plakasi (opsiyonel)
Model kodu: S18 Malzeme kodu: 6010000008
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263 Flans motorlari (Birim-mm):

4300 292 L

o\ LL LR
419 263 - TaK]

AN \ £
~ - Shé _ U
& k ! % 7 =
& LT
AA
\N()I«17
LL-190(Adjustablel]

Model L LL LR S QK u w T
V/7E-M26D-03015-L11FN 640 | 530 110 48 45 14 9 90
V7E-M26D-03715-C11FN 684 | 574 110 48 4.5 14 9 90
V7E-M26D-04515-C11FN 727 | 617 110 48 4.5 14 9 90
V7E-M26D-05515-L11FN 795 | 685 110 48 45 14 9 90

Not 2: 263 mm motorunun taban flans plakasi (VM7-M26D-015515 harig diger tim modellerde
opsiyonel)
Model kodu: S25F Malzeme kodu: 2800050433
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2 Tus Takimi Kullanimi

2.1 Temel

2.1.1 Tus isimleri ve Gorevleri
Operatdr panel, ekran ve tug takimindan olusur.

Operatdr panelden durumu gériintileyebilir, fonksiyonlari ¢alistirabilir, parametreleri ayarlayabilir ve
servo suriciyd izleyebilirsiniz.

Operatdr panel tuglarinin isimleri ve islevleri asagida gsterilmistir.

-] |

]

o

o

o

o

o
|

Tuslar Fonksiyonlar

islev modlar degisiklikleri igin

MODE/SET tusu Parametre ayarlari igin

Fonksiyonlar galistirmak igin

Parametre secimlerinde yukari gegmek, parametre degerini yikseltmek,
A Yukari tusu gorintiileme parametrelerinde Ust, orta ve alt segment dederleri arasinda

gecis yapmak icin

Parametre secimlerinde asadi ge¢mek, parametre dederlerini disirmek,
V¥ Asagi tusu gorintiileme parametrelerinde Ust, orta ve alt segment dederleri arasinda

gecis yapmak icin

Girig yapmak igin (parametre icine vb.) DATA/SHIFT tusunu yaklasik 1 saniye
DATA/SHIFT tusu | basili tutun

imleci sola kaydirmak igin kisa basin

Servo alarmini sifilamak icin YUKARI ve ASAGI tuglarina ayni anda basin ve basili tutun. Servo alarmini
sififamadan 6nce, alarmin nedenini ortadan kaldirdiginizdan emin olun, aksi takdirde kaza meydana
gelebilir.
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2.1.2 Fonksiyon Anahtarlari
MODE/SET tusuna basin, fonksiyon asagida gosterildigi gibi degistirilecektir:

MODE/SET

MODE/SET MODE/SET
[ wooeser | Parameters | il
p > setting

< ofF Fn0OO P~000 Un000

2.1.3 Durum Gostergesi

Durum gdstergesini degerlendirme yontemi asagidaki gibidir:

oFF | Siricinin kapali oldugu anlamina gelir, M@k | Giris sinyalinin (N-OT) agik devre oldugu anlamina gelir
$ siny cl g 9
Yanip sénme, hata kodunu gsterir. Daha fazla ayrint igin
on Griictind g i
Siriictniin agik oldugu anlamina gelir | G Hata kodu"ra bakin
an . N
POE Giris sinyalinin (P-OT) agik devre oldugu 4 Motorsuz test fonksiyonu, galisma durumunu sirayla gésterir
anlamina gelir LSE Bu fonksiyonda daha fazla ayrinti bulunmaktadir
Gosterg Anlami Gosterge| Anlami
Kontrol gicii ON oldugunda yanar Ana devre ON oldugunda yanar ve OFF oldudunda soner
ve OFF oldugunda soner N
Hiz kontrol: Hiz ¢ikiglari (/V-CMP) A Déniis ¢ikis! algiladiginda (/TGON) yanar
E—— tamf:lmen aynidir. . o Hiz kontrol: hiz komutu giriginde yanar.
Pozisyon kontrol: pozisyonlama iglemi
oldugunda yanar OK(/COIN) = | Pozisyon kontrol: pozisyon komutu girisinde yanar.
Tork kontrol: her zaman yanar.
Tork kontrol: Tork komutu girisinde yanar.
Siirlicti OFF oldugunda yanar 8
= Ve ON oldugunda séner. Pozisyon kontrol: temizleme sinyal palsi ikiginda yanar
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2.2 Yardimei Fonksiyonlarin Islemleri (Fn grubu)

Yardimci fonksiyonlar, servo siriiciinlin ayarlarini yapmakta kullanilir. Operator paneli Fn ile baglayan
sayllari gorintler.

Yardimci fonksiyonlarin galisma yontemini agiklamak igin JOG fonksiyonunu (Fn005) ele alalim:

Long press UP Forward
Any Aux DATASHFT MODESET JOG enable uowu Reversal
interface ’ fu nctions p re pare ON

88868 Fn00O0 FnDUS = .J0G - .J0G
R _voseser |

DATA/SHIFT

JOG
notion [+
= .JOG --
= JoG

2.3 Parametre islemleri (Fn grubu)

(1) Ayar araligi 5 haneli sayilardan olustugunda:

Pn ayar parametrelerinin tanitimi igin 6rnek olarak hiz déngust kazancinin 40.0°’dan 100.0’e yUkseltilsin:

Lonq press nort press

MODE/SET uP
Any — Parameter Speed loop DATNSHIFT Enter settin e
interference setting gain g

66888 Pn000 Prni0OI oo4oe 00400

Long press
DATA/SHIFT
Speed loop
gain

Pni0|

MODE/SET

Target value

0 180D

[N2s

Long press
DATA/SHIFT

cenk

(2) Ayar araligi hane sayisi 5'ten fazla oldugunda:
Operator panel gostergesi yalnizca 5 haneyi gésterdiginden, 6 haneli say1 gdstergede asagidaki gibi olur:

Yiiksek dijt Orta dijit Digilk diji

v v v
= 01! |-2345 _B"839

S S

Yalnizca sayi negatif oldugunda gorinurler.
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2.4 Izleme Parametreleri (Un grubu)

izleme parametreleri; degerleri, G/G sinyal durumlarini ve servo durumunu izlemek igin kullanilabilir.

Operatdr paneldeki gstergeler Un ile baglayan sayilari gdsterir. izleme parametrelerinin galisma
yontemini agiklamak icin agagidaki rnede bakin. Asagidaki islemlerle motorun rpm cinsinden hizini
g6rmek mimkn.

Long press

Any Monitoring : I Enter into
interference display monitoring

88888 Un000 3000

Servo stiriici agildiktan sonra monitdriin belirli bir bilgiyi otomatik olarak gériintiilenmesini istiyorsaniz,
Pn003 parametresini ilgili degere ayarlayin (varsayilani OxFFF). Ornegin siiriicii aildiktan sonra motor
hizinin otomatik olarak gériintilenmesini istiyorsaniz Pn003'i 00000 (motor hizi) olarak ayarlayin. Her
bir izleme parametresinin degerleri hakkinda ayrintilar igin “izieme Tus takimi”na bakin.
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3 Kablolama ve Baglantilar

3.1 Ana Devre Baglantisi

BlElEgE
O

=

gelElElgglE

= U:@

49 9 9 Sfzes 8 oflo > =
3.1.1 Terminal Agiklama
Pim No. Gi.[izrg;gw?:ari Fonksiyonlar

1 L1 (RIL) Ana devre glic girisi

2 L2 (SIN) Ana devre glic girisi

3 L3(T) Ana devre gic girisi

4 L1C Kontrol devresi gii¢ girisi

5 L2C Kontrol devresi gii¢ girisi

6 B1/+ Déh.illi ve harici frenleme direncinin pozitif ucu/ DC baranin

pozitif ucu

7 B2(PB) Frenleme direnci negatif ucu

8 B3 Danhili frenleme direncinin ucu

9 DC baranin negatif ucu

10 U Motor glictiniin U fazi

1 \% Motor gliciiniin V fazi

12 w Motor gliciiniin w fazi

Kasa Topraklama | Topraklama

Liitfen kablo baglantilarini yaparken, dogru baglanti yapmaya 6zen gésterin.
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3.1.2 Onerilen Ana Devre Baglanti Kablosu Modeli ve Ozellikleri

Siriich giris / cikis akimi 6zellikleri

1R1A 1.28 1.1 2.53
KASA A 1R8A 2.1 1.8 4.14
3R3A 3.89 33 7.59
5R5A 3.1 5.5 12.65
KASA B 7R6A 4.2 7.6 17.48
9R5A 5.2 9.5 21.85
120A 10.3 12 27.6
KASA C
160A 13.7 16 36.8
2R5D 2.8 2.5 5.75
KASA B
3R8D 4.18 3.8 8.74
6ROD 8.8 6.0 13.8
KASA C 8R4D 12.4 8.4 19.32
110D 16.2 11 25.3
170D 224 17 39.1
KASA D 240D 31.6 24 55.2
300D 39.5 30 69
500D 46.7 50 115
KASA E
600D 56 60 138
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Ana devre terminali baglanti kablosu dnerisi

Drive model SD700-*R*A-** de pe [ BRI R 82 BN e | Sidie

) SO o, terminal

SIZE N:‘ogd Rczt::r::&‘;t AWG AWG AWG AWG AWG
1R1A 1.28 2x0.82 18 | 3x1.31 16 | 3x1.31 16 | 3x1.31 16 | 2.08 14

SIZEA 1R8A 2.1 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14
3R3A 3.89 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14

SRSA 3.1 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 | 2.08 14

SIZEB 7R6A 4.2 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14
9R5A 5.2 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14

SIZEC 120A 10.3 2x0.82 18 3x3.33 12 3x3.33 12 3x3.33 12 2.08 14
160A 13.7 2x0.82 18 3x5.27 10 3x5.27 10 3x5.27 10 5.27 10

Size B 2R5D 2.8 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14
3R8D 4.18 2x0.82 18 3x1.31 16 3x1.31 16 3x1.31 16 2.08 14

6ROD 8.8 2x0.82 18 3x3.33 12 3x3.33 12 3x3.33 12 2.08 14

SICEC 8R4D 124 2x0.82 18 3x5.27 10 3x5.27 10 3x5.27 10 5.27 10
110D 16.2 2x0.82 18 3x5.27 10 3x5.27 10 3x5.27 10 5.27 10

170D 224 2x0.82 18 3x8.37 8 3x8.37 8 3x8.37 8 8.37 8

SIZED 240D 31.6 2x0.82 18 3x8.37 8 3x8.37 8 3x8.37 8 8.37 8
300D 39.5 2x0.82 18 3x16.77 5 3x16.77 5 3x16.77 5 16.77 5

SIZEE 500D 46.7 2x0.82 18 3x16.77 5 3x16.77 5 3x16.77 5 16.77 5
600D 56 2x0.82 18 3x16.77 5 3x16.77 5 3x16.77 5 16.77 5
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3.1.3 Baglanti Semasi

A-Kasa tek faz baglanti semasi

_ . %C
(‘)N OFF  ALM

Kesici

— 8 EMI

MC

L1

— filter

L2
£

L1C

L2C

ljfi— B1/+

B2

l:‘7 Motor :
C

Sari/yesil

W
Emergency button \‘@ @

Surge g
absorber [S-RDY +

i DC 24V+10%
Sigorta T CN1
f‘iéj*ALW
DC 12V~24V L= ALM
(+10%) ‘
ALM-
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« Liitfen bu acil durdurma koruma devresini yapin.
¢ Elektromanyetik Kontaktor paketinin her iki
tarafinda da darbe emici cihazlar bulunmaktadir.

o 220V sistem giris gerilim arahig:
AC 220V (-%15) ~ 240V (+%10)

* 400V sistem girig gerilim aralig1:
AC 380V (-%15) ~ 440V (+%10)

o Harici bir frenleme direnci kullanirken, sekildeki
direng semboliindeki gibi baglaym.

o Liitfen siirticiiniin U,V,W fazlarin1 servo motorun
faz sirasma gore dogru bir sekilde baglaym. Faz

strasinin yanlis olmasi siiriiciiniin arizalanmasina
sebep olur.

« Elektriksel hasar1 6nlemek igin servo siiriiciisiinii
toprakladiginizdan emin olun.

o Elektromanyetik frenleme igin 24V gii¢ kaynaginin
temin edilmesi gerekir ve kontrol sinyali
(CN1 soketi) i¢in kullanilan 12V-24V gii¢
kaynagindan izole edilmesi gerekir.

o Diyot baglantisina dikkat edin. Pozitif ve negatif
kutuplari ters gevirmek siiriiciiye zarar verebilir.
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B/C/D-kasa li¢ faz baglanti semasi

o Elektromanyetik Kontaktor paketinin her iki

MC
ON OFF  ALM « Liitfen bu acil durdurma koruma devresini yapin.
" %q

KffiCi' B tarafinda da darbe emici cihazlar bulunmaktadur.
— U
—~_ B MC o . . o <
° iter L2 « 220V sistem girig gerilim araligi:
. L AC 220V (-%15) ~ 240V (+%10)
e Y R A G . L o <
] ke * 400V sistem girig gerilim araligi:
1 e AC 380V (-%15) ~ 440V (+%10)
L2c
B+

] Liitfen siirticiiniin U,V,W fazlarin1 servo motorun
—— * faz sirasina gore dogru bir sekilde baglayin. Faz sirasimin

l |: yanlis olmasi siiriiciiniin arizalanmasina sebep olur.
B3 . . . . .
Motor o Harici bir frenleme direnci kullanmiyorsaniz
\ - B2 ve B3 arasindaki baglantiy1 kesmeyin.
e Harici bir frenleme direnci kullaniyorsaniz
. B2 ve B3 arasindaki baglantiy1 kesin ve sekildeki
v direng semboliindeki gibi baglaymn.
w
. San/yesil { (@ @ Elektriksel hasar1 6nlemek igin servo siiriiciisiinii
_gmergency bu @ * toprakladiginizdan emin olun.
Surge /S-RDY =
absorber * =
1 DC 24V+10%
Sigorta . _CM * Elektromanyetik frenleme igin 24V gii¢ kaynaginin
Elim ALM+ temin edilmesi gerekir ve kontrol sinyali
DC12v~24ylr  ALM (CNI1 soketi) igin kullanilan 12V-24V giig

(£10%) ‘ kaynagindan izole edilmesi gerekir.
ALM-

Diyot baglantisina dikkat edin. Pozitif ve negatif
kutuplari ters gevirmek siiriiciiye zarar verebilir.
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E/F-kasa li¢ faz baglanti semasi

OFF AJ:g:i o Liitfen bu acil durdurma koruma devresini yapin.

« Elektromanyetik Kontakor paketinin her iki
tarafinda da darbe emici cihazlar bulunmaktadir.

e 400V sistem girig gerilim araligi:

AC 380V (-%15) ~ 440V (+%10)

e Liitfen siiriiciiniin U, V, W fazlarim servo motorun
faz sirasia gore dogru bir sekilde baglaymn. Faz
strasinin yanlis olmasi siiriiciiniin arizalanmasina

sebep olur.

o Harici bir frenleme direnci kullanirken, sekildeki

direng semboliindeki gibi baglaymn. (Pb / +)

¢ Elektriksel hasar1 6nlemek igin servo siiriictisiinii

l@ toprakladiginizdan emin olun.

| e Elektromanyetik frenleme igin 24V gii¢ kaynaginin

temin edilmesi gerekir ve kontrol sinyali
(CN1 soketi) i¢in kullanilan 12V-24V gii¢
kaynagindan izole edilmesi gerekir.

MC
"
Kesici | I
5 L R
i
—~ M L MC
te : S
5% oo
T
PB
-
| L
"""" +
L1 Motor B
—— 0
\%
w
Sari/yesil
Acil durdur butonu
Surge /S-RDY
absorber +
1 DC 24V+10%
Sigorta CN1
ALM+
DC . ALM
12V~24V T
(£10%)

ALM-
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® Diyot baglantisina dikkat edin. Pozitif ve negatif
kutuplar ters ¢evirmek siiriiciiye zarar verebilir.
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3.1.4 Ana Devre Kablolama Gereksinimleri

Siirlict giig kablosu ve motor kablosunda guglii elektromanyetik parazit olabilir. Ana devre kablolari L1,
L2, L3 girisleri, U, V, W cikislari, DC bara ve fren kablolaridir. Sinyal kablolari ise I/O sinyal kablolari,
haberlesme hatti ve enkoder hattidir. Kablo baglantilari yapilirken gii¢ kablosu ile sinyal kablolari
arasindaki mesafe en az 30 cm olmalidir. Kablolar iyi ve uygun sekilde baglanmalidir, dogru sekilde
topraklanmalidir.

Terminalde izin verilen kablo ¢api araligi ve sikma torku tablosu

Suriicli modeli SD700-*R*A-** Kablo cap araligi| Limit sikma torku
Nominal giris o
KASA Model akimi (A) AWG N*m
Tek Faz 220V
1R1A 1.28 12~28 |
KASA A 1R8A 2.1 12~28 |
3R3A 3.89 12~28 |
Ug Faz 220V
5R5A 3.1 14~22 1.176
KASA B 7R6A 4.2 14~22 1.176
9R5A 5.2 14~22 1.176
120A 10.3 10~22 1.96
KASAC 160A 13.7 10~22 1.96
Ug Faz 380V
2R5D 2.8 14~22 1.176
KASA B
3R8D 4.18 14~22 1.176
6ROD 8.8 10~22 1.96
KASA C 8R4D 12.4 10~22 1.96
110D 16.2 10~22 1.96
170D 2.4 8~20 2.45
KASAD 240D 316 8~20 2.45
300D 39.5 8~20 2.45
500D 46.7 3~18 7.84
KASA E
600D 56 3~18 7.84
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Baglanti gereksinimleri

Bu drdin, distik gerilim komutu durumunda baglanti yéntemini destekler.
e Terminal (P , C, NO) opsiyonel pargalarin baglantisi igin kullanilir. Bu
terminalleri AC giig kaynagina baglamayin.

e Barayi korumak icin, temas ylizeyinden ayri olarak kaplanmistir.

o Terminal blo§u kablo bélimine yabanci nesnelerin girmemesine 6zen gdsterin.
o Litz tel kullanirken lehim kullanmayin.

o Her bir terminalin sikma torku farkli olabilir, bu nedenle vidalari belirtilen sikma
torkuna gére sikin. Bir tork anahtari vb. ekipman kullanin.

o Terminal vidalarini sikarken sarjli matkap gibi cihaz kullaniyorsaniz diisuk hiza
alin, aksi halde terminal vidalari zarar gérebilir.

o Terminal vidalarini 5 dereceden fazla bir aciyla sikmayin, aksi takdirde terminal

vidalari zarar gérebilir.
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3.2 Motor Gii¢ Baglantisi

V7E 40mm flangl motor gui¢ kablosu

[+]
s =6
Q
KABLO LISTESI
Ozellik BAGLANTI 1 Renk BAGLANTI 2 | BAGLANTI3 Sinyal
V] Mavi 1 U
\% Kahverengi 2 \Y
W Kirmizi 3 W
6*0.3
PE Sari/Yesil 4 PE
Beyaz 5 1 FREN +
Siyah 6 2 FREN -
V/7E 60mm/80mm flangli motor gli¢ kablosu
KABLO LISTESI
Ozellik BAGLANTI 1 Renk BAGLANTI2 | BAGLANTI3 Sinyal
U Mavi 3 U
v Kahverengi 2 v
4*0.5
W Kirmizi 1 W
PE Sari/Yesil PE PE
Beyaz A 1 FREN +
2*0.3
Black B 2 FREN -
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100/110/130/VM5 serisi 180mm flangli motor gli¢ kablosu
Sinyal Pim numarasi Renk
U A Mavi
v B Kahverengi
w c Kirmizi
PE D Sari/Yesil
) == ==

180mm flangli, frenli motor gli¢ kablosu (D2M+VM7
serisi D2)
Sinyal Pim numarasi Renk
u D Mavi
\Y E Kahverengi
w F Kirmizi
PE G Sari/Yesil
BAKE+ A Kirmizi
BAKE- B Siyah
110mm+130mm flangl, frenli motor gli¢ kablosu
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Sinyal Pim numarasi Renk
U F Mavi
@ ® ©
\Y | Kahverengi
@ @ W B Kirmizi
©®©6 PE E Sari/Yesil
FREN + G Kirmizi
FREN - H Siyah
3.3 CN2 Enkoder Baglantisi
V/7E 40mm/60mm/80mm flansli motor enkoder kablosu
Sirtic tarafi: Motor tarafi:
o/ N
il
= 1= /A5
Kablo listesi
Ozellik Baglanti 1 Baglanti 2 Sinyal
2 2 ov
6 6 SD-
Metal
blendaj 7 Koruyucu katman PE+
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110mm ve (izeri flangli motor enkoder kablosu

= e NV

o = | e— _

Pin definition
Signal definition A pin number |B pin number

Encoder power +5V 1 1

Encoder power 0V 2 2

Absolute encoder battery BAT+ 3 3

Absolute encoder battery BAT- 4 4

Serial data SD+ 5 5

Serial data SD- 6 6

PE(Shielding layer) Iron shell 7

Sinyal agiklamasi A pim numarasi B pim numarasi

Enkoder gug +5V 1 1
Enkoder gi¢ 0V 2 2
Mutlak enkoder batarya BAT+ 3 3
Mutlak enkoder batarya BAT- 4 4
Seri veri SD+ 5 5
Seri veri SD- 6 6
PE (Koruyucu blendaj) Metal blendaj 7

Not:

1. Enkoder kablosunu lehimlerken, liitfen A ve B uglarindaki pimlerin agiklamalarina dikkat edin
(yukaridaki tabloda gsterilmistir). Enkoder kablosu igin hareketli, ¢ift korumali kablo kullanilir. Her iki

ucundaki blenrajlar topraklanmalidir.

2. Cok turlu mutlak enkoder kullanirken Iitfen pilin pozitif ve negatife elektrotlarina dikkat edin. Nominal
gerilimi 3.6V ve nominal kapasitesi 2.7 Ah olan lityum pilin kullanilmasi tavsiye edilir.
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3.3 Fren Hatti Baglantisi

(( ) ma

Fren Hatti Modeli: VB-*-D*

VM5 serisi 180 flansh (D2), frenli motorun fren hatt
tanitimi
Sinyal tanimi Pim numarasi  |Kablo damari rengi
FREN + 1 Turuncu
FREN - 2 Gri

¢{ )/

|
\

Fren Hatti Modeli: VB-*-C*

180 flangh (E2M) frenli motorun fren hatti tanitimi

X Sinyal tanimi Pim numarasi  |Kablo damari rengi

=]
©

G

\C

ol FREN + 1 Turuncu

4/ FREN - 2 Gri

/(\
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3.5 CN7 USB Haberlegsme Terminali (bilgisayara baglanti)

Not: Veri aktarim islevine sahip siradan Android USB kablosu da kullanilabilir (Micro USB).

Pin 5
Pin 1
Pim No. Isim Fonksiyon
1 VBUS Harici gl kaynagi + 5V
2 D- Data-
3 D+ Data+
4 - Yok
5 GND Toprak

3.6 CN6A ve CN6B Haberlesme Terminalinin Baglantisi

Pinzg
CNBA
Pin1——+*
Pin 83—
CN6B
Pin 1—#—

Farkli modellerde port tanimi degiskenlik gsterir. Kullanirken modeli kontrol etmeniz gerekir. Model
bilgileri iin Iitfen “1.6 Stirlict Ismi’ne bakin.

P: pals tipi, S: standart tip, C: CANopen tipi
CNBA/CNGB port agiklamasi

Pim No. Sinyal Fonksiyon Pim No. Sinyal ismi Fonksiyon
1 CANH CAN Data+ 6
2 CANL CAN Data - 7 GND 485 GND
3 CANG CAN GND 8 . j
4 485- 485 Data - Koruma Blendaj Blendaj
5 485+ 485 Data +
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M: MECHATROLINK-I! tipi.

CNGA/CNGB port agiklamasi
Pim No. Sinyal Fonksiyon Pim No. Sinyal ismi Fonksiyon
1 SRD+ M-Il Data + 6 - -
2 SRD- M-Il Data - 7 - -
3 - 8 - -
4 - Koruma Blendaj Blendaj
5 -

E: EtherCAT tipi, L: MECHATROLINK-III tipi, N: PROFINET tipi.

CN6A/CNGB port agiklamasi
Pim No. Sinyal Fonksiyon Pim No. Sinyal ismi Fonksiyon
1 TX+ Veri iletimi+ 6 RX- Veri alimi -
2 TX- Veri iletimi- 7 - -
3 RX+ Veri alimi + 8 - -
4 - Koruma Blendaj Blendaj
5 - -

Ayni anda birden fazla siriictiyti kullanmak icin CN6A ve CNGB portlarini kullanarak art arda baglanti
yapin (CNGA giris, CN6B ¢ikistir. Dolayisiyla 1. stirliciiniin CN6B'sinden ¢ikan kablo 2. siriictinin
CN6Asina baglanmalidir). llgili kablolarin 50cm’den kisa olmasi gerekmektedir. CANopen, Mechatrolink-
Il ve RS-485 haberlesmelerinde hat sonundaki CN6B portuna sonlandirma direncinin baglanmasi
gerekmektedir.

EA, NA, MA ve LA modellerde RS458 haberlesme bulunur.

Pim Sinyal ismi
CN1-7 RS 485 +
CN1-8 RS 485 -
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3.7 CN5 Tam Kapali Gevrim Portu

2500 line drive enkoder ve tam kapali gevrim baglanti noktasi
Pim No. Sinyal Fonksiyon Pim No. Sinyal Fonksiyon
Tam kapali
1 EA- cevrim sinyali 9 -
EA-
Tam kapali
2 EB- cevrim sinyali 10 -
EB-
Tam kapali
3 EZ- cevrim sinyali 11 -
EZ-
4 12 -
5 13
Tam kapali o Enkode:r glg
6 EA+ cevrim sinyali 14 kaynagi OV
EA+
Tam kapali .
7 EB+ cevrim sinyali 15 5V Ek”k°d"fr o
EB+ aynagi
Tam kapall
8 EZ+ cevrim sinyali Blendaj Blendaj -
EZ+

3.8 CN1 Terminalinin Agiklamasi

1 SG GND

2 SG GND

3 PL1 Komut palsi igin (+) gi¢ ¢ikisi (15V DC)
4 SEN Mutlak-enkoderverilerinin-gereksinim-girisHSEN) (Gelistiriliyor)
5 V-REF Analog hiz komut girigi

6 SG GND

7 PULS Pals girisi

8 [PULS Pals girisinin tersi

9 T-REF Analog tork limiti, ileri besleme torku

10 | SG GND

1 SIGN Sinyal girisi

12 | /SIGN Sinyal girisinin tersi

13 | PL2 Komut palsi igin (+) gtic ¢ikisi (15V DC)
14 | /CLR Pozisyon sapmasi temizleme girigi

15 | CLR Pozisyon sapmasi temizleme girisi
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16 | OCP Komut palsi icin (+) glic girisi

17 | 0OSC Pals yonii icin (+) glg girisi

18 | PL3 Komut palsi igin (+) gtic ¢ikisi (15V DC)
19 | PCO Enkoder pals ¢ikisinin Z fazi

20 | /PCO Enkoder pals ¢ikisinin Z fazi

21 | BAT+ Mutlak-enkoder-bataryas+{+} (Gelistiriliyor)
22 | BAF- Mutlak-enkederbataryas+{-} (Gelistiriliyor)
23 | OCz Z fazi igin (+) glic cikis!

24 | OCS Pals temizleme girisi

25 | /SO 1+ (V- CMP+) | Dijital ¢ikis 1

26 | /SO 1- (V-CMP-)

27 | /SO 2+ (TGON+) | Dijital gikis 2

28 | /SO 2- (TGON-)

29 | /SO3 +(S-RDY +) | Dijital gikis 3

30 | /SO 3-(S-RDY-)

31 | ALM+ Servo alarm ¢ikisi (+)

32 | ALM- Servo alarm ¢ikisi (-)

33 | PAO Enkoder pals ¢ikisinin A fazi

34 | /PAO Enkoder pals ¢ikisinin A fazi

35 | PBO Enkoder pals ¢ikisinin B fazi

36 | /PBO Enkoder pals ¢ikisinin B fazi

37 | STo Givenli-torklimiti (Gelistiriliyor)

38 | /SI8 Kontrol girisi 8

39 | /SI9 Kontrol girisi 9

40 | /SI0 (/S-ON) Kontrol girisi 0 (Servo ON)

41 | /SI3 (P-CON) Kontrol girisi 3 (P calistirma komut)

42 | /SI1 (P-0T) Kontrol girisi 1 (ileri yon limiti)

43 | /SI2 (N-OT) Kontrol girisi 2 (Geri yon limiti)

44 | /SI4 (/ALM-RTS) | Kontrol girisi 4 (Alarm sifirlama)

45 | /SI5 (/P-CL) Kontrol girisi 5

46 | /SI6 (/N-CL) Kontrol girisi 6

47 | +24VIN Kontrol giriglerin beslemesi

48 | PSO Mutlak enkoderin konum ¢ikisi

49 | /PSO Mutlak enkoderin konum ¢ikisi

50 | TH Motorun asiri Isinmaya kars! koruma girisi (PTC, KTY)
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1 se Signal d 5 \//S(?M;- General sequence
nal groun -CMP-
) onal g 1SO 2+ 6 | ( ) control output?2
2 s6 Signal 27 eneral sequence
ground (TGON+) [ control output2
OC power
Requirement 3 PL1 OUIW‘:; 28 /TSGOOli
input of comm:e 180 3+ | General sequence ( )
4 SEN encoder P 29 (8- control output3
absolute data RDY +)
(SEN) Speed /S0 3-
- nd -RDY-
5 | v-REF [ comma 30 |s )
input
6 SG Signal ground - 31 ALM* Ser\gomap\i{m
Pulse 32 | A Servo alarm
7 | PUS command ) output
input A phase of
s | /puLs Puse 33 | PAO encoder
command Torque pulse division output A phase of
input 9 [ T-REF | command 34 | IPAO encoder pulse
input division output
B phase of
Signal PBO od| I
10 . 35 encoder pulse B phase of
d Sign i p
s¢ groun 11 | SIGN command division output 36 | /PBO encoder pulse
Sgn input division output
12 ISIGN oommarlvd 37 | sTO Safe torque lmit
Inpu OC power General
Clgarance output of General | sequence
ICLR input of 13 P command sequence | 38 [ /S8 | control puts
14 osition 119 q
P '_ pulse 39 control input 9
deviation
OC power Clearance
ingut of input of 1813 General Genenal
16  ocp command 15| CLR position 4 (P- sequence 40 (/S/S:J?\J ) sequence
pulse deviation CON ) | control input3 control input 0
. General
OC input of /S11
OC power General 42 sequence
18 PL3 output of 7] ocs diiuc‘tszn 43 (’éSIO%_ ) sequence (P-0T) 1 contra input 1
command control input 2
pulse C phase of
encoder 1SI 4 General
Cphase of il 44 | (/AM - sequence
encoder 19 PCO pulse division General RTS ) contrl nput 4
e output 1815 sequence
20 | /PCO pulse division 45 (P CL)
output Battery (+) of contral nput 5 IS16 General
ot | Bar s | sbsouts 46 |UN-CL) |  sequence
R Power input of control input 6
Battery(-) of encoder
22 | BAT - absolute 47 [r2avn sequence
encoder control input signal
OC output of Position output
23 ocz Zphase Pasition 48 | PSO of absolute
OCinputof pulse division output of encoder
2 | ocs puse 49 | IPSO absolute
clearance General encoder Overheat
/S0 1+ sequence protection
2 (V- control output 1 50 L input of linear
CMP +) motor

CN1 terminalinin vidasi sikilirken uygulanan tork 0.2N.m’den biytik olmamalidir. 0.2N.m’den buyik tork
vidanin hasar almasina sebep olur, vidada diizlesme meydana gelir.

64 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

3.9 Dijital Giris Sinyali

3.9.1 Giris Sinyali Agiklamalari

ﬁggﬁl Sinyal ismi Pim No. Fonksiyon numarasi ve agiklamasi
/S-ON 0x01 Servo ON/OFFE Servo motoru ON/OFF
durumuna getirir.
ileri limit, agiri hareket 6nleme. Hareketli
POT 002 aksa'rvn' izin verilen araligin tesine
gegtiginde servo motor durur. (Asiri
hareket dnleme fonksiyonu)
Geri limit, asir hareket dnleme. Hareketli
NOT 0x03 aksa'rvn' izin verilen araligin tesine
gegtiginde servo motor durur. (Asiri
hareket dnleme fonksiyonu)
/ALM-RST 0x04 | Alarm sififama
P sinyali ON (ACIK) oldugunda hiz kontrol
/P-CON 0x05 | donglsini PI'den (oransalfintegral) P
(oransal) kontrole degistirir.
. Calisma sirasinda tork limitinin
TLC Sinyal 0x06 | degistiriimesi gerektiginde kullanilan
numaralari anahtarlama girisi.
/SPD-D (38 ~ 46) 0x08 Dahili hiz quunda yon degisimi icin
kullanilan giris.
Ortak /SPD-A 0x09 | Dahili hiz modunda dahili hiz komutunu
/SPD-B O0x0A | secmek icin kullanilan giris.
Birden fazla kontrol modu kullanildi§inda,
/C-SEL 0x0B | kontrol modlari arasinda gecis yapmak
icin kullanilan giris.
|ZCLAMP 0X0C Hiz modunda tetikleme ile sifir hiz
yakalama.
/INHIBIT 0x0D Pozisyon m_odunda pals girisini devre disi
birakmak icin kullanilan giris.
Kazang segimi. Tetikleme ile kazanglar
/G-SEL 0x0E | arasi gegis icin kullanilan giris. (Pn101-
104 ila Pn105-108 arasinda gegis)
JPSEL 0x10 Povz!syon qu_undayken pals giris hizini
degistirmek icin kullanilir.
Kontrol giriglerin giic kaynagi
+24VIN 47 Galisma gerilimi araligi: +11V~+25V (litfen harici bir
guic kaynagi saglayin)
SEN 4 erlf;l:ff enkoder kullanilirken, baslangig veri talep
BAT+ 21 Mutlak enkoder igin batarya badlanti pimleri.
BAT- 22 Not: Bataryali kablo kullanilirken baglamayin.
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Hiz V-REF 5 (6) Hiz komutu girisi. Maksimum giris gerilimi: £ 10V
PULS 7 Asagidaki pals modellerinden birini segin
/PULS 8 Pals + yon

Pozisvon SIGN 1 CW+CCW pals (saat yonii saat yonu tersi)
y ISIGN 12 90° faz farki ile 2 fazli pals (A/B)

CLR 15 . .
ICLR 14 Pozisyon kontrol sirasinda konum

Tork T-REF 9 (10 I%kvkomutunu ve maksimum giris gerilimini girin:

3.9.2 Girig Sinyali Konfigiirasyonu
1. Pn600 parametresi 0 olarak ayarlandiginda dijital girigler sabitlenir ve degistirilemez.

Farkli kontrol modlardaki pim fonksiyonlari farklilik gosterir, ilgili durum asagidaki tabloda gésterilmistir:

Kontrol mod CN1 pimlerinin numaralari
(Pn000) 40 | 42 | 43 44 45

~
(o2}

38/39

E=N
—_

0- Pozisyon
kontrol

Ayrilmig
Gegersiz

_ 1-Analoghiz_|
2- Tork kontrol
3- Dahili hiz
4- Dahili hiz <—
analog hiz
5- Dahili hiz <—
pozisyon mod
6- Dahili hiz <—
tork modu

/P-CON
Oransal kontrol
/TLC
tork limit
degistirme

/SPD-D
Dahili hiz komutu
yon segimi
/SPD-A
Dahili hiz komutu
segimi
A
/SPD-B
Dahili hiz komutu
segimi
B

P-OT ileri limit

7-Pozisyon mod
<— Analog hiz

N-OT geri limit

/S-ON  servo etkinlestirme
/ALM-RST alarm sifirlama
Ayrilmig

8- Pozisyon
modu <— tork
modu

9- Tork modu

<— analog hiz

10- Analog hiz
<— Sifirhiz
yakalama
ZCLAMP

/C-SEL
Kontrol mod degistirme

[TLC Tork limit degistirme

/ZCLAMP
Sifir hiz
yakalama
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11- Pozisyon
mpdu <— =2 2
Pozisyon mod oS0
komut pals TES
engelleme =25
INHIBIT

2. Pn600 parametresi 1 olarak ayarlandiginda dijital girisler (Pn601-Pn609 parametreleri) kullanici
tarafindan yapilandirilir.

a) Varsayilan ayarlar

Parametre Numarasi | CN1 pimlerinin numaralari Varsayilan
Pn601 40 0x01: Servo etkinlestirme
Pn602 42 0x02: ileri limit
Pn603 43 0x03: Geri limit
Pn604 41 0x05: Manuel PI-P kontroli
Pn605 44 0x04: Alarm sifirlama
Pn606 45 0x06: Tork limiti degistirme
Pn607 46 0x07: Ayrilmig
Pn608 39 . .
Pn609 38 0x00: Gegersiz

b) Ters sinyal
Stirlict kablo baglantilarini kolaylastirmak icin sinyalleri tersleyebilirsiniz (NC Kontak olarak):

1. Omek olarak servo etkinlestirme dijital girisi (/S-ON) incelenirse; Pn601=0x01 olarak ayarlandi§jinda
(varsayilan ayar) bu dijital girise gelen sinyal AKTIF oldugunda servo etkinlestirilir (servo enable
durumuna geger), Pn601=0x101 olarak ayarlandiginda (NC Kontak gibi calisir) bu dijital girise gelen
sinyal AKTIF oldugunda servo pasiflestirilir (servo disable durumuna geger).

2. Ornek olarak ileri limit dijital girisi (POT) incelenirse; Pn602=0x02 olarak ayarlandi§jinda (varsayilan
ayar) bu dijital girise gelen sinyal PASIF oldugunda servo ileri limite takilir ve hareketi durdurur (NC limit
sensdr kullanilir), Pn602=0x102 olarak ayarlandiginda bu dijital girise gelen sinyal PASIF oldugunda
servo hareket etmeye devam eder (NO limit sensor kullanilir).

1. Sinyal ON: Sinyalin aktif oldugu durumdur
2. Sinyal OFF: Sinyalin pasif oldugu durumdur.
. lleri limit (POT) ve geri limit (NOT) dijital girigleri varsayilan ayarda NC Kontak manti§ ile aligir, diger dijitall

girisler NO Kontak mantigi ile calisir.

Ayni fonksiyonu farkl|. pim numaralarinda yapilandiriimissa Er.040 (parametre ayari anormallik alarmi)
hatasi raporlanacak. llgili alarm ve hatalar “Hata kodlari ve Kargi Tedbirler” bélimiinde detaylandiriimigtir.
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Ust segmentler: Pasif

Alt segmentler: Aktif

: 987654321 3 Kodar

Gosterge LEDi Pim No Sinyal Ismi
1 CN1-40 /S-ON
2 CN1-41 IP-CON
3 CN1-42 P-OT
4 CN1-43 N-OT
5 CN1-44 IALM-RST
6 CN1-45 TLC
7 CN1-46 Ayrilmis
8 CN1-39 Gegersiz
9 CN1-38 Gegersiz

Girig sinyalleri pasif oldugunda LED g6stergedeki Uist segment yanar.

Girig sinyalleri aktif oldugunda LED gdstergedeki alt segment yanar.

Uygulama (VCSDSoft) ile baglanildiginda (Un100 izleme parametresinden [adresi: 0xE100])
hexadecimal deger okunur. Ornegin varsayilan konfigiirasyon ile /S-ON (CN1-40) girisi aktif oldugunda
Un100'den 0x01FE okunur. Asagida bu érnege dair gorsel sunulmustur.
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@

& |
‘5 Export |
Izleme Sayfasi 1 Izleme Sayfasi 2 |zleme Sayfasi 3
Functi.. Parameter name Current value

Un100.02 CN1-41 dijital giris
Un100.03 CN1-42 dijital giris
Un100.04 CN1-43 dijital giris
Un100.05 CN1-44 dijital giris
Un100.06 CN1-45 dijital giris
Un100.07 CN1-46 dijital giris
Un100.08 CN1-39 dijital giris
Un100.09 CN1-38 dijital giris
= [J uni01 10 dijital gkis durumu izieme

Un101.01 CN1-31/32 dijital gkis
Un101.02  CN1-25/26 dijital gkis
Un101.03 CN1-27/28 dijital gkis
Un101.04 CN1-29/30 dijital glos
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3.10 Dijital Gikis Sinyali

3.10.1 Gikis Sinyali Agiklamalar

Kontrol Sinyal .
Mod ismi Pim No. Aciklamalar
Doniis algilama sinyali. Servo motorun hizi
/TGON 0x03 | ayarlanan degerden yiksek oldugunda doniis
algilama sinyali aktif olur.
i Servo hazir sinyali. (/S-ON) girisi etkinlestirildiginde
S-RDY 0x00 servo hazir sinyali aktif olur.
Tork limiti sinyali. Motor ¢ikis torku limite
Ortak CLT 0x04 ulastiginda tork limit sinyali aktif olur
Hiz limiti sinyali. Motor hiz limitini astiginda hiz
NLT 0X05 | it sinyali aktif olur,
Fren sinyali. Zamanlama ayrintilari igin “Fren
BK 0x06 tutma” béliimine bakin.
Ayrilan / .
/WARN Ayrilan 0x07 | Uyari sinyali.
] sinyaller Sabit hiz sinyali. Servo motorun hizi, komut hiziyla
Hiz IV-CMP 25(+) 26(-) 0x02 ayni oldugunda.
27(+) 28(-) Pozisyon tamamland sinyali. Komut pals sayisi ile
29(+) 30(- servo motorun hareket miktari (pozisyon sapmasi
/COIN 0x01
arasindaki fark, pozisyon erisim araligindan dusik
oldugunda pozisyon tamamland sinyali aktif olur.
Pals hizini degistirme sinyali. Bir giris komut
palsinin katini ayarlar (Pn203 parametresinden).
/PSELA 0x09 | Ornegin Pn203=2 olsun ve gelen pals 1 olsun, pals
Pozi hizini 2 olarak degistirdigimiz igin 2 pals olarak
ozisyon algilanir.
Pozisyona yaklagsma sinyali. Komut pals sayisi ile
servo motor hareket miktari (pozisyon sapmasi)
INEAR 0x08 arasindaki fark, konum yakinlik sinyalinden diisuk
oldugunda pozison yaklagsma sinyali akif olur.
PL1 3
PL2 13 Komut palsi (+) glic kaynagidir (15V DC)
PL3 18
ALM+ 31(+) 32() Pasif oldugunda alarm raporlar (NC calisir). (Dijital
ALM- parametre ayarlarindan degistirilebilir.)
PAO 33
PAO 3 Frekans gikisl, A fazi.
Ortak
PBO 3 Frekans ¢ikisl, B fazi
/PBO 36 ' '
PCO 19
PCO 20 Frekans ¢ikisl, Z fazi.
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3.10.2 Cikis Sinyali Konfigiirasyonu
a) Varsayilan

Pn613-Pn615 parametrelerinden her ¢ikis sinyalinin islevi kullanici tarafindan yapilandirilir, varsayilan
islevler asagida verilmigtir:

Parametre Numarasi CN1 pimlerinin numaralari Varsayilan
Pn613 25/26 0x00: Servo hazir
Pn614 27128 0x01: Pozisyon tamamlandi
Pn615 29/30 0x02: Sabit hiz (V-CMP)

b) Ters sinyal

1. Ornek olarak servo hazir dijital gikisi (/S-RDY) incelenirse; Pn613=0x00 olarak ayarlanip (varsayilan
ayar) servo hazir duruma gegtiginde bu cikig AKTIF olur (NO caligir), Pn613=0x100 olarak ayarlanip
servo hazir duruma gegtiginde bu ¢ikis PASIF olur (NC calisir).

2. Ornek olarak alarm dijital ikisi (ALM) incelenirse; Pn622.1=0 olarak ayarlanip (varsayilan ayar) servo
alarm durumunu bildirdiginde bu cikis PASIF olur (NC galigir), Pn622.1=1 olarak ayarlanip servo alarm
durumu bildirdiginde bu ¢ikis AKTIF olur (NO galigir).

1. Pn622.1, Pn622 parametresinin ilk bitini gdsterir.
2. Cikis sinyali gegersiz durumdadir. Ornegin: Hiz kontrolii, konumlandirma tamamlama (/COIN) sinyali
ecersiz durumdadir.

3. Fren sinyali terslenerek (NO seklinde) kullanilirsa (/BK) sinyal hatti kesildiginde fren ¢alismayacaktir. Bu
ayarin kullanilmasi gerektiginde herhangi bir glivenlik sorunu olmadiginda emin olun.
4. Ayni ¢ikisa birden fazla sinyal atanmissa, farkli lojik cikislar verecektir.
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3.10.3 Gikis Sinyallerinin izlenmesi

Cikis sinyallerin durumu, gikis sinyali izleme (Un101) ile kontrol edilebilir. Un101 segment ekrani ve
karsilik gelen pim numaralari agagidaki gibidir:

T l)ﬁiiil‘.’:;f:i;

987654321 Kodlar

Gosterge LEDi Pim No Sinyal ismi
1 CN1-31, 32 ALM
2 CN1-25, 26 /S-RDY
3 CN1-27, 28 /COIN
4 CN1-29, 30 /V-CMP

Cikis sinyalleri pasif oldugunda LED géstergedeki iist segment yanar.

Cikis sinyalleri aktif oldugunda LED gdstergedeki alt segment yanar.

Uygulama (VCSDSoft) ile baglanildiginda dederler hexadecimal cinste okunur, érnegin varsayilan gikis
konfiglirasyonu ile 0x8 okunursa ALM (CN1-31,32) cikisinin ON (aktif) oldugu yani alarmin olmadigini
anlamina gelir. /S-RDY (CN1-25,26) cikisi OFF (pasif) ise servo hazir anlamina gelir. /COIN (CN1-27,28)
cikist OFF (pasif) ise pozisyonlamanin tamamlandigi anlamina gelir. /V-CMP (CN1-29, 30) ¢ikisi ON
(aktif) ise hizin tutarli olmadi§i anlamina gelir.

Uygulama (VCSDSoft) ile baglanildiinda (Un100 izleme parametresinden [adresi: OxE100])
hexadecimal deder okunur. Ornegin varsayilan konfigtrasyon ile /S-ON (CN1-40) girisi aktif oldugunda
Un100'den 0x01FE okunur. Asagida bu 6rnede dair gérsel sunulmustur.

3.11 Kontrolcii ile Baglanti

3.11.1 Analog Hiz Kontrol Devre $emasi

Asagida, CN1 konektdrintin 5-6 (analog hiz girisi) ve 9-10 (tork komut girisi) terminalleri agiklanmaktadir.
Analog sinyaller, hiz veya tork komut sinyalleridir. Giris empedanslari asagidaki gibidir.

Hiz komut girisi: yaklasik 66kQ.

Tork komut girisi: yaklasik 66kQ.

izin verilen maksimum giris sinyal gerilimi + 10V'dir.
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Controller Servo drive

V-REF,
About 66k Q
IGND

1

T—REF:'_[;l
About 66k &

IGND

1

b FG

Yukaridaki kablolama, ileri ddnme hareketi igin gerekli olan kablolamaya bir érnektir.

3.11.2 Pozisyon Kontrol Devre $emasi

Asagida CN1 konektoriinlin 7-8 (Agik kolektdr pals girisi), 11-12 (Line driver pals girisi) ve 14-15
(Pozisyon sapmasi temizleme girisi) terminalleri agiklanmaktadir. Kontrolcti cihazin komut palsi ve
pozisyon sapmas! temizleme ¢ikigl, line driver girisi ve agik kolektér girisinden biri olabilir.

Line driver giriginin baglanti 6rnegi

Shield wire
7. PULSE PULSE
150¢
8l /PULSE
110 SIGN
{ 150¢ SIGN
121 /SIGN
181 CLR
141 /CLR
L.
Host
computer Servo drive
control

Diferansiyel pals giris sinyal gerilimi +3.3V ve maksimum 4MHz'dir. Bu sinyal iletim yontemi, en iyi
gurdltd dnleme dzelligine sahip ydntemdir. Tercihen bu baglantiyi kullanmaniz énerilir.
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Acik kolektor giriginin baglanti 6rnegi
Harici 24V gii¢ kaynagi:
1.Kontrol modu tipi NPN (ortak katot):

Shield Twisted
ie - ;
e pair 164 OCP PULSE
2k Q
Y0 8 |/PULSE
{L 17] ocs
KO SIGN
Y1 () 12| /SIGN
457—« 24] OCC
CLR
2k Q
Y2 14] /CLR
) Y
{ DI .
Control module FG o
. Drive side
side
2. Kontrol modu tipi PNP (ortak anot):
Yo Shield wire Q\/{i/s\ted wire:L6 ocp
; ULSE
{L 8 |/PULSE
Y 17/ OCS
2kQ SIGN
12 | /SIGN
]
Y2 24] OCC
ﬁ T CLR
L 14| /CLR
124V
Control » FG Drive
module

Line drive girig baglantisi harici bir 24V DC kullaniyorsa, o girise 2k ohm bir direng baglanmalidir.
Aksi hélde line drive giris portu zarar gorecektir. En saglikli yontem line drive girisine 5V DC uygulamaktir.
16 ve 17 numarali girigler bu direng ihtiyacini ortadan kaldirmak icin geligtirilmistir.
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Dahili 15V gii¢ kaynag:

1 Kontrol modu tipi NPN (ortak katot):

. i Twisted wire
Shield ere\
Jﬁ ) TJ
Y 12 JSIGN
Aﬁ () 18| PL3 15v
Y2 A 14 JCLR
GND
Control ’ Drive
module » FG
2 Kontrol modu tipi PNP (ortak anot):
SHield TWi§ted
ire Wir
U Yo ™ } 7|PULSE PULSE
150
N d /PULSE
| 3| PL1 sy
Y1 i 1] siGN  1ke SIGN
% 150¢
12 |/SIGN
[
13| PL2
\ ¢ 115V
Y2 19 clr ke CLR
% 1509
14| ICLR
| 18 |PL3 15v
1kQ
GND
Control Drive
module FG
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3.11.3 Kontrol Girigleri
Asagida, CN1 portunun 38 ila 46 giris terminalleri agiklanmaktadir.

Role devresi 6rnegi Acik kollektér 6rnegi

SERVO SERVO
bc24av 47| +24VIN DC24v 47| +24vi

T 4T |7y I 7% aTig [YAs

E.g.|/SON ﬁ E.g.|/SON

Not: Harici glic kaynagi (24V DC) 50mA veya daha fazla kapasiteye sahip olmalidir.
Servo (initesinin girisi, ¢ift yonli bir optokupldr kullanir. Liitfen makinenin ézelliklerine gore devre
baglantisini segin.

3.11.4 Siiriicii Gikig Devreleri

Servo slirliciniin sinyal gikislar asagidaki gibi U¢ cesittir:

1. Agik kolektor cikis devresi

Gikis sinyali (SEN, OCZ), agik kolektdr transistor cikis devreleriyle saglanir.

Optocoupler loop example Relay circuit example
Controller
Controller
vce vce
Servo drive Servo drive
N
SEl N K SEN|
ocZ ocZ
GND) GND)
1 Twisted wire:L
Twisted wire
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2. Optokuplor gikis devresi

Fren bagdlantisi (/BK), servo alarm (ALM), servo hazir (/S-RDY) ve diger dizi ¢ikis sinyalleri, optokuplér
cikis devresine aittir. Rle ile baglayin.

/\ B Emergency
/BK RY_L_ button

Motor
X?g 4 DC24Vv Surge

Servo motor

- absorber
I T Breaker
ALM Enconder
/SFRDY and other Brake winding
output terminals dedicated power supply
€

3. Line driver ¢ikis devresi

Asagida, CN1 portunun 33-34 (faz A sinyali), 35-36 (faz B sinyali) ve 19-20 (faz Z sinyali) terminalleri
aciklanmaktadir. Enkoder verilerinin gikis sinyali (PAO, /PAO, PBO, PBO/) ve orijin pals sinyali (PCO,
/PCO) iki fazli palslere (A fazi, B fazi) doniistirlliir ve line driver vasitasiyla ¢ikis saglanr.

Servo motor Cift bUkL'QI/U kablo

L N ~ o~ Line driver bir aliciya
PAO esdegerdir SN 75ALS175
PAO-
PBO
PBO-
N
PCO
PCO-
\Y
GND
Lutfen blendajli kabloyu
sistemin gereksinimlerine
FG & gore baglayin
Blendaj
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3.12 Pals ile Pozisyon Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)

Bu bagdlanti semasi SD700-PA, SD700-SA ve SD700-CA modelleri igin gegerlidir.

24Vg0g
~0CP
/PULS, o
0CS
L‘ Joczav'/ oC o .
¢ £5ICN ", pus |7
@Harclakm smvama diencille | o< <O JPULS | 8
12~24V guig >
PULS - 0& v
Line driver
; /PULS pals girsl SIGN_,{1
| O Ve [SIGN_ |12
[12~24) occ 24
PR Y
] S 33 | PAO
Voc h Enkoder pals
2V 10mAl [CLR 14 34 mmlsmmAfazl
24| 2w | R+68. m * 35 PBO Enkoder pals
36 :ﬁDm inin Sfazl
Dijital Girlsler 24V, e24VN J47 9 sihas!
/C-SEL 38 = ﬁ PCO Enkoder pals
Kontrol modu anahtan PCO clkisinin Z fazi
(Sinyal ON iken etkindir)
b —
Komut pals girigini yasakla /INHIBIT 39 =
(Sinyal ON iken etkindir) +15V
Servo ON /SON |40 % %3g 3L P
(Sinyal ON Iken etkindir) Komut palsi igin
4 o 13 PL2 + glig gikisi
P galistirma komut /P-CON A % %:% 18| PL3
(Sinyal ON iken etkindir)
1 GND Komut palsi icin
¢ “ -gugciki
lleri yon limit /P-0T 2 % %:’, y suecilast
(Sinyal ON Iken etkindir) — 2 /S-RDY.
-RDY+
N-OT [  Servo hazir gikigi
Geri yon limit /N- 43 id ‘ 26 | /S-RDY-
(Sinyal ON iken etkindir)
/ALM-RST
Alarm sifirlama % %4)@ 27 | [COIN+
(SInyal ON Iken etkindlr) GD—J - 44 - ﬁ 28| /COIN- Pozisyoniama tamamfand:
==
Tork limiti segimi e h
- 45 29 |, /V-CMP:
(Tork limit moduna gére) *~—— ‘ ke Sabit hiz
30 |, /V-CMP-
31 ALM+
«————  Servo alarm cikisi
‘ ALM- (Alarm olustugunda OFF olur)
32

1.

Bkl kablo zirhi.

@Konnekﬂﬁr bloku

FG kablo zirhi konnektér blokuna baglanir
Frame ground - Kasa Topraklama

*2. 24V DC Giig kaynagi kullanici tarafindan saglanmalidir. izolasyonlu giig kaynag tercih edilmelidir.
*3. Cikis sinyali lineer receiver (alici) tarafindan alinmalidir.
*4, Komut palsi igin giig ¢ikisi sadece pals igin kullaniimalidir. Farkli islemler icin asla kullanmayin!
*5. Line driver giris icin kullanilacak kaynak 12V DC'den yiiksekse devrede uygun akim sinirlayici direng kullanin. Aksi halde line drive

giris hasar gorebilir!

Alici:
SN75ALS175 yada
MC3486 of T.I.
sirketi

Optokuplér
gkiginin
maksimum
gerilimi: 30V DC
maksimum
akimi: 50mA

Not: 24V fren kullanirken giris ve ¢ikislar igin kullanilan kaynaktan ayri bir 24V kaynak kullanin. Aksi taktirde giris ¢ikis sinyalleri

yanlis olarak algilanabilir!
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3.13 Hiz ve Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)

CN1
V-REF | 5

Hiz komutu girigi /A
(Maks girig gerilimi: £10V) / | SGC |6

A/D

33 PAQ
T-REF 9 —It< Enkoder pals
Harici tork limiti / lleri besleme torku ' ] 34 mmsmm Afazi
(Maks girig gerilimi: £10V) SG__ |10 3 | Enkoder pals Alici:
% I2 36 [ /PB cikiginin B fazi SN75ALS175 yada

19 P MC3486 of T.I.
_Id< 5 Enkoder pals sirketi
L cikisinin Z fazi

*

+24V T 24VN_ |47

Dijital Girigler I — %
Kontrol madu anah /C-SEL |38 -»l:
ontrol modu anahtan *~—— — 1 GND Komut palsiigin
(Sinyal ON iken etkindir) r‘_ - gug gikist
1 v
Komut pals girigini yasakla P S— /INHIBIT 39 _’K:_

(Sinyal ON iken etkindir)

— —
Servo ON /SON |40 ﬂ:(_

-
(Sinyal ON iken etkindir) . /S-RDY+ . ) )
- [ g — — ervo hazir gikisi
P calistirma komut /P-CON 2 :E SF:K 26 | /S-RDY-
(Sinyal ON iken etkindir) — —
[ o — —

i ven limi /P-0T ﬂ—»[ 27 |, /COIN+ Optokupldr
|Ie.r| ven “m.lt — ' 42 = —>K Pozisyonlama tamamlandi cikiginin
(Sinyal ON iken etkindir) g 28 /COIN- maksimum

gerilimi: 30V DC
Geri yon limit /N-OT 1 —>[_ maksimum
= _ .
(Sinyal ON Iken etkindlr) N 43 L » 29 | /V-CMP+ b akimi: 50mA
Alarm sifirlama IALM-RST \maml —)[_ qz_'l( 30 { JVCMP-
(Sinyal ON iken etkindir) D—,\ 44 ~h
Ell ALM+ . I i}
_ ervo alarm gikig!
Tork limiti segimi T — #:K 32 ALM- (Alarm olustugunda OFF olur)
(Tork limit moduna gére) /TLC 45 o

5 Konnektdr bloku

FG kablo zirhi konnektdr blokuna baglanir
Frame ground - Kasa Topraklama

*1. Bukiimli kablo zirhi.

*2. 24V DC Gig kaynagi kullanici tarafindan saglanmalidir. izolasyonlu giig kaynag tercih edilmelidir.

*3. Cikis sinyali lineer receiver (alici) tarafindan alinmalidir.

*4. Komut palsi igin gu¢ ¢ikisi sadece pals igin kullaniimalidir. Farkli iglemler igin asla kullanmayin!

*5. Line driver giris igin kullanilacak kaynak 12V DC'den yiiksekse devrede uygun akim sinirlayici direng kullanin. Aksi halde line
drive giri hasar gérebilir!

Not: 24V fren kullanirken giris ve cikislar igin kullanilan kaynaktan ayri bir 24V kaynak kullanin. Aksi taktirde giris ¢ikis sinyalleri

yanlis olarak algilanabilir!
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3.14 EtherCAT Kontrol Baglanti $emasi (CN1 Soketi)

CN1
_ltﬁ< PAQ Enkoder pals
RS485 D+ 7 34 L PAO cikisinin A fazi
o
Modbus D- 8 CBS «—E80 Enkoder pals Alict:
) 36 |, /PBO wkisinin B fazi SN75ALS175 yada
19 PCO MC3486 of T.I.
—lt< Enkoder pals sirketi
*2 20 | /PCO cikisinin Z fazi
24V DC
Dijital Girisler - 24VIN
) 3 Y. 4y ] _)IC—
40 $ izﬁ
Aynimig I 1 GND Komut palsiicin
X - glig gikigi
o o —)E_
Home 1l o
—)[_
ileri yon limit [P-0T 42 T .
25 /S-RDY+ Optokupldr
>~ - s Servo hazir gikis! glkiginin
INOT |43 ES=d4 ¥ 5| ss-rov- maksimum
Geri yon limit — gerlllrpu: 30vDC
maksimum
{1 — akimi: 50mA
g
44 $ iz—’E
Probe 1 — 1 ALM+
N Servo alarm cikisi
| g = v qz—yli 32 ALM- (Alarm olugtugunda
Probe 2 45 —>|<_ OFF olur)
5 Konnektér bloku

FG kablo zirhi konnektdr blokuna baglanir
Frame ground - Kasa Topraklama

1. Bukiimli kablo zirhi.

*2. 24V DC Gig kaynagi kullanici tarafindan saglanmalidir. izolasyonlu giig kaynag tercih edilmelidir.

*3. Cikis sinyali lineer receiver (alici) tarafindan alinmalidir.

*4. Komut palsi igin gu¢ ¢ikisi sadece pals igin kullaniimalidir. Farkli iglemler igin asla kullanmayin!

*5. Line driver giris igin kullanilacak kaynak 12V DC'den yiksekse devrede uygun akim sinirlayici direng kullanin. Aksi halde line
drive giri hasar gérebilir!

Not: 24V fren kullanirken giris ve cikislar igin kullanilan kaynaktan ayri bir 24V kaynak kullanin. Aksi taktirde giris ¢ikis sinyalleri

yanlis olarak algilanabilir!
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Ayrilmig
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3.15 Profinet Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)

CN1

D+

K PAQ Enkoder pals
L LPAQ cikisinin A fazi

RS485 N A, 32 2 FF,’BB% Enkoder pals
Modbus D- 8 19 s o cikisinin B fazi
ke Enkoder pals
_@gﬁ)lklsmm Z fazi
*2
24V D 1 GND Kon_'_nutlfalsi icin
B 24VIN ‘I} | - gug gkt
e 4 g _)K:—
— 40 T 25| /S-RDY+
- Servo hazir ¢ikisi
o——H N SF—) 26 /S-RDY-
Ll —’K:_
27 |, /COIN+
[ g — - Pozisyon tamamlandi
POT |4 EX=q ¥ se| scom- o
[ o — — -
29 | /V-CMP+
/N-0T 43 ﬂ:( - Sabit hiz
— — $—> 30 | /V-CMP-
[ o — —
N
— 44 $ iz-’li_ 3 ALM+
N Servo alarm cikisi
42_, 32 ALM- (Alarm olustugunda
[ S — v OFF olur)
- s 3y
[ o — —
-
| s[5y
Konnektor bloku

1.

5

Biikiimli kablo zirhi.

FG kablo zirhi konnektér blokuna baglanir
Frame ground - Kasa Topraklama

*2. 24V DC Gig kaynagi kullanici tarafindan saglanmalidir. izolasyonlu giig kaynag tercih edilmelidir.
*3. Cikis sinyali lineer receiver (alici) tarafindan alinmalidir.
*4. Komut palsi igin gu¢ ¢ikisi sadece pals igin kullaniimalidir. Farkli iglemler igin asla kullanmayin!
*5. Line driver giris igin kullanilacak kaynak 12V DC'den yiksekse devrede uygun akim sinirlayici direng kullanin. Aksi halde line

drive giri hasar gérebilir!

Not: 24V fren kullanirken giris ve cikislar igin kullanilan kaynaktan ayri bir 24V kaynak kullanin. Aksi taktirde giris ¢ikis sinyalleri

yanlis olarak algilanabilir!
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Alcr:

SN75ALS175 yada
MC3486 of T.I.
sirketi

Optokuplér
cikisinin
maksimum
gerilimi: 30V DC
maksimum
akimi: 50mA
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3.16 Harici Direng

Rejeneratif enerji sonimleme kapasitesi yetersiz oldugunda, harici direng gii degerini (Pn012) ve
harici direng ohm degerini (Pn013) ayarlayin ve harici bir direng baglayin.

3.16.1 Harici Direng Baglantilari

1R1A,1R7A,3R3A,500D,600D striicii modellerinde danhili bir frenleme direnci yoktur. Harici bir
frenleme direnci B1/+ ve B2 terminallerine veya + ile PB terminallerine baglanir. Litfen “tek fazli

baglanti semasi”'na bakin.

1R1A, 1R7A,3R3A,500D,600D stirlicti modelleri disindaki modellerde dahili bir frenleme direnci
mevcuttur. Dahili frenleme direnci yetersiz kaldiginda B2-B3 terminalleri arasindaki kisa devre
giderilip harici frenleme direnci B1/+ ve B2 terminallerine baglanir. B1/+, B2 terminalleri igin “B/C/D

Ui fazli baglanti semasi”na bakin.

3.16.2 Frenleme Direnci Segimi

pe Gzﬁlrr]m DEG I h;\filgi"gil:g]g hl\gﬁlélsldr?rgrr?g u%ﬁé?ne;}:'r)
SD700-1R1A / 40Q 400 Q 100 W
SD700-1R8A / 40Q 200Q 200 W
SD700-3R3A / 40Q 100 Q 350W
SD700-5R5A 400 60W 250 70Q 450 W
SD700-7R6A 380 400 60W 150 50 0 600 W
SD700-9R5A 400 60W 150 400 600 W
SD700-120A 30Q 200W 100 300 1000 W
SD700-160A 300 200W 100 300 1000 W
SD700-2R5D 800 60W 80Q 2250 600 W
SD700-3R8D 800 60W 550 180 Q 750 W
SD700-6R0D 400 60W 350 110Q 1000 W
SD700-8R4D 700 400 60W 250 850 1200 W
SD700-110D 400 60W 250 700 1500 W
SD700-170D 30Q 100W 300 50 0 1500 W
SD700-240D 300 200W 150 400 2000 W
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SD700-300D 300 200W 15Q 300 2500 W
SD700-500D / 10Q 200 2500 W
SD700-600D / 10Q 20Q 3000 W
SD700-700D / 10Q 15Q 3000 W
SD700-800D / 10Q 15Q 3500 W
SD700-121D / 8Q 12Q 6000 W
SD700-171D / 6Q 80Q 7500 W

Not: Harici bir frenleme direncine ihtiya¢ duyuldugunda liitfen direng degerlerini yukaridaki tabloya
gore segin. Frenleme direncinin gliclini saha kogullarinin frenleme frekansina ve frenleme
direncinin sogutma kosullarina gére segin.

3.17 Seramik Sigorta

Kisa devrelerden kaynaklanan kazalari énlemek igin giris tarafina bir seramik sigorta veya (devre
kesici) sigorta badladiginizdan emin olun.

Servo siriicl Onerilen seramik sigorta
Sirlicii modeli Nominal giris akimi Uretici firma HEnlELE g Model No.
(A) (A)
Tek Faz 200-240V
SD700-1R1A 1.28 SinoFuse 15 RS309-MF
SD700-1R8A 2.1 SinoFuse 15 RS309-MF
SD700-3R3A 3.89 SinoFuse 20 RS309-MF
Ug Faz 200-240V
SD700-5R5A 3.1 SinoFuse 20 RS309-MF
SD700-7R6A 4.2 SinoFuse 25 RS309-MF
SD700-9R5A 5.2 SinoFuse 30 RS309-MF
SD700-120A 103 SinoFuse 35 RS309-MF
SD700-160A 13.7 SinoFuse 40 RS309-MF
Ug Faz 380-440V
SD700-2R5D 2.8 SinoFuse 15 RS309-MF
SD700-3R8D 4.18 SinoFuse 15 RS309-MF
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SD700-6R0D 8.8 SinoFuse 20 RS309-MF
SD700-8R4D 12.4 SinoFuse 20 RS309-MF
SD700-110D 16.2 SinoFuse 35 R5309-MF
SD700-170D 22.4 SinoFuse 50 RS309-MF
SD700-240D 31.6 SinoFuse 70 RS309-MF
SD700-300D 39.5 SinoFuse 90 RS309-MF
SD700-500D 46.7 SinoFuse 125 RS309-MF
SD700-600D 56 SinoFuse 125 | RS309-MF

Not: Sigorta iretici firmasi ile alakall herhangi bir sinirlama yoktur. Ancak sigorta koruma 6zellikleri
yukaridaki tabloda énerilen sigortalarla tutarli oimalidir.

3.18 Sigorta (Devre Kesici)
Servo siiriicii Onerilen sigorta
Siiriicti modeli | Giri akimi Uretici firma Nominal Model No.
(A) akim (A)
Tek Faz 230V
SD700-1R8A 2.2 Schneider Electric 6 OSMC32N2C6
SD700-3R3A 4.6 Schneider Electric 6 OSMC32N2C6
Ug Faz 230V
SD700-5R5A 4.6 Schneider Electric 6 OSMC32N3C6
SD700-7R6A 5.7 Schneider Electric 16 OSMC32N3C16
SD700-9R5A 6.9 Schneider Electric 16 OSMC32N3C16
SD700-120A 8 Schneider Electric 16 |OSMC32N3C16
SD700-160A 9 Schneider Electric 20 OSMC32N3C20
Ug Faz 400V
SD700-2R5D 1.6 Schneider Electric 4 OSMC32N3C4
SD700-3R8D 2.5 Schneider Electric 6 OSMC32N3C6
SD700-6R0OD 3.8 Schneider Electric 6 OSMC32N3Co
SD700-8R4D 5.6 Schneider Electric 16 OSMC32N3C16
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SD700-110D 8 Schneider Electric 16 OSMC32N3C16
SD700-170D 12.4 Schneider Electric 16 OSMC32N3C20
SD700-240D 18.2 Schneider Electric 25 OSMC32N3C25
SD700-300D 23 Schneider Electric 32 OSMC32N3C32
SD700-500D 125 Schneider Electric 50 OSMC32N3C50
SD700-600D 125 Schneider Electric 63 OSMC32N3C63

Cihaz igin sigorta (devre kesici) kullanilacaksa, tipini litfen agagidaki kosullara gére segin:

+  Siriicti DC kagak akim tretebilir. Sigorta kullanilacaksa lutfen B tipi sigorta segildiginde
emin olun.

+  Siriicti galisirken belirli bir yliksek frekansli kagak akim Uretecektir. Sigortanin yanlis
calismasini dnlemek icin liitfen her stirlicli igin ¢alisma akimi toleransinin 100mA'den
az olmayan bir sigorta (kagak akim sigortasi) segin.

+  Birden fazla siriicii paralel baglandiginda ¢alisma akimi toleransi 300mA'dan diistik
olmayan sigorta (kagak akim sigortasi) segin.

3.19 EMC Filtre

Model segimi

Bu Uriintin EN IEC 61800-3 standardinin radyasyon ve iletken emisyon gereksinimlerini
karsilayabilmesi i¢in asagidaki tabloda listelenen EMC filtresinin harici olarak baglanmasi gerekir.
Misterinin kullanimina sunulan EMC filtreleri, Schaffner Company’nin FN2090 ve FN3258
serileridir.

Liitfen Uriintin nominal giris akimina gére asagidaki tablodan segim yapin:

Servo siiriicii Onerilen filtre
KASA Surlici modeli| Girig akimi (A) Uretici firma Model No.

Tek Faz 230V

SD700-1R8A | SD700-1R8A 2.2

SD700-3R3A | SD700-3R3A 4.6 Schaffner FN2050-4-06
Ug Faz 230V

SD700-5R5A | SD700-5R5A 46

SD700-7R6A | SD700-7R6A 5.7

SD700-9R5A | SD700-9RSA 6.9 Schaffner FN2090-10-06

SD700-120A | SD700-120A »
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SD700-160A | SD700-160A 9 Schaffner FN2090-16-06
Ug Faz 400V

SD700-2R5D | SD700-2R5D 1.6

SD700-3R8D | SD700-3R8D FF,\',\‘33225%§'17611
2.5 Schaffner

SD700-6ROD | SD700-6R0OD 3.8

SD700-8R4D | SD700-8R4D 5.6

SD700-110D | SD700-110D 8 Schaffner FN3258-16-44

SD700-170D | SD700-170D 12.4

SD700-240D | SD700-240D 18.2

SD700-300D | SD700-300D 23 Schaffner FN3258-30-33
SD700-500D | SD700-500D 125
SD700-600D | SD700-600D 125 Schaffner FN3258-75-34

3.20 Giiriiltii ve Yiiksek Harmonik Onlemleri

Asagida gurtilti ve harmonik dlgimleri agiklanmaktadir:

Servo stirlicide bir mikroigslemci mevcuttur, bu nedenle gevre birimlerinden gelen girltilerden
etkilenebilir.

Servo stirlici ve gevre birimleri arasindaki gurtiltileri 6nlemek igin asagidaki dnlemler alinabilir.

Kontrolcii (PLC vb.) ve girilltii filtresini servo striiciiye miimkin oldugunca yakin
montajlayin.

Rdlelerin, selenoidlerin ve elektromanyetik Kontakérlerin bobinlerine bir agiri gerilim
koruyucu bagladiginizdan emin olun.

Giig kablosuyla giris/cikis sinyal kablosunu ve enkoder kablosunu birbirine yakin
yerlestirmeyin. Kablo badlantisi yapildiginda gii¢ kablosuyla sinyal ve enkoder kablolari
arasinda en az 30 cm mesafe olmalidir.

Elektrikli kaynak makinesi veya lazer kesim makinesi ile ayni gi¢ hattini kullanmayin. Ayni
gl hatti oimasa bile, yakinlarda yiksek frekansli bir jeneratdr varken gli¢ kablosunun giris
tarafina bir gUriltli filtresi baglayin.
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3.21 Motor Asin Sicaklik Koruma (PTC, KTY)

11kW ve (izerinde servo motorlarda yerlesik sicaklik sensori bulunur (PTC ve KTY). Bu sensdr ile
motorun agiri Isinmasi durumunda suriictide bir hata mesaji (Er.42A) olusur ve motor koruma altina
alinabilir. Pn065 (Motor asin sicaklik alarm esidi) parametresinden asiri sicaklik icin limit degeri
girilmelidir. Un091 (Motor sicakligi) parametresinden sensérden gelen sicaklik degeri okunabilir.
PTC sensori 0 derecede yaklasik 500ohm degerindedir.

Kablolama:

CN1 terminal:
Sicaklik sensérii CN1-50 (+) ve CN1-1 (SG-) seklinde baglanmalidir.
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4 Deneme Caligmasi

4.1 Deneme Galismasi Oncesi Kontrol ve Notlar

Deneme ¢alismasi icin glvenli ve dogru ¢alisma sadlamak icin asagida verilen hususlari kontrol
edin:

4.1.1 Servo Motor Durumu

Asagida verilen maddelerdeki durumlari kontrol edin, herhangi bir sorun tespit ettiyseniz lutfen
motoru calistirmadan dnce tespit ettiginiz sorunu uygun bir sekilde giderin.

®  Ayarlari, kablolamalari ve baglantilari kontrol edin.

®  Baglanti elemanlarini (vida ve civatalar) kontrol edin.

®  Yag keceli motor kullanirken, yag kegesinin sizdirmazligini ve kullanilan yagin dogrulugunu
kontrol edin.

®  Frenli bir servo motor kullanirken, frenin birakip birakmadigini kontrol edin.

4.1.2 Servo Motor Siiriicii Durumu

Asagida verilen maddelerdeki durumlari kontrol edin, herhangi bir sorun tespit ettiyseniz lutfen
motoru calistirmadan dnce tespit ettiginiz sorunu uygun bir sekilde giderin.

®  Ayarlari, kablolamalari ve baglantilari kontrol edin.
®  Servo siriciiniin beslemesini kontrol edin.
®  Servo sirlicin(in uyari veya hata durumunda olup olmadigini kontrol edin.

4.1.3 Kurulum

®  Servo motor ve servo motor stiriiciistinin kurulumunu uygun sartlara gére gergeklestirin.
®  Servo motor hareket esnasinda diisebilir o sebeple motoru sabitlediginizden emin olun.
®  Servo motorun yiiksiiz oldugundan emin olun.

4.2 JOG galigmasi

JOG ile calistirmak genellikle denemeler icin gegerli yontem. Servo motorun bu sekilde
denenmesinin sebebi servo motor siirlicii ile servo motor arasindaki baglantiyi ve motorun dogru
sekilde galisip galismadigini kontrol etmektir. Calistirmadan dnce asagidaki maddelerden emin olun:

1. Motorun etkin (Motor ON) oldugundan emin olun ve bir galisma sirasinda JOG hareketinin
mimkiin olmadi§ini unutmayin.

2. YUk ataletinin motor ataletinin 30 katindan fazla olmadigindan emin olun, aksi halde giiglii
mekanik titresime neden olabilir.

3.Pn500, Pn310, Pn311 parametreleri sirastyla JOG hizini, hizlanma siresini ve yavaslama stiresini
ayarlar. “Yardimel islevler” bollimtinden daha ayrintili bilgiye ulasabilirsiniz.
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5 islem

5.1 Temel Fonksiyonlar

5.1.1 Hizl Kilavuz

Temel parametreler hizl kilavuzu

Y Y Y
Servo etkin, Limit agimi Motor déniis yénii Durdurma modlari
Pn601~Pn609 parametreleri P02 parametreleri Pn004/ Pn005 / Pn007
Ayrintilar icin “Dijital giris sinyalleri’ne bakiniz Parametreleri

P

Elektromanyetik fren
Pn008/Pn009/Pn010 Parametreleri
Ayrintilar igin -~ “Dijital  cikis
sinyalleri’ne bakiniz

Frenleme direnci
Pn012/Pn013 parametreleri
Baglanti ayrintilari iin “Harici direng’e
bakiiz.

Tork limit
Pn050~Pn052 parametreleri
Pn045~Pn047 parametreleri

(dustk voltaj)

Asin yiik
Pn015/Pn016 Parametreleri

5.1.2 Servo Etkinlestirme ve Pozisyon Asimi

Etkinlestirme

Motor etkinlestiren Servo ON (/S-ON) sinyalini ayarlayin. Pim numaralari Pn601-Pn609
parametrelerinden ayarlanabilir. Pn610-Pn612 parametrelerinden stirekli setli kalacak durumlar
ayarlanabilir (Orn: Pn610= [0] 0x01:Servo ON ayarlanirsa, servo siirekli etkin durumda kalir. Servo
etkinlestirme, Pn001=1 yapilarak dahili olarak da ayarlanabilir). Ayrintilar igin “Giris Sinyali

Konfigiirasyonu™a bakin.

Pozisyon Asimi

Servo siirliciinlin asir hareket dnleme fonksiyonu. Makinenin glivenli hareket alani disina giktig
limit anahtardan gelen sinyalle algilanarak durdurma islemidir. Doner tabla gibi strekli donen
uygulamalar icin bu islev gerekli olmayabilir. Bdyle bir uygulamada limit agimi sinyaline gerek

yoktur.

1. Tek yonlii pozisyon asimi ayarlanmasi durumunda, bu yoniin tersine hareket verilebilir ve pozisyon agimi
s6z konusu olmaz.
2. Pozisyon kontroliinde servo motor pozisyon asimindan durdugunda, pozisyon sapmas! degismeden kalr.
Pozisyon sapmasini temizlemek igin bir sinyal (CLR) tetiklenmelidir.
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1. Sinyal ayari

Pim numaralari Pn601-Pn609 parametrelerinden ayarlanabilir. Pn610-Pn612 parametrelerinden
stirekli setli kalacak durumlar ayarlanabilir (Orn: Pn610= [0] 0x01:Servo ON ayarlanirsa, servo
strekli etkin durumda kalir. Servo etkinlestirme, Pn001=1 konfigtire edilerek dahili olarak da
ayarlanabilir). Ayrintilar igin “Giris Sinyali Konfigirasyonu™a bakin.

2. Durdurma modu

Pozisyon agimi meydana geldiginde, servo motor asagidaki t¢ ydntemden herhangi biri ile
durdurulabilir:

® Dinamik fren (DB) ile durus: Elektrik devresi kisa devre edilerek servo motor hizli bir sekilde
durdurulur.

® Yavaslama ile durus: Acil durdurma torku (Pn053) ile yavaslayarak durdurulur.4

® Serbest durus: Motor dénerken sirtiinme ve diger kuvvetler ile dogal olarak durdurulur.
Durduktan sonra servo motor durumu asagidaki gibi iki ture ayrilir:

® Serbest galisma modu: Motor d6nerken siirtlinme nedeniyle dogal olarak duran bir durum.

® Sifir konumu tutma: Sifir konumunun durumu, konum gevriminde korunur.

Limit agimi meydana geldiginde servo motorun durma ydntemini Pn007 parametresinden
ayarlayin. Ayrintilar icin litfen Pn007 parametresine bakin.

Tork kontrol sirasinda eksen durmak igin yavaslama (decelerate) degerini kulanamaz Pn007 DB (dinamik
fren) veya serbest durusa ayarlayin. Servo motor durduktan sonra serbest ¢alisma durumuna (free running
state) geger.

3. Uyar Kontroll

Pozisyon agimi uyari fonksiyonu, servo agildiginda pozisyon asimi meydana geldikten sonra
pozisyon agimi uyarisini (A.9A0) algilayan bir fonksiyondur. Bu fonksiyon ile servo siirlicl
pozisyon agimi sinyalini anlik olarak algilasa bile, limit algilama bilgisini kontrolciiye iletebilir. Bu
islevi kullanirken, lutfen Pn006=1 “Pozisyon agimini algila” olarak ayarlayin.
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Pozisyon agimi uyarisinin zaman semas|:

OFF ON

. Invalid | Valid Invalid Valid Invalid
Overtravel signal !

Normal

Overtravel warning Warning status lasts 1s Normal

AL9AD

‘ Enable OFF does not check outwarning ‘ ‘ Automatically clear warnings ‘

Pozisyon agimi uyarisi, limit agimi sinyali hareket yonlyle ayni yéndeyken algilanir.

Limit agimi sinyali ile hareket yoni ters ise pozisyon agimi algilanmaz. Omegin: N-OT sinyali
geri limit agim sinyalidir, motorun geri yonde ¢alismasi sirasinda bu sinyal algilanirsa motor
durur ancak motorun ileri ydnde calismasi sirasinda bu sinyal algilandi§inda motor durmaz
clinkli pozisyon asiminda durmasi igin ileri limit anahtarini algilamasi gerekir, geri limit
sinyalini degil.

Limit parametresi ayarlanmadi§inda hem ileri hem de geri ydnde pozisyon agimi uyarisi
algilanr.

Servo etkin degilken (Servo OFF), pozisyon asimi durumu séz konusuysa bile herhangi bir
uyari algilanmayacaktir.

Servo aglima veya etkinlestiriime (servo ON) sirasindayken pozisyon asimi uyarisi
algilanmayacaktir.

Pozisyon asimi sorunu giderildikten sonra 1 saniye boyunca giris/gikis uyaris verilir ve
ardindan otomatik olarak silinir.
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5.1.3 Motor Doniis Yonii

Servo motorun fiziksel donis yoni, hiz referansi/konum referansinin polaritesini degistirmeden
Pn002 parametresinden degistirilebilir. Bu sirada, motorun donts yéni degisse de servo
Unitesinden gelen ¢ikis sinyalinin polaritesi dedismez, drnegin enkoderdan gelen pals ¢ikisi
dedismez.

Fabrika ayarlarinda Pn002=0'dir. Servo motor kapagina bakildiginda saat yoniiniin tersine (CCW)
donUsiin pozitif yon (ileri donis yoni) oldugu ifade edilmistir.

PEEETS | PRI Aralik | Varsayilan | Birim Haberle§me Etkinlestirimesi
numarasi | agiklamasi adresi
Motor dénti Yeniden
otor donus 0~1 0 - 0x0002 baslatildiktan
yonl segimi
sonra

AL Motorun arkasindan bakildiginda:

0- Saat ydnln(in tersine ydn pozitiftir.
1- Saat yoniinde yon pozitiftir.

5.1.4 Durdurma Modu
1. Servo OFF ve sinif 1 alarmlari
Motor durdurma yontemi Pn004 parametresinden segilebilir.
+ Dinamik fren (DB) ile durdurulur, durduktan sonra DB durumunu korur (freni birakmaz).
+ Dinamik fren (DB) ile durdurulur, durduktan sonra DB durumunu korumaz (freni birakir).

+ Serbest durus, dinamik freni (DB) kullanmadan galisma halindeki servo motorun siirtlinmesinden
yararlanilarak dogal durdurulur.

Servo motor durdugunda veya ¢ok disiik hizda déndigtinde dinamik frenleme durdurmasi segilirse, motor
serbest galisma durumu (free running state) ile ayni davranacaktir.
Serbest galisma durumunda (free running state) oldugu gibi frenleme kuvveti olusmaz.

2. Sinif 2 alarmlari igin durdurma yontemi

Sinif 2 alarmlar servo OFF yontemine ve sinir 1 alarm durdurma ydntemine ek olarak sifir hizda
durdurmay segebilir. Sifir hiz durusunda tork limiti icin Pn053 parametresinin agiklamasina bakin.

Sifir hiz durdurma yontemi ayari yalnizca pozisyon kontrolli ve hiz kontroli igin gegerlidir.
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5.1.5 Elektromanyetik Fren

Elektromanyetik fren, servo kapatildiginda mili frenleyen ve konumunda tutan, yikin kendi agirligi
sebebiyle veya disaridan etki eden herhangi bir kuvvet nedeniyle hareket etmesini dnleyen
frenleme sistemidir. Bu fren, frenli servo motorlarda mevcuttur. Frenin kullanimi asagida
gosterilmistir.

Dikey eksen Disaridan kuvvet uygulanan mil
_ Servo motor Moving part of machine
Holding brake External force servo motor

Prevents the moving part from
falling due to gravity when the

power supply is OFF. Holding brake

Prevents the moving part from moving
due to an external force.

Moving part of machine.

Elektromanyetik frenin cekme/birakma sirasinda gecikme stireleri vardir. Liitfen fren gecikme
sUrelerini ayarlayin (Pn009 vb. parametreleri).

Servo etkin sinyali (/S-ON) OFF ON OFF
Motor beslemesi OFF ON 3 OFF
Frenleme sinyali (/BK) OFF ON OFF
Fren tut
Elektromanvetik fren durumy €N tuima Fren birakma 1 ren tutma
—
N YE!

Pozisyon, hiz komutu ° 1 S No

K=

2

1. Frenlerin gekme ve birakma stireleri fren tiirlerine gore degisiklik gdsterebilir.

2. Komutun dogrulugu igin, giris sinyalinin freni birakma isleminden sonra oldugundan emin
olun.

3. Motor freni aktifken, servo stirictiniin kapatilmasi giivenlik zafiyeti olusturabilir. Servonun
fren ile kilittenme stiresi (Pn008), kilitenme sirasinda motorun galismadigi zamana
ayarlanmalidir.
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Servo Motorun Donmesi Sirasinda Frenleme (/BK) Zamanlamasi

Servo motorun galismasi sirasinda bir alarm olustugunda, servo motor durur ve fren sinyali (/BK)
kapanir (OFF durumuna geger). Ayrica Pn010 parametresinden fren gikis sinyali hizi (rpm)
ayarlanabilir. Pn009 parametresinden de fren gecikme stiresi ayarlanabilir.

ON OFF
Servo etkin sinyali (/S-ON)
Frenleme sinyali (/BK) ON 1 OFF
. Besleme verildi \Motqr gucy —_—
Motor beslemesi akiif degl Fren gecikmesi

serbest birakma
hizi Pn010

'~

Geri besleme hizi

2

Fren gecikmesi
Pn009

Servo motorun glicii kapatildiktan sonra, hiz Pn010’da ayarlanan degerin altinda ise /BK fren gikis
sinyali sUresi yukaridaki sekilde gésterilen 1 numarali ifadeye tabidir.

Servo motorun giicii kapatildiktan sonra Pn009'da ayarlanan sire asildiginda /BK fren gikis sinyali
stiresi yukaridaki sekilde gdsterilen 2 numarali ifadeye tabidir.

Motorun Frenleme Sinyalinin (/BK) Kapatilmasi Zamanlamasi

Servo motor durduruldugunda, frenleme sinyali (/BK) ve Servo On (/S-ON) sinyali ayni anda
kapatilir. Pn008 parametresini ayarlayarak, Servo ON (/S-ON) sinyalinin OFF oldugu andan
itibaren motorun gergekten enerjisinin kesildigi ana olan zamanlamay degistirmek mtmkin.

Servo etkin sinyali (/S-ON) ON OFF

Frenleme sinyali (/BK) Fren  Birakma Fren cekme

Motorda gtic

Motorda g
otorda giig var Jok

Motor glicl
Pn008
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Not:

Servo motor kilitlendiginde alarm raporlanir. Ayarlardan bagimsiz olarak, servo motor aninda
enerjisiz duruma geger.

Bu esnada frenleme gecikmesi sebebiyle makine frenlenmeden 6nce hareket edebilir.
5.1.6 Frenleme Direnci (Rejeneratif Direng)

Direng baglantisi i¢in “Rejeneratif Direng Baglantisi” bolimiine bakin. Harici bir frenleme direnci
baglanirken, Pn012 ve Pn013 parametrelerinden harici direncin degerlerini girin.

Frenleme direnci degerleri, baglanan harici frenleme direncin kapasitesine uygun bir degere
ayarlanmalidir. Ayar, harici frenleme direncin sogutma durumuna gére degisir.

+ Otomatik sogutma ydntemi (dogal konveksiyon sogutma): Frenleme direncini kapasitesinin
(W) %20'sine veya daha azina ayarlayin.

+ Zoraki sogutma: Frenleme direncini kapasitesinin (W) %50'sine veya daha azina ayarlayin.

Ornek: Otomatik sogutmali harici frenleme direncin kapasitesi 100W oldugunda ayar degeri 100W
X %20 =20W'dir. Bu nedenle Pn012=2 ayarlayin (parametre birimi 10 W'tir)

5.1.7 Asin yiik

SD700 Servo striiciinde agiri yiik uyarisinin (AL.910) ve asiri yiik hatasinin (Er.720) algilanma
sureleri degistirilebilir. Ancak asir yik (anlik maksimum) hatasinin (Er.710) asiri yiik karakteristigini
ve algilama degerini degistirmek mimkiin degildir.

Varsayilan ayarlar:
1. Asiri yiik uyarisinin algilama siiresinin degistirilmesi (AL.910)

Varsayilan ayarlarda asiri ylik uyarisi algilama siiresi, asiri yiik alarm algilama siiresinin %20’sidir.
Asiri yik uyarisinin algilanma suresi Pn015 parametresinden ayarlanabilir. Ayrica kullanilan
sistemde bir asirl yik koruma islevi olarak kullanilmasi, sistemin gtivenligini artirabilir.

Ornegin asagida gosterildigi gibi, agir yiik uyarisi algilama siiresi %20'den %50'ye cikartilinca,
asir ylk uyarisi algilama stiresi asiri yik hatas algilama siresinin yarisidir (%50).

Asiniyik &
algilama
suresi 50% asin yik
algilama uyaris
\\ Asir yiik
N, algilama egrisi
/“ - N
20% asin yiik h T \‘\\\
algilama uyarisi Te~al TTTmeell
gramawy e T Tork komutu %
‘‘‘‘ »
»
100% 200%
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2. Asir yik hatasinin algilanma siiresinin degistirilmesi (Er.720).

Motorun asiri yiiklenmesini énlemek icin asiri yik (strekli maksimum) hatasi (Er.720) 6nceden
tespit edilebilir.

“Dusen baz akimi” ile asir yuk tespiti yapilarak, asiri ylk hatasi algilanma stiresi azaltilabilir. Agiri
yik (anlik maksimum) hatasinin (Er.710) algilama degeri degistirilemez.

Nominal gli¢ diistist sonrasi motorun temel akimi = agiri yik alarmini hesaplamak igin motor akim
esidi (varsayilan motorun 1.15 katidir) * nominal akim azalmasi motor asiri ylik algilanmasi
(Pn016).

Omnegin, asagidaki sekilde gdsterildigi gibi Pn016 %50 olarak ayarlandiginda, asir yiik hata alarmi
daha erken tespit edilebilir, ¢tinki motorun asiri yiiklenme degeri motorun nominal

akiminin %50'sine gore hesaplanir. Pn016 parametresi degistirildiginde asiri yiik hata alarmi
algilama sresi degistirilmis olacaktir.

Asiri yuk algilama
suresi

A

. 100% asiri yik alarmi algilama egrisi

50% asiri ylik
alarmi algilama
egrisi

Tork%

100% 200%
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5.1.8 Gok Turlu Mutlak Enkoder

Gok turlu mutlak enkoder kullanilirken, cihaz tarafindan mutlak deger algilama sistemi
olusturulabilir. Mutlak deger algilama sistemi ile eneriji her kapatilip agildiginda homelama (orijine
donus) islemini gergeklestirmeye gerek kalmaz. Mutlak enkoderin pozisyon verilerinin saklanmasi
icin bir pil Unitesinin takilmasina ihtiyag var. Bu pil tnitesi pilli enkoder kablosunda yer aliyor, o
sebeple pilli enkoder kablosunun kullanilmasi gerekir. Pilli enkoder kablosu bulunmuyorsa pil,
cihaz Uzerine takilabilir (CN1 soketinin 21. ve 22. pimleri). Pil gerilimi 3.2V ~4.5V araliginda
olmalidir. Pil gerilimi 3.2V'tan distikse, surticti pil diisiik gerilim alarmi (Er.830) raporlar. Genellikle
3.6V / 3.7V lityum piller kullaniimaktadir.

Cok turlu enkoder ile tek turlu enkoder arasindaki temel fark sudur; ¢ok turlu enkoder birden fazla
tur doénduglinde kaginci turda oldugunu sisteme iletir (rnegin sekiz tam tur ve bir geyrek tur dontis
sadlandiginda gok turlu enkoder bu degeri sisteme iletir), tek turlu enkoder ise birden fazla tur
dondigiinde kaginci turda oldugunu sisteme iletemez (8rnegin sekiz tam tur ve bir geyrek tur
donts sadlandiginda enkoder sadece ¢eyrek tur dondigunn bilgisini sisteme aktarabilir glinkd tek
turludur).

ilgili parametre ayarlar::

Paramelre. | Paramere Aralik | Varsayilan | Birim Haberlesme Etkinlestirilmesi
numarasl aciklamasi adresi
e“rflfct)lglér Yeniden
kdlanma | 0~° 0 - 0x0040 baslatildiktan
0 i sonra
yontemi

0- Mutlak enkoderi mutlak enkoder olarak kullan: Motor ¢ok turlu mutlak
Pn040 enkodera sahipse bu parametrenin 0 olarak ayarlanmasi, mutlak enkoder
ozelligini kullanilabilir kilar. Bu fonksiyon pile kullanimina ihtiyag duyar, sisteme
pil entegre edilmemisse servo alarm verir (Er.810).

1- Mutlak enkoderi Artimsal enkoder olarak kullan: Artirimli enkoder olarak
kullanildiginda, glictin kapanmasi durumunda pozisyon kaydedilmeyecek. Pilli
kablo kullaniliyorsa, pilin gerilimi diistigtinde uyari veya hata raporlanmayacak.

Mutlak
enkoderin Yeniden
pildustk | _ 4 0 — | ox00#1 | baglatidiktan
gerilim sonra
alarm/uyari
secimi
Pn041 0- “Pil duigtk gerilimi”in hata olarak ayarlanmasi: Siriicti, pil durumunu kontrol

etmek icin 4-9 saniye stireyle kapanip agilir. Pilde disUk gerilim tespit edilirse,
surici dusuk gerilim alarmi (Er.830) raporlar. Sirtici hata alarmi durumunda
normal sekilde ¢alismaz.

1- “Pil diistik gerilimi"in uyari olarak ayarlanmasi: Pilde gerilim disumii tespit
edilirse (3.2Volttan dlistik) siriicii diisiik gerilim uyarisi (Al.930) raporlar. Sistem
pil gerilimini stirekli kontrol eder ve uyari alinmasi durumunda sifirlanabilir, bu
uyari durumunda sistem diizgln bir sekilde calismaya devam eder.
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Mutlak Yeniden
enkoderin 0~2 0 - 0x0792 baslatildiktan
islevi sonra
0- Eylem yok.

1- Motor parametrelerin enkoder EEPROM'una yazilmasi: Motor parametrelerini
degistirdikten sonra, verileri enkodera yazmak igin bu islemi gergeklestirmeniz
gerekir.

2- Cok turlu enkoder turlarinin temizlenmesi: ilk kullanimda, pili degistirdiginizde
veya motorun enkoderini degistirdiginizde bu islemi gerceklestirmeniz gerekir.
Yukaridaki islemi gerceklestirdikten sonra enkoder backup hatasi (Er.810)
raporlanacaktir. Bu parametre 2 olarak ayarlandiktan sonra parametre otomatik
olarak 0 durumuna geger, bu dogal bir durumdur, Er.810 hatasinin ge¢mesi igin
slirlicliyl yeniden baglatmaniz gerekir. Bu islem enkoderin gok tur degerini
silecek ancak tek tur degerini koruyacaktir.

Pn792

ilgili verilerinin izlenmesi:

; izleme
al!azllrir:t?esi parametresi Aralik Birim Hat;z:l:ssime
P aclklamasi
Mutlak enkoderin 0x80000000 ~ Enkoder
- o 0xE011
Un010 tek tur degeri Wi pals birimi
Mutlak enkoderin tek tur degerini gérintiler.
Mutlak enkoderin 0x80000000 ~ Enkoder
Kk tur dedieri S 0xE011
Uno11 ok tur degeri Wi pals birimi
Gok turlu enkoderli motor kullandiginizda, enkoderin ¢ok tur degerini gosterir.
Cok turlu enkoder degderini sifirladiktan sonra bu deder 0 olarak gdriinecektir.

1. Enkoder pilini degistirirken sirlicinln agik ve enkoder kablosunun dogru bir sekilde bagli oldugundan
emin olun, aksi takdirde enkoderin mutlak degeri saklanamaz ve enkoder degerini sifilamaniz gerekir.
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5.1.9 Tork Sinirlandirmasi
1. Tork sinirlandirma yontemi

Sistem mekaniginin giivenlidi igin gikis torku Pn050 parametresinden sinirlandirilabilir. Tork
sinirlandiriimasi agagidaki 4 yontemle gerceklestirilebilir.

Pn050 Tork sinirlandirma yéntemi agiklamasi parair:"?;.ltireler
0 Analog tork (tork modu deakif) Pn405
1 Maksimum tork siniri 1 Pn051
2 Poziif tork sinii 1 (P051), negatif tork sinin 2 (Pn052) i

Tork siniri anahtarlama (/TLC) sinyali aktif (ON) oldugunda tork
siniri 1 (Pn051) degeri gegerli olur, tork siniri anahtarlama (/TLC) Pn051

3 sinyali deaktif (OFF) oldugunda tork siniri 2 (Pn052) degeri gecerli Pn052
olur.
4 Dahili tork komutu ile sinirlandirimistir (tork modunda gegerlidir) Pn410

1. Tork sinirlamast igin analog komutunun giris gerilimi polaritesi (-/+) yoktur. Gerilimin mutlak degeri alinir
ve bu degere karsilik gelen tork sinir degeri hem ileri hem geri yonde kullanilir.

2. Ayarlanan deger motorun maksimum torkunu asarsa, gergek tork da motorun maksimum torku ile
sinirffandirilir.

3. Deger cok kiigiikse, motor hizlandi§inda veya yavasladiginda yetersiz tork olusabilir.

2. Tork siniri ¢ikis sinyali

Tork limiti ¢ikisi (/CLT) aktif (ON) oldugunda motor cikis torkunun sinirda (limitte) oldugu anlamina
gelir. Bu sinyal, motorun mevcut tork limitinin durumunu dogrulamak igin kullanilabilir. Baglanti igin
“Optokuplor Cikis Devresi’ne bakin (sayfa 53). Parametre ayarlari icin “Cikis sinyali
aciklamalari’na bakin (sayfa 45).

3.Dustik gerilim sirasinda tork siniri

Ani elektrik kesintisi sirasinda DC baradaki gerilim belirtilen degerin altina diistigtinde bir diigtik
gerilim uyarisi algilanir ve tork sinirlama gikisi aktif hale gelebilir.
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ilgili parametreler asagidaki gibidir:

FELED FELEEND Aralik | Varsayilan | Birim Haberlegme Etkinlestirimesi
numarasl aclklamasi adresi
Dussiik gerilim | 0x00 Yeniden
fonksiyonu ~ 1 — 0x0045 baslatildiktan
segimi 0x02 sonra
Pn045 0 — Bara gerilimi distik uyarisi pasif.
1 - Bara gerilimi distk uyarisi akif. .
2 - Bara gerilimi dusik uyarisi aktif ve torku sinirla. ligili tork limiti Pn046 / Pn047
ile eslestirilir. Ayrintilar icin “DC bara gerilim tork siniri” konusuna bakin.
Bara gerilimi 0
dustuginde ~ 50 % 0x0046 Direkt gegerli
Pn046 tork siniri 100
Distik gerilim uyarisiyla birlikte torku sinirlar.
Bara gerilimi 0
distligunde ~ 100 ms | 0x0047 | Direkt gegerli
tork sinir
Pn047 birakma siiresi | 1000

Distik gerilim uyari sinyali algilandiktan sonra ayarlanan siireye gore servo Unite
icerisinde tork sinir degeri kontrol edilir. Ayrintilar igin “DC bara distik gerilim siniri”

konusuna bakin.

Bu fonksiyonu ani durdurma siiresi fonksiyonu ile birlestirerek, glic yetersiz oldugunda alarmhi
kapanmayi énlemek ve dolayisiyla strlicliyli kapatip agiima islemini gerceklestirmeden calismaya
devam edilebilir.

DustUk gerilim uyarisi alindi§inda, srtictide tork sinirlamasi uygulayin. Disik gerilim uyarisi
sinyali alindiktan sonra ayarlanan sureye bagli olarak servo Unitesinde tork sinir degeri ayarlanir.

Bununla ilgili zaman semasi agagida verilmistir:

Ana gii¢ girisi

Bara gerilimi

280V *1
200v*2-

Gerilim dustisi uyarisi

Tork sinirlandirmasi

0% Tork

1: 560V at 400VAC
2: 400V at 400VAC

Giig kesilme siresi

Tork snnlrlamagl
Y

—baglangici¥
Pn046

Bara gerilimindeki gerilim diistist
tork sinirlamasi ile azaltilabilir

_\F

\ Pn047
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5.2 Pozisyon Kontrol

Pozisyon kontroli ile ilgili daha ayrintili kablolama bilgisine ulagmak iin “Pozisyon Kontrol Baglanti
Semasi’na bakin. Pozisyon modu segimi igin Pn000 parametresi 0 ayarlanmalidir (Pn000 = 0

fabrika ayarlaridir).

5.2.1 Hizl Kilavuz

Quick Guide

Connect each part properly
Drive parel display is normal

The upper system sends
afixed pulse

pulses follow given
changes?

consistent with the given?

Yes

Confirm the wiring (PULS/SIGN)
Pulse input
Filter Selection (Pn200)

Enable operation

Is the direction of operation
consistent with the given?

Confirm Pn202 setting
direction

5.2.2 Temel Ayarlar

No

Is the actual position

Confirm the gear ratio (Pn204,
Pn206), frequency output (Pn070)
setting

Yes

Run response to meet
requirements?

For details of gain
Yes adjustment, see
"Adjustment"

]

A
The end

Asagdida pozisyon kontrol icin temel ayarlar ifade edilmistir:

1. Komut palsi segimi

Pn200 parametresiyle en yiiksek palsin frekansina gére uygun komut pals filtresi segilebilir.
Ayrintilar igin, parametrenin agiklamasina bakin. Eger se¢im uygun olmazsa, servo Unitesi

tarafindan alinan palsler kaybolabilir veya artabilir.
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2. Pals girig formu

Servo Unitesinin pals giris sekli bir Ust seviye pals gikisina gore segilir.

Parametre dﬁéae;i Sekil ileri Hareket Geri Hareket
PULS PULS
0 Pals + yon o LTI | ey
i SIGN SIGN
pozitf ON1-41) ) High'level ONjty) L owlevel
cw - ow
1 CW+CCW (CN1-7) Low level ON1-T) N
it cow cow
pOZItIf ONi-14) H ﬂ H ON1-11) 1 Lowlevel
Dol %0 i
Pn201 4 sayma | prasen L L gE LT L
formati PhaseB
PhaseB — LI LI | ©ni-11) L
PULS ||
; Pals +yén | (CN1-7) ot o
negatif (Sc‘ﬁ'im T Lowlevel | @xiry I Highleve
ow Hohleval | OW T U U
6 CW+CCW | ©Nt-7y —  Tanewe (CN1-7)
negatif :(3:?\]\!1\,_”) 1 E:C?\IVWV—M) | High level

4 numarali ayar degerin aciklamasi: Pals + yén uygulamasinda sistemin galismasi su sekildedir:
Bir kanal slrekli aktif veya pasif olur, sistem bu kanala gére ileri veya geri hareket gerceklestirir.
Diger kanal ylksek hizli palsler génderir ve bu sekilde pozisyonlama gerceklestirilir. 4 numarali
ayar degerinin, yani dortlii sayma formatinin calismasi ise su sekildedir: iki kanaldan da pals
gelir, fazlar arasinda 90 derece fark vardir, sistem bu faz farkina gore ileri veya geri hareketi
gerceklestirir (yani hareketin yon bilgisi sadece tek kanaldan gelmez, iki kanalin faz farkina gére
hesaplanir). Bu formatta hem A hem B kanallarinin ylkselen ve diisen kenarlari sayilir.
Dolayisiyla bir gevrimde 4 kat daha fazla pals vardir ve ¢dziinurliik 4 kat artiriimis olur. Asagida
gorsel destekli agiklama sunulmustur.

cha [ ' " e [ | | l
- o

t

e ——f ¢ [t 1] : -
Counter Value 5 X 8 X7 X8 X8 Xioy(11)Xa2)(13 1312 X1 )1oX s X8 X7 X6 X5
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3. Elektronik disli orani

Elektronik disli orani Pn204 ve Pn206 parametrelerinde ayarlanir. Daha iyi anlasiimasi agisindan
ornek ile agiklanacak olursa Pn204=0, Pn206=1000 olarak ayarlandiginda, eksen 1000 palste 1 tur
donecek sekilde ayarlanmig olacaktir. Formili agagidaki gibidir:

_ Pn204 Enkoder ¢oziinirligi <M
" Pn206 ~ 1 doniiste milin hareket miktar1 (komut birimi) = n

Elektronik disli orani 1

Mekanik sistem
Vidali mil Déner tabla Kayis + Kasnak
Adlmlar Aglklama Commend uni.000tmm Conmandunt 007 Command unit: 0.005mm
Load shaft Load Sf\a”
mﬁ@m Reduction
Load sha ratiot:100 f;?;i??g Pulley dia: 100mm
2 bitencoder  Bal screw lead: 6mmj 24 bit encoder |
24 bit encoder
- .| Kasnak ¢api: 100mm
1 _Makine Hatve: 6mm Tur ba@mgec(i)cinug agist: (Kasnak gergevesi
Ozellikleri | Rediktor orani: 1/1 Rediiktér orant: 1/100 314mm)
: Rediiktor orani: 1/50
Enkoder 8388608 (23 bit) 83886708 (23 bit) 8388608 (23 bit)
2 CoziinGriugi 16777216 (24 bit) 16777216 (24 bit) 16777216 (24 bit)
g 131072 (17 bit) 131072 (17 bit) 131072 (17 bit)
3 Birim 0.001mm (1mm) 0.01° 0.005mm (5mm)
1 turda mil _
4 | hareketi | OMMO00IMM=|asn00 010= 36000  |314mmi0.005mm = 62800
o 6000
(birim)
B B
5 Elektronik A a B 83388608 50
Digli Orani | 83388608 y 1 | 83388608 y 100 | 4~ " 62800 X 1
6000 1| 36000 1
Pn204: 8388608 Pn204: 838860800 Pn204: 419430400
6 Parametreler
Pn206: 6000 Pn206: 36000 Pn206: 62800

1.Elektronik disli oraninda Pn204=0, Pn206=10000 olarak ayarlanmigsa, servo motor mili 10000 palste bir tu

atacagi anlamina gelir.
2.0.001 < elektronik disli orani (B/A) < 83887 bu aralikta ise, "Parametre ayari anormal (Er.040) uyaris"

alinir (23 bit enkoder icin).
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5.2.3 Pozisyon Sapmasi Temizleme

Pozisyon sapmasi temizleme sinyali (/CLR), servo Unitesinin pozisyon sapmasini temizleme amaci
tastyan bir giris sinyalidir.

1. Temizleme sinyali baglantisi

Pozisyon sapmasi temizleme sinyali baglantisi ikiye ayrilir; line drive ¢ikisl, agik kolektdr gikisi.
Baglanti ayrintilari igin lutfen “Kontrol Girigleri’ne bakin.

2. Temizleme modunun ayarlanmasi

Temizleme sinyalinin modu Pn272 parametresinden ayarlanr.

0-ON iken temizlenir.
1-Y(ikselen kenarda temizlenir OFF—ON.
2-OFF iken temizlenir.
3-Duisen kenarda temizlenir ON—OFF.

Parametre isim Aralik Varsayllan | Birim | Haberiesme | Etkin olma
adresi durumu
oo Sirici
temizleme 0x00 ~ 0x03 0 - 0x0272 yeniden
baslatilinca
modu
Pn272 Pozisyon sapmasi temizleme sinyali modunu ayarlayin (/CLR):

Pn272=0 veya 2 olarak ayarlandiginda, temizleme sinyalinin islenebilmesi i¢in sinyal genliginin
250us veya daha fazla olmasi gerekmektedir.

Pn272=1 veya 3 olarak ayarlandiginda, temizleme sinyalinin islenebilmesi i¢in sinyal genliginin
20us veya daha fazla olmasi gerekmektedir.

Pozisyon sapmasi siirekli temizlenecek sekilde ayarlanmigsa servo kiliteme islevi gegersiz olur ve sonug
olarak hiz dénglstindeki stiriklenme palsleri sebebiyle servo motor hafifge dénecektir.
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3. Pozisyon sapmasi temizleme yontemi segimi

Servo Unitesinin durumuna bagl olarak, pozisyon sapmasini ne zaman temizlenecegini
segebilirsiniz. Pozisyon sapma temizleme yontemi Pn273 parametresinden ayarlanir:

Parametre isim Aralik Varsayilan | Birim Haberlesme | Etkin olma
adresi durumu
aomes | Sirtcd
P ~ 0 - 0x0273 yeniden
temizleme
modu 0x02 baglatilinca

Pozisyon sapmasi temizleme ydntemini segin:

0- Servo OFF veya alarm durumunda pozisyon sapmasini temizle.

1- ICLR sinyali algilandiginda pozisyon sapmasini temizle.

2- Alarm olustugunda pozisyon sapmasini temizle.

3- Pozisyon sapmasi temizleme islemini asla gergeklestirme.

4- Servo OFF veya limit sensori tetiklendiginde pozisyon sapmasini temizle.

Pn273

Temizleme sinyalinin pals genligi hakkinda ayrintili bilgi igin “Sapma temizli§i’ne bakin.

Pozisyon kontroliinde, servo motor hareket limiti nedeniyle durduruldugunda pozisyon sapmasi
degismeden kalir (ancak motor bu limit nedeniyle durdugunda palsin de kesilmesi gerekir, pals
gelmeye devam ederse pozisyon sapmasi artmaya devam eder).

Pozisyon kontrol{i sirasinda motor durdugunda ve kontrolcii tarafindan pals génderilmeye devam
edildiginde pozisyon sapmasi artmaya devam edecek ve pozisyon sapmasi otomatik olarak silinmeyecek.

Bu da motorun ani hareket yapmasina neden olabilir.

5.2.4 Komut Palsi Girig Engeli

Komut palsi engelleme (/INHIBIT) islevi, pozisyon kontrolii sirasinda komut pals girisinin
sayllmasini engelleyen bir islevdir. Bu fonksiyon etkinlestirildiginde, servo tnitesi komut palsi
alamayacag bir duruma girer.

1. Komut palsi giris engeli konfigirasyonu.

Bu sinyal, varsayilan ayarlarda konfigiire edilmemistir. Bu sebeple, CN1 soketindeki pim
konfiglirasyonu Pn601-Pn609 parametreleri arasinda (0x0D) ayarlanmasi gerekir.

2. Komut palsi girig engeli baglantisi.

Komut palsi giris engel sinyali CN1 soketindeki girislerde ayarlanabilir. Baglantilar hakkinda daha
fazla ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.
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5.2.5 Pozisyona Yakinlagma

Pozisyonlama sirasinda sistem konuma yaklastiginda (/NEAR), kontrolcii pozisyonlama
tamamlandiktan sonraki eylemlerine hazir bulunmak igin “pozisyonlama tamamlandi” sinyalinden
once “pozisyona yaklast” sinyali alabilir. Bunun sayesinde pozisyonlamayi tamamlamak igin
gereken sure kisaltilabilir. Bu sinyal genellikle “pozisyonlama tamamlandi” sinyali ile birlikte
kullanilir. Pozisyonlama tamamlama sinyali igin “Pozisyonlama tamamland1” talimatina bakin.

1. Pozisyona yakinlagsma sinyal konfiglirasyonu

2. Businyal, varsayilan ayarlarda konfigtire edilmemistir. Bu sebeple, CN1 soketindeki pim
konfiglirasyonu Pn613-Pn615 parametreleri arasinda (0x08) ayarlanmasi gerekir.

Kontrolcii komut pals sayisi ile servo motorun hareket miktari arasindaki fark (pozisyon sapmasi),
Pn260 degerinden (pozisyon yakinlik sinyali genligi) distk oldugunda pozisyona yakinlasma ¢ikis
sinyali verilir.

3. Baglanti semasi

Pozisyona yakinlasma sinyali konfigiire edilebilir bir dijital ¢ikistir. Baglantilar hakkinda daha fazla
ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

5.2.6 Pozisyon Tamamlama
Pozisyon kontrolde, bu servo motorun pozisyonu tamamladigina dair sinyaldir (/COIN).
1. Pozisyon tamamlandi konfigiirasyonu

Fabrika ayarlarinda dijital ¢ikis konfiglirasyonunda sinyal varsayilan olarak CN1’in 27. ve 28. pim
numaralarina ayarlidir (Pn614=0x01). Kullanmadan 6nce liitfen bu parametreye bakin ve emin

olun.
Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberlegme Elinelie
adresi durumu
Pozisyonlama | Komut 0x0262
tamamlama 7 . Aninda
arali 1073741824 birimi 0x0263
Pn262 " . . . .
Kontrolcii komut pals sayisi ile servo motorun hareket miktari arasindaki fark (pozisyon
sapmast), Pn262 degerinden diistik oldugunda pozisyon tamamlandi gikis sinyali verilir.
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Ayarlanan degder gok buyUkse, diisiik hizlarda pozisyon sapmasi dustk oldugunda “pozisyonlama
tamamlandr” sinyali surekli olarak gikis verebilir. Siirekli “pozisyonlama tamamlandi” ¢ikisi alindigi
durumlarda, bu dederi saglikl sinyal alana kadar disirn.

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberle§me Eomelns
adresi durumu
Pozisyonlama
tamamiandi | 0x00 ~ 0 - 0x0274 Aninda
sinyali gikis 0x02
sUresi
Pozisyonlama tamamlandi ¢ikis sinyalinin ¢ikis stiresini ayarlayin /COIN:
Pn274 0- Pozisyon sapmasinin mutlak degeri, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262)

az oldugunda ¢ikis verir.
1- Pozisyon sapmasinin mutlak dederi, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262)
az oldugunda ve pozisyon komutu filtrelemesinden sonraki komut 0 oldugunda ¢ikis

Verir.

2- Pozisyon sapmasinin mutlak degeri, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262)
az oldugunda ve pozisyonlama komut girisi 0 oldugunda ¢ikis verir.

2. Pozisyon tamamlama baglantisi

Pozisyona tamamlama sinyali konfigiire edilebilir bir dijital ¢ikistir. Baglantilar hakkinda daha fazla
ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

Optokuplor devreli érnek

Servo sirlci

SEN
oC

GN

Kontrolcl
5V~30V

IR

Gift bikimlt
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Role devreli drnek

Servo sirlici

SEN|
oC

GN

Gift bukimld

Kontrolcl

5V~30V
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5.2.7 Komut Pals Girisi Biiylitme Anahtarlamasi

Pozisyon komut pals girisi bliylimesini 1 veya n (n=1 il 100 arasinda) olarak ayarlamak igin
pozisyon palsi bliylitme anahtarlama sinyalinin (/PSEL) ON/OFF olmasi gerekir (dijital girislerde

0x10).

Pozisyon komut palsi 0 iken liitfen bu islevi kullanin. Pozisyon komut palsi 0 degilse, servo
motorda pozisyon hatasi veya konum kaybi meydana gelebilir.

1. Komut pals girisi bilylitme anahtarlamasinin konfigurasyonu

2. Businyal, varsayilan ayarlarda konfigtire edilmemistir. Bu sebeple, CN1 soketindeki pim
konfiglirasyonu Pn601-Pn609 parametreleri arasinda (0x10) ayarlanmasi gerekir.

Parametre sim Aralik | Varsayilan | Birim Haberle§me el
adresi durumu
Komut pals girgi | 1~ 1 X1 0x0203 Aninda

bliyitme 100

Pn203 Pozisyon komut pals girisi biyitmesini 1 olarak degistirmek igin pozisyon palsi bilyiitme

anahtarlama sinyalinin ON/OFF'u ile baglantili olarak kullanilacak komut pals girisi
biyitme degerini ve ¢oklu ayar parametresini ayarlarin.
Not: Giris pals frekansi gok disuktir. Deder cok blyik ayarlanirsa, hiz sabit olmayabilir.

Komut pals giris ¢arpani
anahtarlama giris sinyali /PSEL

Komut pals giris ¢arpani

anahtarlama ¢ikis sinyali /PSELA

Dahili eylem

Gegerli
— GCegersiz_|
Gegerli
Gegersiz
4ms altinda 4ms altinda
X1 Pn203 x1

3. Komut palsi girisi blyltme anahtarlama baglantisi

Komut pals girisi gegersiz kilma sinyali konfigtire edilebilir bir dijital giristir. Baglantilar hakkinda

daha fazla ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.
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5.2.8 Palsli Pozisyonlamanin Yumusatiimasi

Komut pals girisi, servo motorun doniisiinii yumusatmak igin filtrelenir. Bu islev asagidaki
durumlarda daha etkilidir:

®  Komut palsi génderecek cihaz hizlanma / yavaglama yapmadiginda.
®  Komut pals frekansi son derece distk oldugunda.

®  Pozisyonlama komutu yumusatma islevi ayarlandiginda, sistem yaniti etkilenebilir.
Liitfen islevi saglikli kullanin.

Filtre ile ilgili parametre ayarlari agagidaki gibidir:

Parametre isim Aralik Varsayillan | Birim Haberle§me Etkinolma
adresi durumu
Pozisyon
komutu algak Durdurmadan
gegiren filgtre 0~655 0 ms 0x0211 sonra
P21 zaman sabiti
Bu parametre, pozisyon komutuna karsilik gelen birinci dereceden algak gegiren
filtrenin zaman sabitini ayarlamak igin kullanilir ve bu parametreyi ayarlayarak giris pals
komut frekansinda ani degisiklikler olmasi durumunda mekanik soku azaltabilir. Cok
biyik ayarlanirsa, servo tepkisi yavaglayacaktir.
Pozisyon
komutunun
hareketli Durdurmadan
ortalama 0~ 1000 0 ms 0x0212 sonra
Ptz | fitreleme
sUresi

Bu parametre, pozisyon komutuna karsilik gelen birinci dereceden algak gegiren
filtrenin zaman sabitini ayarlamak igin kullanilir ve bu parametreyi ayarlayarak giris pals
komut frekansinda ani degisiklikler olmasi durumunda mekanik soku azaltabilir. Gok
biiyiik ayarlanirsa, servo tepkisi yavaslayacaktir.
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Pozisyon komutu algak gegiren filtre sliresi sabiti ile pozisyon komutunun hareketli ortalama filtre
sliresi arasindaki fark asagida gosterilmistir:

Alcak gegiren filtre Hareketli ortalama filtre

Pozisyon komutu ——  Filtreden 6nce  Pozisyon komutu Filtreden 6nce

Filtreden sonra

Filtreden sonra
63.2%
i\ 36.8%
> PEN Zaman > > Zaman
Pn211 Pn211 Pn212 Pn212

Hareketli ortalama filtre

Pozisyon komutu Pn212 Filreden once
o Filtreden sonra

Vi

Pn212

Time
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5.2.9 Enkoder Pals Cikig!

Enkoder pals ¢ikisi, enkoderden gelen sinyali servo Unitesi iinde isledikten sonra 90°'lik bir faz
farkiyla iki fazli bir pals (Faz A, Faz B) seklinde disariya ¢ikan bir sinyaldir. Kontrolciide pozisyon
geri beslemesi olarak kullanilir.

Enkoder pals ¢ikisi parametre konfigiirasyonu

Enkoder pals ¢ikisi asagidaki gibi ayarlanir:

Parametre sim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me Al el
adresi durumu
Enkoder 16 ~ Yeniden
pals 4194304 2048 0x0070 baslatildiktan
cikist sonra
Pn070 Enkoderden tur bagina gelen pals sayisi, bu parametrede ayarlanan degere gore

frekansa bollndr. Liitfen makinenin ve kontrolciinin sistem 6zelliklerine gore

ayarlayin.

Not: Enkoderin bir turda Urettigi pals sayisi ile ilgili parametredir. Bu parametre
dederi enkoderin ¢dzundrliglinden yiksek olamaz.

Pn072

Enkoder
pals gikis
yoni

0~1

0x0072

Yeniden
baglatildiktan
sonra

ileri/geri ayari yapilirken A/B darbe faz sirasi mantigi:
0- Pals gikisi normal yon.
1- Pals ¢ikis ters yon.

1. Enkoder pals ¢ikisi

Enkoderdan gelen devir basina pals sayisi, servo (nitesi iginde islenir ve daha sonra bélintr ve
Pn070 parametresine bagl olarak ¢ikis verir.

Enkoderin pals ¢ikis sayisi, makinenin ve kontrolciiniin 6zelliklerine gore ayarlanir.

Enkoderin pals ¢ikis sayisi ayari, enkoderin ¢ozunarligu ile sinirlandirlacaktir. Enkoderin pals
cikisinin maksimum frekansi, asagidaki tabloda gésterildigi gibidir:

Enkoder ¢oziinirligi Motor hizinin Gst siniri
Enkoder pals cikisi (pals/r) | Artis ayari T P (rimin)
16 ~ 16384 1 0 0 0 6000
16386 ~ 32768 2 0 0 0 3000
32772 ~ 65536 4 0 0 0 1500
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65544 ~ 131072 8 0 0 0 750
131088 ~ 262144 16 - 0 0 375
262176 ~ 524288 32 - 0 0 187
524352 ~ 1048576 64 - 0 0 93
1048704 ~ 2097152 128 - - 0 46
2097408 ~ 4194304 256 - - 0 23

Cikis 6rnegi: Pn070=16 (devir basina 16 pals) oldugunda, enkodera pals ¢ikisi A fazi (PAO)
sinyalinin ve enkodere pals ¢ikisi B fazi (PBO) sinyalinin bir érnedi asagida gdsterilmistir.

1 Cozlinlrlik Pn070=16

2. Enkoder pals ¢ikis yon

When forward, B phase When reversing, phase
leads 90° A leads 90°
90° 90°

Time Time

Pn072 parametresi gikis palsinin AB faz sinyalinin mantigini tersine gevirmek iin ayarlanabilir.

Z fazi palsinin genligi, enkoder ¢ikis palslerinin (Pn070) sayisina gore degisir ve A fazinin genligi
ile tutarlidir. Enkoder pals cikisi sayisi (Pn070) ne kadar disiikse, Z fazi pals genligi o kadar
genistir.
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Enkoder pals ¢ikisi baglantisi

Baglantilar hakkinda daha ayrintili bilgiye ulagsmak igin “Line drive ¢ikis devresi’ne bakin.

Servo sirlicti -~ Gift biikiim{i kablo
S 7N 2200-4700 Lineer alici kullanihyor

SN 75ALS175
PBO ¢>
PBO .
PCO |-J|]>
PCO | [

GND IGND

Liitfen blendajli kablonun
ekipman
Fo ¢—T™

gore baglayin
Blendaj

i

R 5

Enkoder pals ¢ikisinin gerilimi diferansiyel + 5V'dir, pals genisligi nedeniyle C (Z) faz palsi gok kugtikttir, bu
nedenle bir multimetre ile dlgmek zordur ve ylksek hassasiyet gerekir. Kontrolcliniiziin hizli giriglerine
baglanti saglayarak palsleri okuyabilirsiniz.

113 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

5.3 Hiz Kontrol

Hiz kontrol ile ilgili baglantilar hakkinda daha fazla ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti
Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin. Kontrol modu segimi Pn000 parametresi ile ayarlanir.

Hiz kontrol modu 2'ye ayrilir, Pn000=3 dahili hiz modudur, Pn000=1 ise analog hiz modudur.

5.3.1 Hizl Kilavuz

Hiz kontrol Hizli Kilavuzu

Dahili Hiz Kontrol
Baglantilari dogru baglayin (Pn000=3)
Stirticti monitoriinde hata yok

Analog Hiz Kontrol
(Pn000=1)

Kontrolcti sabit bir gerilim verir

Un103 parametresinden hiz
degisiklikleri izlenebiliyor mu?

Kontrolcii binary bir sinyal verir
(/SPD-A, /SPD-B, /SPD-D)
Dahili hizi secin (Pn304, Pn305, Pn306)

Baglantilari kontrol edin
Evet (V-REF)

A\

Analog giris baglantisini kontrol edin.

-y

Islemi etkinlestirin

Hayir
Calisma yonii verilerinizle
tutarh mi?

Pn301 yén ayarini kontrol edin

Evet

Y

R

N
-

5.3.2 Temel Ayarlar

Hayir
Gergek hiz ayarlanan hiz ile
tutarh mi?

A

Evet Analog hiz komutu kazang ayarini
kontrol edinPn300, Pn302, Pn303

U

Y

Hayir

Gereksinimleri karsilamak iin
yanit galigtirilsin mi?

Kazang ayari, ayrintilar
icin “Ayarlar"a bakin.

PR

A 4

Hizli Kilavuzun
sonu

EVET

Kontrol modu segimi (Pn000=3) dahili hiz modu segilirse ilgili konfiglirasyon ayarlari sunlardir;
dijital girise dayali dahili hiz komutu yon secimi (/SPD-D), dahili hiz komutu segimi A (/SPD-A),

dahili hiz komutu segimi B (/SPD-B).

Kontrol modu secimi (Pn000=1) analog hiz modu segilirse, hiz komutu V-REF (CN1-5, CN1-6)
gerilimine ve analog hiz komut kazanci (Pn300) degerine gore verilir.
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Bu iki mod igin temel ayarlar asagida agiklanmistir:

1. Analog hiz
Parametre | Isim Aralik | Varsayilan Birim Haberlegme Sl
adresi durumu
Ar;ﬁlzog 150 ~ 0.01V/
600 anma 0x0300 Aninda
komutu 3000 hizi
Pn300 kazanci

Bu parametre, nominal hizdan analog gerilim degerine (V-REF) karsilik gelen
servo motorun hizini ayarlamak igin kullanilir.

Dikkat: -10V ~ 10V degerinden fazla gerilim uygulamayin. Bu araligin asiimasi
surlicliye zarar verehilir.

Analog
hiz
komutu

Pn301 yoni

0~1 0 - 0x0301 Aninda

Analog hiz komutunun gerilim polaritesini ayarlayin:
0-Pozitif polarite: pozitif gerilim, pozitif hiz komutuna karsilik gelir.
1- Negatif polarite: negatif gerilim, negatif hiz komutuna karsilik gelir.

Analog
hiz 0
komutu - 0.40 ms 0x0302 Aninda
filtre 655.35
Pn302 siresi

Buislev ile, analog hiz komutu (V-REF) girisine bir gecikme filtresi
uygulandiginda hiz komutu yumusatilacak sekilde ayarlanabilir ve genellikle
degistiriimesi gerekmez. Ayarlanan deger ok biiyiikse yanit verme azalabilir.
Liitfen bu parametreyi yaniti kontrol ederek ayarlayin.

Analog
hiz
komutu 0~3 0 Vv 0x0303 Aninda
01l alan
Pn303 araligi

Analog hiz kontroliinde giris komutu 0V olsa bile servo motor dusuk hizda
donebilir. Bunun nedeni servo (nitesi igindeki komutlarda hafif bir sapma
olmasidir. Bu sorun, uygun bir analog hiz komutu 610 alan araligi ayarlanarak
ortadan kaldirilabilir.

Pn300 parametresinden analog hiz komutu kazancini ayarlayin (V-REF, baglantilar igin “Analog
Hiz Kontrol Devre Semasi’na bakin). Bu kazang, gelen analog deger ile isleme tabi tutularak
motorun hizini ayarlar.

Ornek: Varsayilan Pn300=600'diir (anlami: 6V nominal hiza karsilik gelir (nominal hiz da 3000rpm
olsun)). V-REF girig voltaji 1V ise motor 500rpm ile déner, 3V gelirse motor 1500 rpm ile déner.
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Motor hizi d/dak Varsayilan ayar
Maksimum giris gerilimi +10V

Nominal hizi

Minimum giris gerilimi-10V

-30 -10 B

woe o * Gerilim-V

Nominal hiza karsilik gelen ayar araligi
1.5V-30V

]
)
[
A |
)
,

Girig gerilim araigr 0V~£10V

Hiz komutunda ofset ayari

Analog hiz kontroltinde giris komutu OV olsa bile servo motor dlistik hizda dénebilir. Bunun nedeni
servo Unitesi igindeki komutlarda hafif bir sapma olmasidir. Bu hafif sapmaya “ofset” denir.

Motor hizi Motor hizi

; Ofset > Y Ofsetten sonra
V-REF gerilimi V-REF Gerilimi

Ofset ayarinin otomatik ayarlanmasi ve manuel olarak ayarlanmasi igin iki yontem vardir. Otomatik
ayar, otomatik ayarlanan komut ofsetidir (Fn100). Manuel ayarda ise komut ofseti manuel ayarlanir
(Fn101). Ayrintilar igin “Yardimci Islevier’e bakin.

1. Otomatik ofset ayarlama servo OFF konumundayken ve kontrolcti OV komutu gdnderirken gergeklesir.
2. Ofset manuel olarak ayarlanirken servo ON durumundayken motorun galigmasini gézlemleyin.
3. Siiriicii fabrika ayarlarina donduriilince, ofset ayar degeri sifirlanmayacaktir.

116 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

2. Dahili hiz
Parametre | Isim Aralik Varsayilan | Birim | Haberlesme adresi | Etkin olma durumu

'ﬁf“zh;" 0~10000 | 100 rpm 0x0304 Aninda
Dahili

Pn304 hiz 2 0~ 10000 200 rpm 0x0305 Aninda
Dahili

Pn305 hiz 3 0~ 10000 300 rpm 0x0306 Aninda
Dahili hiz modunda ¢alisirken servo 3 ayri dahili hiza sahip olabilir, bu hizlar

Pn306 arasindaki anahtarlama yani hizlar arasindaki gecis Pn601-Pn609 dijital giris
parametrelerinden (0x09 dahili hiz komutu segimi A ve 0x0A dahili hiz komutu segimi
B) ayarlanabilir. Dahili hiz komutu kapali durumunda ise A ve B anahtarlamalari
tetiklediginizde dahili hiz varsayilan olarak 0 olur.

Hiz, dijital giris sinyalleri araciligiyla segilir:

Anahtarlama giris sinyali _
Hiz komutunun yonu Hiz komutu
/SPD-D | /SPD-A | /SPD-B
OFF OFF 0
OFF ON . Dahili hiz 1 (Pn304)
OFF Pozitif —
ON ON Dahili hiz 2 (Pn305)
ON OFF Dahili hiz 3 (Pn306)
OFF OFF 0
OFF ON ) Dahili hiz 1 (Pn304)
ON Negatif —
ON ON Dahili hiz 2 (Pn305)
ON OFF Dahili hiz 3 (Pn306)
5.3.3 Yumusak Start

Yumusak baslatma islevi, bir kademeli hiz komutunu daha yumusak hizlanma/yavaglamaya
dontstiren bir hiz komutudur. Hizlanma ve yavaglama sireleri ayarlayabilir ve hiz kontroll
sirasinda diizglin hiz kontroli elde etmek istendiginde bu islev kullanilabilir.

Parametre isim Aralik | Varsayilan | Birim Haberle§me Etin olma
adresi durumu
Analog hiz
komutu 0~ 0 ms 0x0310 Aninda
hizlanma 10000
Pn310 slresi

Ayarlanan hizin hizlanma stiresi 0 d/dak'tan maksimum hiza kadardir (motor
modeline gore). Girilen hiz, maksimum hizdan daha fazla veya daha az
oldugunda, gergek hizlanma siiresi orantili olarak hesaplanir.

"7
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Analog hiz
komutu 0~ 0 ms | 0x0311 Immediate
yavaglama | 10000 ly
Pn311 siresi

Ayarlanan hizin yavaslama stiresi maksimum hizdan 0 d/dak’a kadardir (motor
modeline gdre). Girilen hiz, maksimum hizdan daha fazla veya daha az
oldugunda, gercek yavaslama siiresi orantili olarak hesaplanir.

Maksimum hiz
Hedef hiz
« .
Gergek hizlanma siiresi Gergek yavaslama siiresi
- > -
Pn311 Pn311

Hizlanma ve yavaglama siiresinin, 0°dan maksimum hiza hizlanmayi veya maksimum hizdan 0'a
yavaslamayi ifade ettigini unutmayin. Maksimum hiza gére degerlendirilir, nominal hiz veya girilen hiza gére|

degerlendirimez.

5.3.4 Sifir Hiz Yakalama Fonksiyonu

Sifir hiz yakalama fonksiyonu su sekilde galisir: sifir hiz yakalama sinyali etkin oldugunda
(/ZCLAMP) gergeklesir ve hiz komutu giris gerilimi (V-REF) ayarlanan sifir hiz yakalama hiz esigi
(Pn313) degerinden dustik oldugunda servo kilittenmesi gerceklesir. Bu sirada servo Unitesi iginde
pozisyon dongusu olusur ve hiz komutu dikkate alinmaz. Bu nedenle hiz kontrolii kullanildiginda
kontrolcu bir pozisyon dongusi olusturmaz.

Servo motor, sifir pozisyonundan +1 pals iginde sabitlenir. Servo motor harici bir kuvvetle
dondiriilse bile motor sifir konumuna geri donecekdir.
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1. Sifir hiz yakalama konfigirasyonu

Sinyal, fabrika ayarlarinda konfigiire edilmemistir. Bu nedenle CN1 soket girislerinden Pn601-
Pn609 parametrelerinden birinin 0x0OC olarak ayarlanmasi gerekmektedir.

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberlegme il
adresi durumu
Sifirhiz
yakalama 0~3 3 - 0x0312 Aninda
modu
Hiz modunda, sifir hiz yakalama sinyali igin galisma modu degistirmesi:
Pn312 0- Gegersiz.

1- Hiz komutu 0’a ayarlandi, kapatildiktan sonra kilittenmez.

2- Hiz komutu 0’a ayarlandi, kapatildiktan sonra kilitlenir.

3- Hiz komutu sifir hiz yakalama hiz esigi (Pn313) degerinden diistik, ilk hiz komutu
0 olarak ayarlandi, kapatildiktan sonra kilitlenir.

Sifirhiz 0~
yakalama

10 rpm 0x0313 Aninda
Pn313 hizesigi | 10000

Sifir hiz yakalama modu (Pn312) 3 olarak ayarlandiginda sifir hiz yakalama hiz
esigini ayarlayin.

Sifir hiz yakalama hiz esidi ile sifir hiz yakalama arasindaki iliski asagidaki sekilde gdsterilmistir:

Hiz V-REF Hiz komutu
Sifir hiz yakalama hiz esigi | — _/_ - x‘ - 7/___XY -
Pn313 T 1

Time

ON OFF

[ZCLAMP

Sifir konum yakalama islevi - . _ - . .
valid invalid valid invalid

2. Sifir hiz yakalama baglantis

Sifir hiz yakalama sinyali Pn601-Pn609 parametrelerinde yapilandirilabilir. Ayrintili baglanti semasi
icin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.
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5.3.5 Doniis Algilama Sinyali

Motor hizi ayarlanan dederden ytiksek oldugunda, bunu algilayan bir dijital ¢ikis sinyali (/TGON)

verilir.
1. Déniis algilama sinyalinin konfigirasyonu:
Parametre sim Aralik | Varsayilan Birim Haberle§me B
adresi durumu
Donus 1~
algilama 20 rpm 0x0317 Aninda
esigi 10000
Pn317

Motor hizi ayarlanan degerden yiiksek oldugunda, bunu algilayan bir dijital gikis
sinyali (/TGON) verilir.

Bu dijital ¢ikis sinyali fabrika ayarlarinda ayarlanmamistir. Kullanmadan énce liitfen kontrol edin.

Varsayilan ayarlarda konfiglire edilmedigi i¢in, Pn613-Pn615 parametrelerinden (0x03)
ayarlanmasi gerekmektedir.

Motorun mevcut geri besleme hizi (mutlak deder) Pn317 parametresinde ayarlanan degerden
(d6nis algilama degeri) yiiksek oldugunda sinyal cikis verir.

2. Dénus algilama sinyalin baglantilar::

Déns algilama sinyali Pn613-Pn615 parametrelerinden ayarlanabilir bir dijital ¢ikis sinyalidir.
Ayrintili baglanti semasi icin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

Optokuplér devresi 6rnegi

Servo sirlci

SE

0C{
4<—GN‘

Kontrolcl
5V~30V

S %

Gift bukdimli kﬁlblo

120

Réle devresi 6rnegi

Kontrolcl
5V~30V
Servo sirlict
SEN
0CZ
GN
1
Gift biikimli kablo
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5.3.6 Sabit Hiz

Sabit hiz sinyali (/V-CMP), servo motor hizi ile ayarlanan hiz arasindaki fark, sabit hiz araligina
(Pn320) girilen degerden diisik veya esit oldugunda cikis veren sinyaldir. Kontrolcl cihaz ile

birlikte kullanilir. Bu sinyal, hiz kontrol modunda gegerli sinyaldir.

1. Sabit hiz sinyalinin konfiglirasyonu:

Parametre isim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me Al @i
adresi durumu
Sabithiz | 0~ 10 rom 0x0320 | Aninda
PR320 araligi 100
Motor hizi ile ayarlanan hiz arasindaki fark ayarlanan degerden diisiik veya esit
oldugunda ¢ikis sinyali (/\V-CMP) verir.

Fabrika ayarlarinda sabit hiz Pn614=0x02 olarak CN1-29 ve CN1-30 pimleri igin ayarlanmistr.
Kullanmadan dnce llitfen kontrol edin.

Motor hizi

IV-CMP ¢ikisi kesikli cizgi ile ifade edilmistir

Omek: Pn320=100, ayarlanan (komut hiz) hiz
2000 d/dak olarak ayarlandiginda, /V-CMP sinyali
hiz 1900d/dak~2100d/dak aralijindayken gikis verir.

Komut hiz

2. Sabit hiz sinyalinin baglantisi.

Sabit hiz sinyali ayarlanabilir bir dijital ¢ikis sinyalidir. Ayrintili baglanti semasi igin
“Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

121 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

5.4 Tork Kontrol

Tork kontrol moduyla ilgili baglanti ayrintilari igin “Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)"ne
bakin. Kontrol modu segimi Pn000 parametresinden ayarlanir, Pn000=2 olarak ayarlandiginda
sistem tork kontrol modunda calisir. Tork kontrol modu 2'ye ayrilir, Pn400=0 dahili tork modudur,
Pn400=1 ise analog hiz modudur.

5.4.1 Hizl Kilavuz

Tork Kontrol
Hizh Kilavuz

Dahili tork kontrol
Baglantilari dogru baglayin (Pnd00 =0) Dahili tork kontrol
Stirlicti monitdriinde hata yok dahili tork komutu Pn410

¢ Analog tork kontrol
(Pn400=1)

Kontrolcii sabit bir gerilim verir
T-REF

Hayir

Gergek tork ayarlanan tork ile
tutarl mi?

Un102 parametresinden tork
degisiklikleri izlenebiliyor mu?

A A

Analog tork komutuyla ilgili
Pn404, Pn405, Pn407, Pn413

parametrelerini kontrol edin

Baglantilari kontrol edin
Evet

Evet

Analog giris baglantisini kontrol edin
A\

I

Islemi etkinlegtirin Hayir

ereksinimleri caligtirmak igin
yanit galistirilsin mi?

Kazang ayari
Evet ayrintilar igin

“Ayarlar’a bakin
Evet tork komut yoniinii ayarlayin

Hayir
Caligma yonu verilerinizle
tutarl mi?

Pn406 parametresinden

PR

A 4
S Hizh Kilavuz
> Sonu

5.4.2 Temel Ayarlar

Tork kontrol, tork komutunun servo (nitesine girilmesi ile servo motorun déniisiind, girilen bu tork
komut degeri ile kontrol etme yontemidir.

Tork kontrolde dahili tork kontrol yontemi (Pn400=0) segildiginde tork degeri dogrudan Pn410
parametresinden ayarlanir. Bu durum, Rs-485 haberlesme ydntemi ile 0x0410 adresine dahili tork
degerinin yazilmasina imkan tanir. Analog tork kontrol yéntemi (Pn400=1) segildiginde tork komutu
T-REF’e bagdli gerilim (CN1-9, CN1-10) ve analog tork komut kazanci (Pn405) dederine gore verilir.
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- o Haberlesme | Etkin olma
Parametre Isim Aralik | Varsayilan Birim adresi durumu
Tork
komutu 0~1 1 - 0x0400 Aninda
secimi
AR Tork kontrol komutunun kaynagini segin:
0 - Dahili ayar.
1 - Analog giris.
Analog tork 0~
komutu 0.00 ms 0x0404 Aninda
filtre suresi 655.35
Pn404 Bu parametre, analog tork komutu (T-REF) girigine gecikme filtresi
uygulandiginda tork komutunu yumugatmak igin kullanilir, genellikle
degistirimesi gerekmez. Ayarlanan deder ¢ok blyuk olursa, yanit stiresi
gecikebilir. Bu sebeple ayarlarken liitfen yanit siiresini kontrol ederek ayarlayin.
Analog tork 10~ 0.1V
komut 100 30 /Nominal 0x0405 Aninda
kazanci fork
Pn405 Bu parametre, servo motorun nominal torku igin gerekli olan analog gerilim
degerini (T-REF) ayarlamak icin kullanilir.
DIKKAT! -10V~ 10V {izerinde gerilim uygulamayin. Bu arali§in agilmasi
slirlicliye zarar verebilir.
Analog tork
komutu 0~1 0 - 0x0406 Aninda
yonii
%L Polarite ayari:
0- Pozitif polarite: Pozitif gerilim, pozitif tork komutuna karsilik gelir.
1- Negatif polarite: Pozitif gerilim, negatif tork komutuna karsilik gelir.
Analog tork
komutu 6li | 0~3 0 \Y 0x0407 Aninda
alan araligi
Pn407 Analog tork kontroliinde giris komutu OV olsa bile servo motor diisiik hizda
dénebilir. Bunun nedeni servo Unitesi igindeki komutlarda hafif bir sapma
olmasidir. Bu sorun, uygun bir analog tork komutu 6li alan arali§ ayarlanarak
ortadan kaldirilabilir.
Tork kontrol 500~
modu dahili 0 % 0x0410 Aninda
P40 | tork komutu | 900
Tork kontrol sirasinda dahili tork komut degerini ayarlayin.
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Ornek:

Fabrika varsayilan ayarlarda Pn405=30 olarak ayarlidir (3 Volt nominal torka karsilik gelir). T-REF
girisindeki giris gerilimi 1.5V ise tork komutu %50'ye karsilik gelir. 3V girilirse, tork
komutu %100°dr.

Tork / %
Varsayilan

350% Maksimum cikis gerilimi +10V

Minimum gikis gerilimi -10V  5a00, | /
/ 100%
-10 3 A //

1 ™
1 3 10 Gerilim / V

- L ;l
|‘ rl

- Nominal torka karsilik gelen ayar araligi 1V~10V

1 -350%

Giris gerilim araligi 0V~+10V

5.4.3 Komut Ofsetinin Ayarlanmasi

Analog tork kontroliinde giris komutu 0V olsa bile servo motor dlislik hizda dénebilir. Bunun nedeni
servo Unitesi igindeki komutlarda hafif bir sapma olmasidir. Bu hafif sapmaya “Ofset” denir.

Tork Tork

; Ofset . Y Ofset ayarindan sonra
T-REF Gerilimi T-REF Gerilimi

Ofset ayarinin otomatik ayarlanmasi ve manuel olarak ayarlanmasi igin iki yontem vardir. Otomatik
ayar, otomatik ayarlanan komut ofsetidir (Fn100). Manuel ayarda ise komut ofseti manuel ayarlanir
(Fn102). Ayrintilar icin “Yardimc Islevier’e bakin.

1. Otomatik ofset ayarlama servo OFF konumundayken ve kontrolcli OV komutu gdnderirken gergeklesir.
2. Ofset manuel olarak ayarlanirken servo ON durumundayken motorun calismasini gézlemleyin.
3. Sirlci fabrika ayarlarina déndiriliince, ofset ayar degeri sifilanmayacaktir.
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5.4.4 Tork Kontrolde Hiz Limiti

Bu guvenlik zafiyetini azaltmak icin servo motorun hizini sinirlayan bir islevdir.
Tork kontroll sirasinda, servo motor belirli bir tork komutu verecek sekilde kontrol edilir, ancak
motor hizi kontrol edilemez. Bu sebeple, ayarlanan giris tork dederi yik torkundan blytk
oldugunda, motor hizi 6nemli 6iglide artacaktir. Bu durumda, hizin bu fonksiyon tarafindan
sinirlandiriimasi gerekir.

5.5 Goklu Kontrol Modu Segimi

Servo Unitesi, cesitli kontrol modlarindan iki modu birlestirebilir ve bu modlar arasinda gegis
yapabilir. Kontrol modu Pn000 parametresinden segilir. Asagida modlar arasinda anahtarlama ve

anahtarlama kosullari agiklanmaktadir.

Parametre isim Aralik | Varsayilan | Birim Haberle§me AldneliE
adresi durumu
Kontrol Yeniden
modu 0~11 0 - 0x0000 baglatildiktan
segimi sonra
4 - Dahili Hiz <— Analog Hiz: /SPD-A ve /SPD-B ile anahtarlanarak (ON/OFF
edilerek) mod degisimi saglanabilir.
5 — Dahili Hiz <— Pozisyon Modu: /SPD-A ve /SPD-B ile anahtarlanarak
(ON/OFF edilerek) mod degisimi saglanabilir.
6 - Dahili Hiz <— Tork Modu: /SPD-A ve /SPD-B ile anahtarlanarak (ON/OFF
edilerek) mod degisimi saglanabilir.
PN000 7 - Pozisyon Modu <— Analog Hiz: Anahtarlama sinyali (/C-SEL) ile

anahtarlanarak (ON/OFF edilerek) mod degisimi saglanabilir.

8 - Pozisyon Modu <— Tork Modu: Anahtarlama sinyali (/C-SEL) ile

anahtarlanarak (ON/OFF edilerek) mod degisimi saglanabilir.

9 - Tork Modu <— Analog Hiz: ON/OFF Anahtarlama sinyali (/C-SEL) ile

anahtarlanarak (ON/OFF edilerek) mod degisimi saglanabilir.

10 - Analog Hiz <— Sifir Hiz Yakalama ZCLAMP: Hiz kontrol modu

kullanilirken, sifir hiz yakalama fonksiyonu galisabilir.

11 - Pozisyon Modu <— Komut pals engelleme INHIBIT: Pozisyon modu

kullanilirken, komut pals engelleme fonksiyonu calisabilir.

16 - EtherCAT modu.
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1. Dahili hiz kontrol anahtarlamasi (Pn000 = 4, 5, 6)

a) Pn600=0 olarak ayarlanirsa, dijital girisler fabrika ayarlarinda sabit kalir. Kontrol modu (ikinci
mod) /SPD-A ve SPD-B sinyalleri ile degistirilebilir. ki mod arasindaki anahtarlama ile ilgili bilgi
asagidaki tabloda verilmistir.

Dijital giris sinyali » Pn000 ayari
Pozitif ve
ISPD-D /SPD-A /SPD-B negatif hiz 4 : 5
(CN1-41) (CN1-45) (CN1-46) komutu
OFF OFF Ikinc! mod | Analoghiz | Pozisyon Tork
belirler modu modu modu
OFF OFF ON Dahili hiz 1 (Pn304)
ON ON Pozitif Dahili hiz 2 (Pn305)
ON OFF Dahili hiz 3 (Pn306)
OFF OFF Iklnc! mod | Analoghiz | Pozisyon Tork
belirler modu modu modu
ON OFF ON Dahili hiz 1 (Pn304)
ON ON Negatif Dahili hiz 2 (Pn305)
ON OFF Dahili hiz 3 (Pn306)

Mod anahtarlamalari agisindan bir sinir yoktur. Motor galisirken, hiz kontrolli, pozisyon kontrolU,
tork kontrolii veya danhili hiz kontroli modlarina gegilebilir.
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Hiz3 Yavaglama ile durdurma
(Pn311)
Hiz 2 - /—
Hiz 1 - /—
ICOIN [ ] L
Komut palsi |'|J'| . |'|J'|
SPD -A OFF | ON | oN [ OFF OFF OFF
/SPD B ——
ON ON OFF OFF OFF ON
Komut “Hz1 lHz2 ! Hz3 Anahteramh Pals UHz
< -l oiq Dahil
Mod = Dahili hiz T Pozisyon g
modu
Not

Hiz modu
modu

. Dahili hiz modu, motoru durdurmak icin Pn311 parametresinde ayarlanan yavaslama siresi
Siiresi boyunca yavaslar, ardindan durur ve pozisyon moduna geger.

b) Pn600=1 olarak ayarlanirsa, dijital girisler kullanici tanimli olabilir. Pn600’(in fabrika ayar
degeri 1'dir.

Kontrol modu anahtarlama sinyali (/C-SEL) fabrika ayarlarinda ayarli degildir. Bu sebeple,
fonksiyonun igleyebilmesi icin Pn601-Pn609 parametrelerinden bu anahtarlama sinyalini (0x0B)
yapilandirmaniz gerekir.

Dijital giris sinyali Pn000 ayari
/C-SEL
(parametre 4 5 6
konfigiirasyonu)
ON Analog hiz modu Pozisyon modu Tork modu
OFF Déhili hiz modu
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2. Dahili hiz digindaki modlar arasi anahtarlama (Pn000 = 7, 8, 9)

Pn600=0 olarak ayarlanirsa, dijital girisler fabrika ayarlarinda sabit kalir.

a)
Dijital giris sinyali Pn000 ayari
/C-SEL (CN1-41) 7 8 9
Analog hiz modu

ON

Analog hiz modu

Tork kontrol modu

OFF

Pozisyon modu

Pozisyon modu

Tork kontrol modu

b) Pn600=1 olarak ayarlanirsa, dijital girigler kullanici tanimli olabilir. Pn600'in fabrika ayar

degeri 1°dir.
Dijital girig sinyali Pn000 ayari
IC-SEL
7 8 9
(parametre

konfigiirasyonu )

ON Analog hiz modu Tork kontrol modu Analog hiz modu

OFF Pozisyon modu Pozisyon modu Tork kontrol modu

3. Dahili ayar hiz kontrol anahtarlamasi (Pn000 = 10, 11)

Pn600=0 olarak ayarlanirsa, dijital giriler fabrika ayarlarinda sabit kalir.

a)
Dijital giris sinyali Pn000 ayari
/C-SEL
(CN1-41) 10 "
ON Sifir hiz yakalama Komut pals engelleme
OFF Hiz modu Pozisyon kontrol
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b) Pn600=1 olarak ayarlanirsa, dijital girigler kullanici tanimli olabilir. Pn600’(in fabrika
ayar degderi 1'dir.

L Pn000 ayari
Dijital girig sinyali
el gis siny 10 1
IZCLAMP ON Sifir hiz yakalama iglevi (*1) -
(parametre
konfigirasyonu) | OFF Hiz modu -
Komut pals engelleme iglevi
AINHIBIT ON . (pozisyon kontrol)
(parametre
konfiglirasyonu) | OFF - Pozisyon kontrol

*1: Sifir hiz yakalama fonksiyonunun dijital sinyali (/ZCLMP) Pn312 ve Pn313 parametreleriyle
birlikte kullanilmalidir. Ayrintilar igin parametre agiklamalarina bakin.

5.6 Diger Gikis Sinyalleri

5.6.1 Servo Hazir Gikis Sinyali

Servo hazir ¢ikis sinyali (/S-RDY), servo initesinin servo ON (/S-ON) ve komut sinyallerini
alabildigini gosteren bir sinyaldir.

Bu sinyal agagidaki kosullar saglaninca gikis verir:

® Servo sirliciye glic verildiginde. Acilis sirasinda /S-RDY’nin ¢ikis zamanlamasi ile ilgili
ayrintilar igin “Glic agilirken etkinlestirme ON zamanlamasi’na bakin.

® Donanimsal servo kilidi yokken.

® Alarm yokken.

® Mutlak enkoder kullanirken, SEN sinyali ON olur (yiiksek seviye).
1) Servo Hazir parametre ayarlari

Fabrika ayarlarinda bu dijital gikis CN1-25 ve CN1-26 pimlerine ayarlidir, Pn613=0x00.
Galistirmadan 6nce liitfen bu parametreyi kontrol edin.

2) Servo hazir baglantisi

Servo hazir sinyali, parametrelerden ayarlanabilir bir dijital ¢ikistir. Baglantilar hakkinda daha fazla
ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.
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5.6.2 Uyan Cikig Sinyali

Uyari sinyali bir dijital ¢ikis sinyalidir (/WARM). Bu sinyal alarmdan 6nce tetiklenerek kontrolcii
cihazin durumunu 6nceden degerlendirmesine olanak tanir. Uyari kodunun ayrintilari igin “Uyari
Kodu’na akin.

1) Uyarn dijital gikis sinyallerinin yapilandiriimasi.

Bu sinyal varsayilan ayarlarda yapilandirimamistir. Pn613-Pn615 parametreleri arasinda bu dijital
cikisin yapilandiriimasi gerekir (0x07 / 0x107).

2)  Uyari gikis sinyallerinin NO/NC ayarlanmasi.

Bu uyari sinyalinin 0x07 olarak ayarlanmasi sinyali NO olarak ayarlar, 0x107 olarak ayarlanmasi
sinyali NC olarak ayarlar.

3) Uyari gikis sinyalinin baglantisi

Uyar sinyali, parametrelerden ayarlanabilir bir dijital gikistir. Baglantilar hakkinda daha fazla ayrinti
icin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

Optokupldr devre drnegi Role devre drnegi )
Kontrolcii Kontrolcli
5V~30V 5V~30V
Servo siirlicli Servo siriicl
N
SEN NK SEN
OC. 0CzZ
GN GN
Gift blkmi b Gift bikimlil kablo
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5.7 Zaman Semasi

5.7.1 Power ON Zaman $emasi

Ana giig Ana devre glicu etkin

Kontrol devresi glicu etkin

Kontrol gici  ——

0 2s
>
CPU durumu __Baslatma Normal iglem
250 ms |
—»
Servo Hazir (/S-RDY) ! _
Etkin degil I Etkin
Servo enable (/S-ON) &
Etkin degil Etkin
|
o
PWM ¢ikisl .
Servo ¢ikis yok Servo gikisi
I
|Eylem zaman|}1
Elektromanyetik fren JEp——— )
Motor freni tutuyor Motor freni | Motor freni
(BK) tutuyor | birakiyor
| o
. | *q .
Pozisyon/ H.IZ./. Komut girisi gegersiz [ Komutl girigi
Tork komut girisi | gegeri

*1-Elektromanyetik fren ¢alismasinda bir gecikme var. Galisma siiresi fren tipine gére degisir. Komut geldikten sonra elektromany etik frenin tamamen
serbest kalmasini saglamak icin gecikmenin 100ms’den fazla olmasi onerilir. Motor frenlenmediginde bu siire ihmal edilebilir.
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5.7.2 Power OFF Zaman Semasi

I
I
" I
Ana giig | Ana devre giicii etkin degil
I
I
Kontrol giicii *q :
_|<—>‘ Kontrol devresi glicii etkin degil
T
I
I
*3
Servo ¢ikis yok
PWM gikisi Servo gikis!
Pozisyon/ Hiz/ !
Tork komut girisi Etkin Etkin degil
| .
Motor frenll Motor freni tutuyor
I tutuyor
Elektromanyetik fren Motor freni 2, '
’ (¢BK) ~__futmuyor [T

1. Kontrol gii¢ gerilimi (sirasiyla 220V/400V modelleri igin) 170V/350V altina distigiinde diisiik gerilim hatasi olusur.

2. Fren tipine gore siire degiskenlik gosterir. Alarm veya power OFF oldugunda /BK sinyalinin zamanlamasi iin “Elektromanyetik fren” bolimiine
bakin.

3. Dikey eksenler icin, fren serbest birakma sinyali tetiklendigi zaman motor frenlemeyebilir ve motor serbest hareket edebilir.

5.8 Tam Kapali Gevrim

5.8.1 Tam kapali gevrim sistemi nedir?

Tam kapali gevrim sistemi, kontrol edilen motorun (sistemin) gergek konumunu tespit etmek ve bu
gergek konumu servo siriiciiye geri beslemek igin harici konum geri besleme cihazi (harici
enkoder vs...) kullanilan sistemdir. Motorun gergek konumu dogrudan servo siirlicliye geri
beslendiginden, yliksek hassasiyetli pozisyon kontrolli gerceklestirilebilir.

Tam kapali cevrim servo sistemi, mekanik aktarim organlarindaki bosluklardan kaynaklanan
hatalari ortadan kaldirabilirken, yari kapali cevrim servo sistemi ilgili hatanin yalnizca bir kismini
telafi edebilir. Bu sebeple, yari kapali gevrim sisteminin dogrulugu tam kapali gevrim sistemine
gore daha dusuktir. Kapali gevrim sistemde konum algilama cihazinin geri besleme dogrulugu ilgili
cihazin ¢ézln(rligiine ve dogruluguna bagldr.

Tam kapali cevrim ve yari kapali gevrim servo sistemin yapisi, enkoder gibi cihazlar nedeniyle agik

cevrim sistemine gore daha karmasiktir. Ayrica, mekanik aktarim organi kismen veya tamamen
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sisteme dahil oldudu igin mekanik aktarim organinin dogal frekansi, soniimlemesi ve boslugu
sistemin kararsiz faktdrleri haline gelecektir. Bu sebeple, kapali gevrim ve yari kapali gevrim
sistemlerinin tasarimi ve hata ayiklamas, agik gevrim sistemlere gére daha zordur.

Sistem yapisi asagidaki gibidir:

Grating ruler
i

€|

L)

Pl ”'z
-

Motor encoder feedback signal

1. Yari kapali gevrim modunda ayarlanan kazang tam kapali gevrim modunda gegerli olmayabilir, bu
nedenle yari kapall gevrim modunda ayarlama tamamlandiktan sonra tam kapali gevrim moduna gegis
sonras! kazang parametrelerini yeniden optimize edilmesi gerekir, bu sekilde makine ve ekipmanlar igin
daha iyi galisma kosullari saglanmis olur.

2. Tam kapali gevrim islevini kullanmak igin 6nce sistemin yari kapali gevrim modunda normal sekilde
calistiriimasi gerekir.

5.8.2 Tam kapali gevrim kontroliiniin parametre ayari

Pozisyon Hiz Tork .
Parametre Parametre aciklamasi kontrol | kontrol | kontrol Bolim
Pn002 Motor dénlis yonu segimi o o o 3.2
Pn250 Tam kapali cevrimde harici enkoder o o o 32
uygulamasi
Pn253 Enkoderin ¢ézunirligu o o o 3.3
Pn204/ Elektronik disli / payd 35
ektronik disli orani payi / paydasi o — — .

Pn206 ; Payiipay
Pn252 Tam"kgpall gevrim. donusu ile motorun 5 _ _ 36

yiikil arasindaki sapma katsayisi

Motor ve yik arasinda asgiri sapma
Pn257 o — — 3.6

ayari
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5.8.3 Tam kapali gevrimin kontrol diyagrami

servo unit

Torque command

Speed command

Electric

e gear — —

Position command ratio  Deviation Position
—

counter control
loop.

Pn204

Pn206

Alarm
Encoder frequency Pn253 dotecti
- frequency etection
division pulse division vy
output 7
| E—

convert
Pn070.

5.8.4 Motor doniis yoniiniin ve makine hareket yoniiniin ayarlanmasi

Tam kapali cevrim icin motor ve makinenin hareket yoniinii ayarlarken, Pn002 (motor doniis yonii
secimi) ve Pn250 (tam kapali gevrimde harici enkoder kullanma ydntemi) ayni anda ayarlanmalidir.

Pn250 Tam kapali gevrimde harici enkoder uygulamasi
Parametre
1 3

Komut yénii ileri komut | Geri komut | lleri komut Geri komut

Pno02 | o Mot%:gnug cow cw cow cw
(Motor Harici enkoder | lleri hareket | Geri hareket | Geri hareket | lleri hareket
donus Komut y6nu ileri komut | Geri komut | lleri komut Geri komut

yoni) | 1 Mm;ggg”“ cw cow cw cow
Harici enkoder | Geri hareket | ileri hareket | lleri hareket | Geri hareket

* Enkoder pals ¢ikisi, Pn002'nin ayarindan ba§imsizdrr, ileri déniis icin B fazi algilanir.

« ileri ydn: Pozitif palsin ileri oldugu yon.

* Geri yon: Pozitif palsin geri oldugu yon.

ilgili parametreler

#Pn002 Motor Doniis Yon Segimi

Motorun ucuna bakis sirasinda:0 — Saat yénlniin tersine ileri yéndir, 1 — Saat yon(inde ileri

yonddir.
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#Pn250 Tam kapali gevrimde harici enkoder uygulamasi

Tam kapali gevrimde Pn250=1 veya Pn250=3 olarak ayarlanmalidir.

Parametre Isim Tanim b Variety
durumu
0 Tam kapali gevrim
(varsayilan) kullaniimiyor
Tam kapali Standart calisma .
1 ) " o Yeniden
gevrimde harici yoéniinde kullaniliyor
Pn250 2 enkoder Ayar yok baﬂg::l;tan Set
uygulamasi
3 ¥8 Ters galisma yoniinde
kullaniliyor

Ek notlar: Liitfen Pn250’nin degerini agagida verilenlerle kiyaslayip kontrol edin

(1) Standart calisma yoniinde kullanilacaksa Pn250=1 olarak ayarlayin.

(2) Motor milini saat yonintin tersine manuel olarak dondurin.

(3) Tam kapali gevrim geri besleme pals sayaci pozitif saydiginda (Un012) veya servo
pals geri besleme izleme parametresi Un007 ve Un012 ayni yénde degistiginde Pn250
ayari degismeden kalir (Pn250=1)

(4) Tam kapali gevrim geri besleme pals sayaci negatif saydiginda veya Un007 ve Un012

izleme parametreleri farkli yonlerde degisirse Pn250=3.
5.8.5 Harici enkoderin ¢oziiniirliig

Harici enkoderin ¢oziinirligl Pn253 parametresinden ayarlanir.

Ornegin:

[parametreler]

Harici enkoderin ¢ozinGrligi: 0.5uM.

Vidali milin hatvesi: 16mm.

Motor rediiktdr sistemine dogrudan bagli degilse hesap su sekildedir: 16mm / 0.0005mm = 32000,
Dolayistyla deger “32000” olur.
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Pitch number of external encoder

for 1 revolution of motor

I~J—~l

L L L ke R L TR TR LT
Position before i Position after

External encoder

movement movement

|——|—.{

Ball screw lead: 16mm

Not:

(grating ruler: 0.5pm)

1. Mantis (bir sayinin logaritmasinin ondalik b8limi) gériindugiinde litfen sayiyi ondalik noktadan

sonra yuvarlayin.

2. Motorun 1 turu igin harici enkoderin ¢ozlndrliik degeri tamsayi olmadi§inda pozisyon gevrim

kazanci (KP), ileri besleme, pozisyon komut hizi hata olarak okunur. Ancak pozisyon gevrimi ile

ilgisi yoktur, bu nedenle konum dogrulugunu etkilemez.

ilgili parametre agiklamasi

Parametre Isim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me SR
adresi durumu
Harici 4~ Yeniden
Pn253 enkoderin 1048576 32768 Pals/r 0x0253 baglattiktan
¢OzUnurldgu sonra
Motor 1 turu icin harici enkoderin hatve degerini (geri bildirim pals sayisi) ayarlayin.

5.8.6 Enkoderin pals ¢ikig sinyalinin ayarlanmasi

Harici enkoderin pals gikisini Pn070 parametresinden ayarlayin. A ve B fazlari girilmelidir.

Harici enkoderin ¢ozunurliga: 16mm.
Vidali milin hatvesi: 16mm.
Hizi: 160mm/s.

s A H

A—.I—H—%H—»

[l

1 palste ¢ikis 1 um ise ayar degeri “4000” olur.
1 palste ¢ikis 0,5 um ise ayar degeri “8000” olur.

H
|

sinewave frequency

Ayar degeri “20” oldugunda, enkoderin ¢ikis dalga bigimi yukaridaki sekildeki gibi olur.
Enkoderin sinyal ¢ikisinin Ust frekans limit degeri 4Mbps’dir, dolayisiyla ayar dederi 4Mbps'yi
gegmemelidir. Ust limit degeri asilirsa A.511 (enkoder pals gikisi asiri hiz alarmi) alarmi olugur.

Ayar degeri “4000ve hiz 1600mm/s oldugunda,
1600mm/s

0.001mm
1.6Mpps < 4Mpps, dolayisiyla bu ayar degeri kullanilabilir.

= 1600000 = 4Mpps,
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5.8.7 Elektronik Digli Ayari

Elektronik disli oraninin ayar araligi asagidaki gibidir:
0.001 < elektronik disli orani (B/A) < 16778.

Ayar arali§i asildiginda Er.040 hatas| (parametre ayari anormal) olusur.

Parametre isim Aralik Varsayilan | Birim Haberle§me Exilcie
adresi durumu
Elektronik digli Yeniden
Pn204 0~1073741824 64 1 | 0x006/0x207 | baslatildiktan
orani (pay!)
sonra
Qo Yeniden
Pnoos | EleKtronikdisli |y 4073741808 | 4 1| 0x008/0x09 | baslatidiktan
orani (paydasi)
sonra
Elektronik digli orani ayar degerinin hesaplama yontemi
& Yari kapali cevrim kontrol
Elektronik disli oraninin ayar dederi asagidaki formdille elde edilebilir.
Elektronik digli orani
B _ Pn204 _ Enkoderin ¢oziiniirliik degeri m o _ Giris komutunun 1 palsine karsilik gelen hareket
A~ Pn206  Yik milinin hareketi 1 devir (komut birimi) n Enkoderin 1 palslik ¢ikisina karsilik gelen hareket

Enkoder ¢oziiniirliigii
Enkoder ¢6ziintrligu, servo motor modelinden kontrol edilebilir. Modelin sonu D1 veya D2 ile
bitiyorsa motor 23 bit enkodera sahip, Q1, Q2, R1 veya R2 ile bitiyorsa motor 17 bit

¢Oziinlrlikte enkodera sahiptir. E1 ve E2 ile bitiyorsa motor 24 bit enkoder ¢oziintrligline

sahiptir.

4 Tam kapali ¢evrim kontrol

Elektronik digli orani

Pn204 _ 1instruction unit movement (Command unit)x number of segments of linear encoder
Pn206 Pitch of grating ruler for linear encoder

B-
A

_  Movement corresponded with input command 1 pulse

Movement corresponded with grating ruler output 1 pulse
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Ek notlar
Gozlndrliik hakkinda

Servo Unitesinde kullanilan ¢dziinarliik (1 geri besleme palsi) asagidaki formille hesaplanabilir:
Enkoderin ¢oziiniirligii

Cozunirlik (1 geri beleme palsi) = ———————————
Enkoderin segment numarasi

Servo stirlicii servoyu geri besleme palsleri ile kontrol eder.

Linear encoder
grating ruler pitch

5.8.8 Elektronik digli orani ayari 6rnegi

Enkoderin ¢6zUndrligu = 1 turda enkoderin génderdigi maksimum pals sayisi.
Vida milinin hatvesi 16mm’dir ve aktarim organi 1:1'dir (direkt baglant).

Yari kapali gevrim modu:

Mekanik bilegim

Command unit: 0.0005mm

Adimlar Aciklamalar load shaft

24 bit Ball screw
encoder  lead:16mm

24 bit enkoder, 16777216 ¢oziinlirlik
degerine sahip

1 Motor enkoderi ¢dziintrlik degeri

Vidali milin bir dénlsU igin Komut birimi 0.0005mm’dir (0.5 um), ve pals

2
gereken pals sayisi sayisi 32000dir.
3 Elektronik disli orani g = 1637270702016
4 Parametre Pn204=16777216, Pn206=32000
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Tam kapali gevrim modu:

Mekanik bilegim
command unit: 0.0005mm (0.5pm)
Adimlar Agiklamalar FWD direction
| 1 [
1 Lineer enkoderin ¢6ztnurligu 0.0005mm (0.5um)
2 Komutu birimi 0.0005mm (0.5um)
3 Elektronik disli orani % = g—g = %
4 Parametre Pn204=1, Pn206=1

5.8.9 Alarm algilama ayari

Alarm algilama ayarlari asadida gosterilmistir (Pn252, Pn257).

Motor ve yiik pozisyonu (Pn257) arasindaki asiri sapma algilama degeri, motor enkoderi geri

beslemesi (pozisyon) ile tam kapali gevrim harici enkoder geri beslemesi (yiik pozisyonu)

arasindaki farktir. Ayarlanan deger asilirsa Er.d10 hatasi raporlanir (motor ve ylik pozisyonlari

arasinda asiri sapma alarmi).

Motor ve yilk konumu (pozisyon modu) arasindaki asiri sapmanin algilama

degeri.
Etkin olma
Ayar araligi Ayar birimi | Varsayilan Tir
Pn257 durumu
0 ~ to737atgas | fomt 1000 Aninda Ayarlar

Not: “0” olarak ayarlandiginda hata (Er.d10) raporlanmaz.

Tam kapali gevrim sirasinda 1 turda motor yiikleri arasindaki sapma katsayisinin (Pn252)

ayarlanmasi.

Motor 1 tur déndiglinde “motor ve harici enkoder arasindaki sapma katsayisini” ayarlayin. Harici

enkoderin hasar gérmesi nedeniyle kontrolden gikmayi 6nlemek veya kayis mekanizmasindaki

“kaymayi” algilamak icin kullanilabilir.
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@ Ayar kutusu

Kayisin hizi bliylik veya ciddi sekilde biiklimisse, litfen degeri artirin.

Ayar degeri “0” ise, harici enkoderin degeri dogrudan okunur.

Fabrika ayr degeri “20” iken motorun 1 devrinin 0.8 ile ¢arpilmasindan sonraki sapmadan 2. Tur

baslar.

Deviation between motor and external encoder

) Pn52A =0
Big
P |
! Pn52A=20 |
. i
Small Pn52A =100

| [ | | [

#ilgili parametre

Pn252

Tam kapali gevrimde motor ile harici enkoder arasindaki sapma katsayisi (pozisyon
modu)

Ayar araligi Ayar birimi | Varsayilan Etkin olma durumu Tur

0 ~ 100 1% 20 Aninda Avyarlar
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6 Kazang

6.1 Kazanglar

6.1.1 Kazang adimlari

Kazang, servo Unitesinin servo kazancinin ayarlanarak yanit verme islevinin optimize edilmesini
ifade eder. Servo kazanci; hiz kazanci, pozisyon kazanci, filtre, siirtiinme kompanzasyonu, atalet
orani vb. dahil olmak tizere birgok parametrenin kombinasyonu ile belirlenir. Bu parametreler
birbirini etkilediginden, ayar yapilirken tim kazang parametreleri arasindaki dengenin gz éntinde
bulundurulmasi gerekir. Servo kazancinin fabrika ayarlari kararli sekilde ayarlanmigtir. Hassasiyeti
iyilestirmek igin tim kazang parametrelerini mekanik kosullara gore ayarlayin.
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Asagidaki semada temel ayarlama prosediirli gésterilmistir. Kazang parametrelerini ayarlarken
|Gitfen makinenin durumuna ve galisma kosullarina gore ayarlayin.

Ayarlama baslangici

A

Robust kontrol ile ayarlayin

Evet

Ayarlama sonucu tatmin edici mi? Son
Akilli ayar
Evet

Ayarlama sonucu tatmin edici mi? Son
Genis bant ayarlariyla ayarlayin

Evet
Ayarlama sonucu tatmin edici mi? Son
Genis bant ayarlariyla ayarlayin

Evet

Ayarlama sonucu tatmin edici mi? Son
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6.1.2 Ayarlama Sirasinda Giivelik Onlemleri

Ayarlama yapilirken servo (nitesinin giivenlidi igin asagida verilen koruma fonksiyonlarinin uygun
sekilde ayarlanmasi gerekir.

1) Pozisyon asimi ayari ayarlanmalidir

Liitfen pozisyon agimini ayarlayin. Daha fazla ayrinti igin servo etkinlestirme ve pozisyon asimi
ayarlarina bakin.

2)  Tork limit ayari ayarlanmalidir

Ayarlanacak tork limitin uygunlugunu, mekanik hareketlerin ihtiya¢ duydugu torku hesaplayarak
bulun. Tork, calisma icin gereken degerin altinda ayarlanirsa, agma veya titresim meydana
gelebilir.

Daha fazla ayrinti igin ltitfen “Tork limit”e bakin.
3) Pozisyon asiri sapma alarm degderini ayarlayin

Pozisyon kontrolli icin servo sistem kullanildiginda pozisyon agiri sapma alarmi etkili bir koruma
fonksiyonudur. Motor galismasi, gonderilen pals komutlariyla eslesmediginde anormal durum tespit
edilebilir ve uygun pozisyon sapma alarmi ayarlanarak motor durdurulabilir. Pozisyon sapmasi,
pozisyon komut (pals) degeri ile gercek pozisyon arasindaki farktir.

Pozisyon sapmasi, asagidaki pozisyon kazanci (Pn103) ile motorun hizi arasindaki iligki ile ifade
edilebilir.

Motor hizi[dak™] Enkoder ¢oziiniirligi*? Pn206
* *
60 Pn103[0.1/s]/102 Pn204

Poziyon sapmasi komut birimi =

Pozisyon komutunun hizlanmasi/yavaslamasi motorun takip etme yetenegini astiginda, histerezis
biiylyecek ve bu da pozisyon sapmasiyla alakall yukaridaki bagintinin kargilanmamasina neden
olacaktrr. Liitfen pozisyon komutunun hizlanma ve yavaglamasini motor tarafindan takip
edilebilecek degere dlslriin veya pozisyon asimi hatasi alarminin degerini artirin.

4) Titresim algilama islevini ayarlayin
Liitfen titresim tarafindan algilanan algilama degerini sifirlayin (F105) ve titresim algilama islevi igin
uygun bir deger ayarlayin. Ayrintilar igin “Erisilebilirlik” b6limUne bakin.

5) Servo ON oldugunda pozisyon asiri sapmasi alarm degerini ayarlayin

Pozisyon sapmasi toplanirken servo ON konumuna getirilirse, motor orijinal pozisyonuna geri
donerek pozisyon sapmasini “0” yapacak ve tehlikeye neden olmaktan kaginacaktir. Bu tir
durumlarla kargilasmamak igin servo agildiginda alismayi kisitiamak igin pozisyon sapmasi alarm
degerini ayarlayabilirsiniz.

6.2 Robust Kontrol

Fabrika varsayilan ayarlarda Robust kontrol islevi aktif edilmistir. Rezonans ve titresim olustugunda
|utfen uyum degerlerini ve yiik degerlerini Fn301 araciigiyla degistirin veya Pn177 ve Pn178'i
ayarlayin.
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6.2.1 Ozet

Robust fonksiyonu her tiir mekanizma veya yik dalgalanmasi icin tiim sistemi otomatik olarak
ayarlayarak kararli yanit alabilir.

Parametre sim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me BN e
adresi durumu
Robust 0x00 Yeniden
kontrol ~ 1 — 0x0175 baglatildiktan
Pn175 segimi 0x01 sonra
Saglam kontrol fonksiyonu anahtarini ayarlayin:
0-gecersiz 1-gegerli
Robust 10~
kontrol ayar 40.0 Hz 0x0177 Aninda
P77 deger 80

Daha giglii bir robust kontrol kazang degeri ayarlanmasi sistem yaniti daha hizli
olur ancak sistem zorlanir ve asiri giirlilti meydana gelebilir.

Robust
kontroldn | 0~ 0 % 0x0178 Aninda
minimum 500
Pn178 degeri

Daha giglii bir robust kontrol kazang degeri ayarlanmasi sistem yaniti daha hizli
olur ancak sistem zorlanir ve agiri giirlilti meydana gelebilir ve agir tork
oldugunda asimi azaltmak igin bu degeri artirabilirsiniz.

Robust kontrol fonksiyonu, pozisyon kontrolde veya hiz kontrolde gegerlidir. Tork kontrolde
gecersizdir.
Robust kontrol aktif oldugunda, asagidaki tablodaki kontrol fonksiyonlarindan bazilari kisitlanir.

Fonksiyon Islem Gergeklestirilebilir kosullar ve notlar
Titresim algilama degeri Evet Robust kontrol islem sirasinda akif degildir ve
baslatma (Fn105) islem bittiginde aktif olur.
Bant genisligi ayari (Fn303) Hayir
EasyFFT  (Fnd01) Evet Robust kor)trol |§Ign1§|rasmdg aktif degildir ve
islem bittiginde aktif olur.
Kazang kaymasi Hayir
Atalet tanima Evet Robust kor)trol |§Ign.1v§|rasmdg aktif degildir ve
islem bittiginde aktif olur.
Mekanik analiz Evet Robust koqtrol |§Ign_1“§|rasmdg aktif degildir ve
islem bittiginde aktif olur.

Robut kontrol islevi gegerli oldugunda hangi parametreler gegersiz olur?

Robust kontrol fonksiyonu fabrika varsayilanda gegerli olarak ayarlandiginda; Pn100, Pn101,
Pn102, Pn103, Pn105, Pn106, Pn107, Pn140, Pn110, Pn170 gegersizdir.
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6.2.2 islevin Ayarlanmasi

Robust kontrol fonksiyonu Fn301 yardimci parametre ile siirlicliniin tus takimindan ayarlanabilir.

Robust kontrol fonksiyonunu galistirmadan énce liitfen asagidaki parametreleri kontrol edin, aksi takdirde
INO-OP uyarisi gériintiilenecektir:
1. Robust kontrol fonksiyonu etkin (Pn175=1).

2. Motorsuz hata ayiklama islevi gegersiz (Pn730=0).

6.2.3 Ek Bilgiler

Robust kontrolde ayar dederinin artmasi sebebiyle sistem rezonans guriltistine neden olabilir.
Pn151 (Notch filtresi 2 otomatik ayar secimi) ile otomatik ayarin yapilip yapilamayacag segilebilir.
Varsayilan fabrika ayari “Otomatik ayarlama” olarak ayarlanmistir. Yalnizca karsilik gelen notch
islevine gerek olmadiginda “yardimci iglev olmadan otomatik ayarlama” olarak ayarlanr.

Haberlesme Etkin olma

Parametre isim Aralik | Varsayilan | Birim j
adresi durumu

Notch filtresi | 000
2 otomatik ~ 1 — 0x0151 Aninda
Pn151 ayar se¢imi | x01
0-Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayar yok.
1-Yardimel fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarlama.

6.2.4 ilgili Parametreler

Robust kontrol fonksiyonu ¢alistirilirken ayarlanmasi gereken parametreler asagidaki gibidir:

Parametre isim
Pn175 Robust Kontrol Segimi
Pn104 Birinci tork komut filtresi
Pn156 Notch filtresi 2 frekansi
Pn157 Notch filtresi 2 Q degeri
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6.3 Atalet Tanimlamasi

6.3.1 Ozet

“Atalet tanimlamas!” servo biriminin kontrolciiden komutlar aimadan otomatik calisma (ileri ve geri
hareket) gerceklestirmesi ve galisma sirasinda yikin déner ataletinin taninmasi anlamina gelir.

Ddner atalet orani (ylk doner ataletinin motorun rotor ataletine orani), kazang ayari yapmak igin
referans parametredir ve dogru deger ayarlanmalidir.

Ddner yik ataleti mekanizmanin he bir pargasinin adirligina ve bilesimine gére hesaplanabilir,
ancak islem gok karmasiktir. Bu fonksiyonla, motor pozitif/negatif yénde birkag kez sirtildiikten
sonra, yiksek hassasiyetli bir ddner yiik ataleti elde edilebilir.

Motor agagidaki 6zelliklere gére galigir:

®  Maksimum hiz: £ 1000 dak-1 (degistirilebilir)

®  Hizlanma: + 20000 dak-1/s (degistirilebilir)

®  Hareket mesafesi: Maksimum £ 2.5 donus (degistirilebilir)
6.3.2 Adimlar

Atalet tanima islevi sadece PC “VCSDSoft" yazilimi ile tanimlanabilir. Atalet tanimlama adimlari,
“Sirlicinln bilgisayar programiyla” — “Atalet tanimlama” bélimiine bakin.

6.3.3 Ek Bilgiler

®  Atalet tanimlanirken, liitfen sistemin ilgili calisma araliginda calisabildiginden ve bu
araliga uygun bir sekilde ayarlandigindan emin olun. Farkli ¢alisma kosullari altinda,
tanima sonucunda kiictik sapmalar meydana gelebilir.

®  Servo tork limiti gok dlistk ayarlanirsa, atalet tanimlamasinin sonucu etkilenebilir ve bu
da tanimlama sonucu ile gergek atalet arasinda tutarsiziiga neden olabilir. Litfen atalet
tanimlamadan 6nce kontrol edin.

®  Atalet tanimlamasinin ardindan, atalet oranini (Pn100) degistirdikten sonra servo
sistemin kazangla ilgili orijinal parametrelerinin yeniden ayarlanmasi gerekir, aksi
takdirde titresim ve gurllt olusabilir.

®  Atalet tanimlamasindan sonra yazma islemi gereklidir, aksi takdirde atalet tanimlama
sonucu gegersizdir.
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6.4 Otomatik Motor Adaptasyonu

6.4.1 Ozet
Kullanicilar, komut girisi olan ve komut girisi olmayan otomatik motor adaptasyonu segebilir:
1) Komut girisi olmadan (Kontrolcliden pals gelmediginde)

Ayarlanan aralik iginde otomatik motor adaptasyonu (ileri ve geri hareket) gerceklestirildiginde
mekanik ézelliklere gére servonun otomatik olarak ayarlanma islevi gergeklestirildigi anlamina
gelir. Kontrolcliye baglanmadan otomatik motor adaptasyonu yapilabilir.

Otomatik motor adaptasyonu asagidaki gibidir:
®  Enyilksek hiz: motor nominal hizi
®  Hizlanma torku: motor nominal torku yaklasik 100%

®  Hareket mesafesi: manuel olarak ayarlanabilir. Fabrika ayarlarinda motorun 3 turuna
denk gelir.

2)  Komut girisi ile (Kontrolctiden pals geldiginde)
Kontrolcliden gelen komut ile gerceklestirilen otomatik motor adaptasyonudur.

Komutlu otomatik motor adaptasyonda girilen komutlar, komutsuz otomatik adaptasyonundan
sonra ek ayarlamalar igin de kullanilabilir. Dogru atalet orani ayarlandi§inda, komutsuz otomatik
motor adaptasyonu atlanabilir ve komutlu otomatik motor adaptasyonu gerceklestirilebilir.

Komutlu otomatik motor adaptasyonu mevcut birinci hiz kazanci (Pn101) ile baglar. Adaptasyon
baslangicinda titresim olursa dogru adaptasyon yapilamaz. Bu durumda litfen birinci hiz kazancini (Pn101)

titresim kaybolana kadar azaltin ve ardindan yeniden otomatik motor adaptasyonunu baslatin.

Otomatik motor adaptasyonu islemi agsagida verilenleri ayarlar:
®  Atalet orani (komutsuz otomatik motor adaptasyonu)

Kazang ayarlar (hiz kazanci, pozisyon kazanci, vb.)

Filtre ayarlari (tork komut filtresi, notch filtresi)

Strtiinme telafisi

Orta frekans bastirma kontrolii

Titresim bastirma

Dustk frekansli titresim bastirma (yalnizca mod=2 veya 3 oldugunda) (komutsuz
otomatik motor adaptasyonu)
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6.4.2 Adimlar

Otomatik motor adaptasyon islemi stirliciiniin tus takimi ile yapilamaz, sadece stiriciiniin
bilgisayar yazilimi ile yapilabilir. Komutsuz otomatik motor adaptasyonu, komutlu otomatik motor
adaptasyonundan biraz farklilik gésterir. Ayrintilar igin “kontrolci calistirma talimatlari” - “Otomatik

motor adaptasyonuna”na bakin.

1)

Otomatik motor adaptasyonu 6ncesi kontroller

Otomatik motor adaptasyonu gergeklestirmeden dnce litfen asagida verilenleri kontrol edin. Yanlis
ayarlanirsa bu islev gergeklestirilemez.

Pozisyon asimi yok

Tork kontrol modunda degil

Kazang segimi fonksiyonu manuelde ve birinci kazangta (Pn110=0)
Motorsuz test fonksiyonu segimi gegersiz (Pn730 = 0)

Alarm veya uyari yok

Robust kontrol fonksiyonu gegersiz (Pn175=0)

1. Hiz kontrol modunda komutsuz otomatik motor adaptasyonu gergeklesirken, adaptasyonu
gergeklestirmek igin otomatik olarak pozisyon kontrole geger ve adaptasyondan sonra hiz kontroliine geger.
2. Komutlu otomatik motor adaptasyonu tork kontrol modunda gergeklestirilemez.

3. Otomatik motor adaptasyonu sirasinda komut pals girisleri gegersiz hale gelecektir.

2)

Otomatik motor adaptasyonu gergeklestirilememesi veya basarisiz olma drnegi

Asagidaki durumlarda otomatik motor adaptasyonu diizgtin sekilde gergeklestirilemeyecektir.

Liitfen bant genisligi ayarini kullanin (ayrintilar icin “Bant genisligi ayari

na bakin.)
Pozisyon kontrolde (komutlu otomatik motor adaptasyonu) servo ON iken.
Mekanik sistem sadece bir yonde calisma ile sinirli iken.

Faaliyet alani kisitli iken (0.5 turun altinda ise).

Atalet ayarlanan ¢alisma araliginda degistiginde.

Mekanik dinamik stirtinme blyuk oldugunda.

Mekanik rijitlik diistik ve pozisyonlama sirasinda titresim olustugunda.

Oransal (P) kontrolde “Yiik atalet momenti 6lgiimi” segilip, atalet tanimlama sirasinda
veya P/CON sinyali ile oransal (P) kontrole gegis yapilirken.

Mod degisimi kullanilirken, “Yik atalet momenti dl¢iimi” segildiginde mod degistirme
islevi, atalet momenti tanimlamasi sirasinda gegersiz hale gelir ve P kontroli haline
gelir. Atalet tanimlamasi tamamlandiktan sonra mod degistirme islevi tekrar gegerli
olur.
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®  Hizileri beslemesi ve tork ileri beslemesi girildiginde

®  Pozisyon tamamlama araligi (Pn262) disuk oldugunda

1. Komutsuz otomatik motor adaptasyonu sirasinda degisken atalet yiikii sebebiyle adaptasyon basarisiz
oldugunda, litfen adaptasyon modunu degistirin ve bant genisli§i ayari veya robust kontrol ile ayarlayin.
2. Otomatik motor adaptasyonu icin liitfen “Elektronik disi orani (Pn204/Pn206)” ve “Pozisyon tamamlama
arali§ (Pn262)” degerlerini gergek calisma degerlerine ayarlayin. Aksi takdirde adaptasyon basarisiz olabilir

veya adaptasyon sonucu gergek galisma sonucuyla eslesmeyebilir.

6.4.3 Ek Bilgiler
1)  Titresim bastirma islevi

Otomatik motor adaptasyonundan 6nce otomatik titresim bastirma fonksiyonunu aktif edebilirsiniz.
Fabrika varsayilan ayarlarda bu fonksiyon aktiftir. Otomatik motor adaptasyonu igin deger
degistirmeden dnce bu isleve “Otomatik olarak ayarlama” (“ayarlama” burada olumsuz olarak
kullaniimistir) olarak belirtin.

Parametre sim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me Eidn i
adresi durumu
Orta frekans | ox00
bastima || o010 | — | 0x0140 Aninda
kontrol
secenekleri 0x11
Orta frekans bastirma kontrol fonksiyonu, kontrol kazanci arttiinda meydana
Pn140 gelen yaklasik 100Hz-1000HZ'lik titresimi etkili bir sekilde bastirabilir.
0x1#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayar! ile orta frekans bastirma
frekansini otomatik olarak ayarlar
0x0#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayari ile otomatik olarak
ayarlanamaz, sadece manuel ayar.
Ox#1: Orta frekans bastirma ayari gegerli.
0x#0: Orta frekans bastirma ayari gegersiz.
Notch fitre 1 |  0x00
otomatik ayar ~ 1 - 0x0150 Aninda
Pn150 segimi 0x01
0- Yardimei fonksiyonlar olmadan otomatik ayarlama.
1- Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarlama.
Notch fitre 2 | 0x00
otomatik ayar ~ 1 - 0x0151 Aninda
Pn151 seqim 0x01
0- Yardimel fonksiyonlar olmadan otomatik ayarlama.
1- Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarlama.
Dk 0x00
Pn231 frekansl ~ 1 — | ox0231 Aninda
titresim
bastirma 0x01
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fonksiyonu
otomatik ayar
secimi

Bu parametre dustk frekansli titresim bastirmanin, otomatik motor
adaptasyonunda, bant genisligi ayarinda ve diger yardimei islevlerde otomatik
olup olmayacagini ayarlar.

0 - Titresim bastirma fonksiyonu, yardimct islevler tarafindan otomatik olarak
ayarlanmaz.

1- Titresim bastirma fonksiyonu, yardimei islevler tarafindan otomatik olarak
ayarlanir.

2) lleri besleme iglevi

Sistem konfigiirasyonunuza uygun olarak; “Hiz geri besleme” (V-REF), “Tork ileri besleme” (T-REF)
kullanmak ve ayni anda kontrolcii ile kontrol etmek gerekiyorsa Pn249 parametresini 1 ayarlayin
(Pn249=1).

Bu islev servonun en uygun ileri beslemesini saglar. Bu sebeple kontrolciiden gelen *hiz geri besleme” (V-
REF) ve “tork ileri besleme” (T-REF) genellikle ayni anda kullaniimaz. lleri besleme girisi yanligsa, pozisyon
asimina neden olabilir.

6.4.4 ilgili Parametreler

Otomatik motor adaptasyonu gergeklestirilirken degistirilebilecek parametreler asagidaki gibidir:

Parametre isim
Pn100 Atalet orani
Pn101 Birinci hiz kazanci
Pn102 Birinci hiz integral zaman sabiti
Pn103 Birinci pozisyon kazanci
Pn104 Birinci tork komut filtresi
Pn140 Orta frekans titresim bastirma kontrolii segimi
Pn141 Orta frekans titregim bastirma degiskenligi
Pn142 Orta frekans bastirma frekansi
Pn143 Orta frekans bastirma s6niimlenme kazanci
Pn153 Notch filtre 1 frekansi
Pn154 Notch filtre 1 Q degeri
Pn155 Notch filtre 1 derinlik
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Pn156 Notch filtre 2 frekansi

Pn157 Notch filtre  Q degeri

Pn158 Notch filtre 2 derinlik

Pn240 Model izleme kontrol segimi

Pn241 Model izleme kontrol kazanci

Pn242 Model izleme kontrol zayiflama katsayisi
Pn243 Model izleme kontrol hizi ileri besleme kazanci
Pn244 Model izleme kontrolli ileri tork ileri besleme kazanci
Pn245 Model izleme ters tork ileri besleme kazanci

6.5 Bant Genisligi Ayari

6.5.1 Ozet

Bant genisligi ayari, kontrolciiden bir hiz komutunun veya pozisyon komutunun girilmesiyle calisma
hizinin manuel olarak ayarlanmasi yontemidir.

Bant genisligi ayari ile bir veya iki deger ayarlanarak ilgili servo kazang ayari otomatik olarak

yapilabilir.

Bant genigligi ayari asagidaki geleri ayarlar:

Kazang ayarlari (hiz kazanci, pozisyon kazanci vb.)

®  Filtre ayar (tork komutu filtresi, notch filtresi)
®  Sirtinme telafisi
®  Orta frekans bastirma kontrolu
®  Diisik frekansli titresim bastirma
®  Otomatik motor adaptasyonu gergeklestirdikten sonra tatmin edici sonug
alinamadiginda bant genigligi ayarini kullanin. Bant genisligi ayarini yaptiktan sonra
servo kazanglarina daha ince ayarlar yapmak isterseniz manuel ayar yapin. Manuel
ayar hakkinda daha ayrintili bilgiler i¢in “Manuel Ayarlama Islevi’ne bakin.
6.5.2 Adimlar
Bant genisligi ayarini gergeklestirmeden dnce asagida verilen hususlari kontrol edin.
®  Motor test fonksiyonu secimini gegersiz yapin (Pn730 = 0).
®  Robust kontrol segimini gegersiz yapin (Pn175 = 0).
®  Ayar hiz kontrol ile yapilirken ayar modunu 0 veya 1 olarak ayarlayin.
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Bant genisligi ayarlamasi servo siriiciinlin tug takimindan veya servo siriicii yazilimindan
yapilabilir. Ancak siriicii tus takimindan yalnizca ayar modu “0-stabil” veya “1-yliksek tepki” olarak
ayarlandiginda galisabilir. Ayrintilar icin “7.13 Bant Genisligi Ayari (Fn303)”e bakin.

Atalet tanima veya otomatik motor adaptasyonundan (Pn100) sonra bant genisligini dogru sekilde
ayarlayin.

6.5.3 Ek Bilgiler
(1) Titresim bastirma islevi

Bant genisligini ayarlamadan énce, ilgili titresim bastirma islevinin otomatik olarak ayarlanip
ayarlanmadigini kontrol edin. Fabrika ayarlarinda otomatik olarak ayarlanmistir. Bant genisligi
ayar araciligiyla degeri degistirmeden énce, lltfen ilgili fonksiyon anahtarini “otomatik adaptasyon
yok” konumuna getirin.

Parametre sim Aralik | Varsayllan | Birim Haberle§me Ein i
adresi durumu
Orta
frekans 0x00
bastirma ~ 0x0010 — 0x0140 Aninda
kontrol 0x11
secenekleri

Orta frekans bastirma kontrol islevi, kontrol kazanci arttiginda yklasik 100 ila 1000
Hz'lik strekli titresimi etkili bir sekilde bastirir.

0x1#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayari ile orta frekans titregim
bastirma frekansini otomatik olarak ayarla.

0x0#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayari ile otomatik olarak
ayarlama, yalnizca manuel olarak ayarla.

Ox#1: Orta frekans bastirma frekansi ayari gegerli.

0x#0: Orta frekans bastirma frekansi ayari gegersiz.

Pn140

Notch 0x00

filtresi 1 - 1 — 0x0150 Aninda
Pn150 otomatik
ayar secimi | 0x01

0- Yardimei fonksiyonlar olmadan otomatik ayarla.
1- Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarlama.

Notch 0x00

filtresi 2 - 1 — 0x0151 Aninda
otomatik

0- Yardimei fonksiyonlar olmadan otomatik ayarla.
1- Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarlama.
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Duslk
frekansli
titregim 0x00
bastirma ~ 1 — 0x0231 Aninda

islevi 0x01
otomatik
Pn231 ayar segimi

Bu parametre otomatik motor adaptasyonunda, bant genisligi ayarinda ve diistik
frekansli titresim bastirma gibi diger yardimel islevlerde otomatik olarak
asagidakileri segmek icin kullanilir:

0 - Titresim bastirma islevi, yardimc iglevler tarafindan otomatik olarak
ayarlanmaz.

1 - Titresim bastirma islevi, yardimci islevler tarafindan otomatik olarak ayarlanir.

(2) lleri besleme islevi

Sistem konfiglirasyonunuza uygun olarak; “Hiz geri besleme” (V-REF), “Tork ileri besleme” (T-REF)
kullanmak ve ayni anda kontrolcti ile kontrol etmek gerekiyorsa Pn249 parametresini 1 ayarlayin
(Pn249=1).

Bu islev servonun en uygun ileri beslemesini saglar. Bu sebeple kontrchUden gelen “hiz ileri besleme” (V-
REF) ve “tork ileri besleme” (T-REF) genellikle ayni anda kullaniimaz. lleri besleme girisi yanlissa, pozisyon
asimina neden olabilir.

6.5.4 ilgili Parametreler

Bant genisligi ayar gerceklestirilirken degistirilebilecek parametreler asagidaki gibidir:

Parametre Name
Pn100 Atalet orani
Pn101 Birinci hiz kazanci
Pn102 Birinci hiz integral zaman sabiti
Pn103 Birinci pozisyon kazanci
Pn104 Birinci tork komut filtresi
Pn140 Orta frekans titresim bastirma kontroll segimi
Pn141 Orta frekans titresim bastirma degiskenligi
Pn142 Orta frekans bastirma frekansi
Pn143 Orta frekans bastirma s6niimlenme kazanci

153 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

Pn153 Notch filtre 1 frekansi

Pn154 Notch filtre 1 Q degeri

Pn155 Notch filtre 1 derinlik

Pn156 Notch filtre 2 frekansi

Pn157 Notch filtre  Q degeri

Pn158 Notch filtre 2 derinlik

Pn240 Model izleme kontrol segimi

Pn241 Model izleme kontrol kazanci

Pn242 Model izleme kontrol zayiflama katsayisi
Pn243 Model izleme kontrol hizi ileri besleme kazanci
Pn244 Model izleme kontroll ileri tork ileri besleme kazanci
Pn245 Model izleme ters tork ileri besleme kazanci

6.6 Manuel Ayarlama islevi

Bu islev, otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayarindan sonra ince ayar yapmak igin
gereklidir.

6.6.1 Servo Kazanci

Pozisyon kontrol donguisii
Hiz kontrol dongiisti

v

! + + Servo motor
—» i Pozisyon )
Komut | S dongsi - Akm | Gig .
girisi | S 1 S Kazanci Kp - KV Ti ~,[kontrolelsli | déniistiiriiqii

Hiz déngist Akim déngisi
Pozisyon donglist T @
Enkoder

Servo kazancinin manuel olarak ayarlanmasi gerekiyorsa, llitfen servo tnitelerin 6zelliklerini tam
olarak anladiktan sonra servo kazancini ayarlayin. Cogu durumda, bir parametre degeri 6nemli
dlglide degisirse diger parametrelerin yeniden ayarlanmasi gerekir. Tepki 6zelliklerini gozlemlemek
icin bir 6lglim aleti kullanarak analog monitérden gikis dalga bigimini izleyin.

Servo Unitesi i geri besleme dongustinden olusur (pozisyon déngisti, hiz dongiisii ve akim
déngiisii). En dista bulunan pozisyon déngiisiidir, en igteki akim déngustidiir. i¢ ddngii ne kadar
fazla ise, yanit verilebilirlik de o kadar fazla olmali. Bu kosula uyulmamasi, yetersiz yanita veya
titresime sebep olacaktir.

Var olan dongu yeterli yanit verilebilirligini sagladigindan kullanicinin ayarlama yapmasina gerek
yoktur.

154 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

Servo Unitesinin yanit 6zellikleri asagidaki servo kazanglari ayarlanarak ayarlanabilir.

Etkin
Parametre sim Aralik Varsayillan | Birim | Haberlesme adresi | olma
durumu
Ataletorani | 0~ 20000 100 % 0x0100 Aninda
P00 Atalet orani = Motor mili tarafindan dondiiriilen yik atalet momenti / servo motorun
rotor atalet momenti * %100
Bllgzg'nr;'lz 1~2000 | 400 Hz 0x0101 Aninda
Pn101 Hiz ddngist yanitinin parametrelerini belirleyin. Hiz dénglstnin yaniti diigtikse, en
dista bulunan pozisyon ddngust igin gecikme s6z konusu olur ve hiz komutunun
aslimasi veya titresim olusur. Mekanik sistem titresime yakalanmadigi araliklarda
servo sistem daha kararlidir ve yanit verebilirligi daha yiiksek olur.
Birinci hiz
integral 0.15~512 20.00 ms 0x0102 Aninda
zaman sabiti
Pn102 Kiiclk girdilere yanit vermek icin hiz ddngisi bir entegrasyon 6gesi igerir. Bu
entegrasyon elemant, servo sistemin galismasinda bir gecikme olusturdugundan,
entegrasyon siresi parametresi ¢ok blyUk ayarlandiginda, asma meydana gelebilir
veya pozisyonlama siiresi artabilir ve tepki hizi disebilir.
Birinci
pozisyon 1~2000 40.0 1ls 0x0103 Aninda
kazancl
P Pozisyon dongist yaniti, pozisyon dongisi kazanci tarafindan belirlenir. Pozisyon
n103 M- . .
dongusi kazancinin ayari ne kadar yiksek olursa yanit verme de o kadar yiksek
olur ve pozisyonlama stresi o kadar kisa olur. Pozisyon donglisii kazanci mekanik
sistemin rijitligi Gtesine yukseltilemez. Pozisyon déngii kazancini daha biiytik bir
degere ¢ikarmak icin makinenin rijitligi artirimalidir.
ornelon | 0~es635 | 100 | ms 0x0104 Aninda
Pn104 Tork komut filtresi parametresinin ayarlanmasi, servo siriictiniin neden oldugu
makine titresimini ortadan kaldirabilir. Ancak makinenin durumu ve kosullari
tarafindan kisitlanir. Ancak makinenin durumu ve kosullar tarafindan kisitlanir.
Tork komutu
ikinci
dereceden | 400~5000 | 5000 | Hz 0x0401 Aninda
PR401 allgak gegiren
filtre kesme
frekansi
ikinci dereceden tork filtresinin kesme frekansini ayarlamak igin bu parametreyi
kullanin. Bu parametre 5000 olarak ayarlandi§inda, filtrenin islevi gegersizdir.
Tork komutu
pragz | Kinc 05~1 | 050 | f 0x0402 Aninda
dereceden :
dusuk gegisli
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filtre Q degeri | | | | |

ikinci dereceden tork filtresinin Q degerini ayarlamak igin bu parametreyi kulanin. Q
degerini artirmak, sistemin yanit verebilirligini artirabilir ancak ayar gok bytk
oldugunda glrilti (ses) olusur.

6.6.2 Kazang Anahtarlama (Kazang Degistirme)

Kazang degistirme iglevi iki yonteme ayrilir. Birinci ydntem harici bir girigle tetiklenerek saglanan
“Manuel Kazang Degistirme”, ikinci ydntem herhangi bir harici girig sinyali kullaniimadan “Otomatik
Kazang Degistirme” yontemidir.

Kazang degistirme islevi kullanilarak, pozisyonlama sirasinda kazang artirilabilir ve pozisyonlama
sUresini kisaltabilir, motor durdugunda (pozisyonlama tamamlandiginda) kazang azaltilabilir ve
sistemde istenmeyen titresim vb. olumsuz etkiler bastirilabilir.

Parametre isim Aralik Varsayilan | Birim Haberlegme Etkin olma
adresi durumu

Kazang 0x00
degistirme ~ 0 - 0x0110 Aninda

modu se¢imi | gx01

Kazang degistirme islevi iki ydnteme ayrilir. Birinci yontem harici bir girigle
tetiklenerek saglanan “Manuel Kazang Degistirme”, ikinci ydntem herhangi bir harici
giris sinyali kullaniimadan “Otomatik Kazang Degistirme” yontemidir. Kazang

Pn110 degistirme islevi kullanilarak, pozisyonlama sirasinda kazang artirilabilir ve
pozisyonlama siiresini kisaltabilir, motor durdugunda (pozisyonlama
tamamlandiginda) kazang azaltilabilir ve sistemde istenmeyen titresim vb. olumsuz
etkiler bastirilabilir.
0-Harici dijital giris ile kazang secimi/degisimi (G-SEL).
1-Otomatik kazang degistirme kosulu saglandiginda (Pn111), otomatik olarak
birinci kazangtan ikinci kazang degerlerine geger. Aksi takdirde birinci kazanca geri
doner.

Pozisyon
kontrol 0x00
Pott | Gomatk ) 0 . 00111 Aninda
azang
degistirme 0x05
kosulu
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Otomatik kazang degistirme icin kosullari ayarlayin:

0-Pozisyon tamamlandi sinyali ON.

1- Pozisyon tamamlandi sinyali OFF.

2-Pozisyona yakinlasti sinyali ON.

3- Pozisyona yakinlasti sinyali OFF.

4-Filtre ve pals girisi OFF olduktan sonra pozisyon komutu 0 ise.

5-Pozisyon komutu pals girigi ON ise.

Kosul saglanirsa ikinci kazang degerlerine otomatik gegis yapar, aksi halde birinci
kazanca geri doner.

Kazanglar 0~
arasl gecis 0 ms 0x0112 Aninda
stiresi 1 65535
a2 Otomatik kazang degistirme kosulu saglandiktan sonra sistem ayarlanan bekleme
stiresi kadar bekler (Pn114-Pn115), ardindan kazang parametreleri arasinda
ayarlanan gegis stiresi (Pn112/113) sonunda kazang degisimi saglanmis olur.
Kazanglar 0~
arasl gecis 0 ms 0x0113 Aninda
P13 siiresi 2 65535
Otomatik kazang degistirme kosulu saglandiktan sonra sistem ayarlanan bekleme
stiresi kadar bekler (Pn114/115), ardindan kazang parametreleri arasinda
ayarlanan gegis siresi (Pn112/113) sonunda kazang degisimi saglanmis olur.
Kazang
degistirme | 0~ 0 ms 0x0114 Aninda
bekleme 65535
Pn114 siiresi 1
Birinci kazang parametrelerinden ikinci kazang parametrelerine gegis icin kosul
saglandiktan sonra, kazang degistirme gerceklesmeden dnce bekleme stiresi.
Kazang
degistime 0~ 0 ms 0x0115 Aninda
bekleme 65535
Pn115 stiresi 1

Birinci kazang parametrelerinden ikinci kazang parametrelerine gegis icin kosul
saglandiktan sonra, kazang degistirme gergeklesmeden dnce bekleme stiresi.

Kazang degistirme kombinasyonu

. . Model izleme| Model izleme
Kazang Hiz integral | Pozisyon | Tork komut
N Hiz kazanci o . kontrol kontrol kazang
degistirme zaman sabiti | kazancl filtresi . .
kazanci dizeltmesi
A A A Birinci model
Birinci hiz | Snci iz | BNG i gop | BIriNCiModel | e me kontrol
] . integral pozisyon ... |izleme kontrol
Firstgain | Kazancl | oo sabiti | kazanc | <OMUUHIeST 1 o ane d.kazlflng .
(Pn101) (Pn104) uzelimesi
(Pn102) (Pn103) (Pn241) (Pn242)
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. ikinci kinci | o ikinci model | . kinci model
Ikinci hiz . . Ikinci tork |, izleme kontrol
| kazanci hizintegral | pozisyon komut filtresi izleme kontrol kazang
Second gain ( : zaman sabiti | kazancl ( ) kazanci diizelimesi
Pn105 Pn108
Pn106 Pn107 Pn246
( ) | ( ) ( ) (Pr24T)
1. Model izleme kontrol kazanci ve model izleme kontrol kazang diizeltmesi yalnizca manuel kazang
degistirme icin gereklidir.
2. Model izleme kontrol kazanci ve model izleme kontrol kazang diizeltmesi yalnizca agagidaki kosullar
altinda degistirilebilir
-Komut yoksa.
-Motor durdurulduysa.
(1) Manuel degistirme

Manuel kazang degistirme, birinci ve ikinci kazanglar arasindaki anahtarlamanin bir harici dijital
sinyal ile yapildi§i anlamina gelir.

a)

Fabrika ayarlarinda bu islev dijital girisler tarafinda ayarli degildir. Bu sebeple, dijital giris Pn601-
Pn609 parametreleri araliginda OxOE'ye ayarlanmalidir.

Kazang degistirme konfigtirasyonu

b)

Kazang degistirme sinyali, konfigtire edilebilir sinyaldir. Badlantilar hakkinda daha fazla ayrinti igin
“Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

Kazang degistirme baglantilari

(2)  Otomatik kazang degistirme
Parametre sim Aralik Varsayllan  |Birim Haberle§me Eidn i
adresi durumu
Pozisyon kontrol
otomatik kazang 0x00 ~ 0x05 0 - 0x0111 Aninda
degistirme kosulu
Otomatik kazang degistirme igin kosullari ayarlayin:
0-Pozisyon tamamlandi sinyali ON.
Pn111 1- Pozisyon tamamlandi sinyali OFF.

2-Pozisyona yakinlasti sinyali ON.
3- Pozisyona yakinlasti sinyali OFF.
4-Filtre ve pals girisi OFF olduktan sonra pozisyon komutu 0 ise.
5-Pozisyon komutu pals girisi ON ise.
Kosul sadlanirsa ikinci kazang degerlerine otomatik gegis yapar, aksi halde birinci
kazanca geri doner.

Otomatik kazang degistirme islevi sadece pozisyon kontrolinde gegerlidir. Kazang degistirme
kosullari asagidaki ayarlarla gerceklestirilir.

Kazang degistirme mantigi
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e Kazang degistirme Kazanc degisimi Kazang dedisimi | Kazang degisimi
kogullari eaedy bekleme siresi siiresi
KoulA  [onel k_a)zangtan Bekleme siresi 1 Kazasg‘r?eds?%@'m'
karsilanyor | jyinci kazanca Pn114 Pn112
Pn111 karsilik gelen
Akosulu ikinci N
’ Kosula | Kinc kifangtan Bekleme siiresi 2 Kaziﬂfei?%@m'
kargilanmiyor Birinci kazanca Pn115 Pn113

Ornegin pozisyonlamanin tamamlanmasi icin kosullandiriimis otomatik kazang degistirme
modunda pozisyonlama sinyali ON (/COIN) oldugunda birinci pozisyon kazanci Pn103'(in ikinci
pozisyon kazanci Pn107'ye degistirildigi varsayilir. Kazang degistirilmesi kosulu sinyal ON
oldugunda gegerli olur ve bu kosul karsilandidi andan itibaren Pn114 parametresinde bekleme
stiresi kadar bekledikten ve Pn112 kazanglar arasi gecis stiresi tamamlandiktan sonra kazang
degerleri Pn103'ten Pn107’ye degistirilir.

Bekleme siiresi
Pnitd | |
Pozisyon kazanci |
Pn103

Kazanglar arasi
gegis sresi
Pn112

Ikinci pozisyon
kazanci Pn107

/COIN ON OFF

Kazang degistirme kosulu karsilandi

6.6.3 Hiz ileri Besleme
ileri besleme, pozisyon kontrolii sirasinda pozisyonlama siiresini kisaltmak igin kullanilan ilevdir.

Hiz ileri beslemesi, dahili hiz ileri beslemesi (Pn121/Pn122) ve analog (V-REF, Pn123) hiz ileri
beslemesi olarak ikiye ayrilir. Bu komut pozisyon komutu ile birlikte servo Unitesine génderilir.

ilgili parametreler

Parametre isim Aralik Varsayilan | Birim Haberle§me Al @lie
adresi durumu

Hiz ileri
besleme 0~100 0 % 0x0121 Aninda
kazanci

Pn121 Hiz ileri besleme, pozisyonlama stiresini kisaltmak icin kullanilan bir islevdir. Bu islev,
servo sirticd pozisyon kontrol modundayken etkilidir.
Not: lleri besleme degeri ok biyik oldugunda, pozisyon agimi meydana gelir. Litfen
gelen yaniti kontrol edin ve uygun sekilde ayarlayin.
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Hiz ileri
besleme filtre 0~64 0.00 ms 0x0122 Aninda
Pn122 sUresi
ileri beslemenin neden oldugu pozisyon agimini ve tork sigramalarini séniimleyen hiz
ileri besleme filtre siiresi.

Hiz ileri

besleme igin 0x00 Yeniden

V-REF ~ 0 - 0x0123 baglatildiktan

kullanma 0x01 sonra
Pn123 secimi

Hiz ileri besleme, pozisyonlama stresini kisaltmak igin kullanilan bir islevdir. Hiz ileri
beslemesi, harici analog V-REF tarafindan verilecek sekilde segilebilir.

0-Yok.

1-Hiz ileri besleme girisi olarak V-REF segimi.

Analog hiz 150 0-0/1\/

komutu ~ 600 anma 0x0300 Aninda
kazanci 3000 hizi

Pn300 Servo motorun nominal hizinin gerektirdigi (V-REF) analog gerilim degerini
ayarlamak icin bu parametreyi kullanin.

Not: -10V/+10V lzerinde gerilim uygulamayin. Bu araligin asilmasi servo stirlicliye
zarar verebilir.

6.6.4 Tork ileri Besleme

Tork ileri besleme, pozisyonlama siiresini kisaltmak igin kullanilan islevdir. islev, kontrolcii cihaz
tarafindan pozisyonlama komutu génderilerek olusturulur. Bu komut hiz komutuyla birlikte servoya
gonderilir.

Kontrolcli cihazdan gelen hiz komutu V-REF’e (CN1-5, CN1-6) ve tork ileri besleme komutu T-
REF’e (CN1-9, CN1-10) baghdir.

ilgili parametreler

Parametre Isim Aralik Varsayilan | Birim Haberle§me e
adresi durumu
Hiz/pozisyon Yeniden
kontrol secimi (T- 0~1 0 - 0x0124 baslattiktan
REF atama) sonra

Pn124 Tork ileri besleme, pozisyonlama siresini kisaltmak igin kullanilan ilevdir. Tork ileri
beslemesi, harici analog T-REF tarafindan verilecek sekilde segilebilir.

0- Yok.
1- T-REF'i tork ileri besleme girisi olarak kullan.

0.1V/
Analog tork komut | 10~ | 4 Anma | 0x0405 Aninda
kazang 100 torku

Pn405

Servo motorun nominal torkunun gerektirdigi (T-REF) analog gerilim degerini ayarlamak igin
bu parametreyi kullanin.
Not; -10V/+10V izerinde gerilim uygulamayin. Bu araliin agilmasi servo siriiclye zarar
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verebilir

6.6.5 PI-P Degistirilmesi (Anahtarlamasi)

Hiz kontrol veya pozisyon kontrol modlarinda PI-P arasinda gegisler saglanabilir. Karigik kontrol
modlarinda sadece dahili hiz, analog hiz ve pozisyon modlarina gegildiginde etkindir. PI-P
anahtarlamasi “manuel PI-P kontrol sinyali (/P-CON)” dijital sinyali ile degistirilebilir. /P-CON sinyali
ON oldugunda, P kontrolii gerceklestirilir. Otomatik anahtarlamayi segme kosullari, hiz dénusii Pl-
P anahtarlama kosulu segimi Pn131 parametresi tarafindan da segilebilir.

(1) Manuel PI-P kontrolli anahtarlama
a) Manuel PI-P kontroli konfigtirasyonu

Varsayilan fabrika ayarlarinda bu sinyal konfigtire edilmemistir. Dolayisiyla Pn601-Pn609
parametrelerinde bu konfigtirasyonu (0x05) yapmaniz gerekir.

b) Manuel PI-P kontroliniin baglantilari

Kazang degistirme sinyali genel olarak yapilandirilabilir sinyaldir. Baglantilar hakkinda daha fazla
ayrinti igin “Pozisyon/Hiz/Tork Kontrol Baglanti Semasi (CN1 Soketi)’ne bakin.

(2)  Otomatik anahtarlama

Otomatik PI-P anahtarlama kosulu Pn131 parametresinden belirlenir ve anahtarlama kosulu degeri
Pn132, Pn133, Pn134 ve Pn135 parametrelerinden ayarlanir. Anahtarlama kosulunun ve
degerlerinin uygun sekilde ayarlanmasiyla, hizlanma ve yavaslama sirasindaki asamalar
onlenebilir ve oturma stiresi kisaltilabilir.

Hiz Asim noktasi Hiz
- Geri besleme
/ / Oturma siiresi
* vf\ W )
Zaman
Asim nokt: -H ‘(— Zaman
i Oturma siresi
Parametre isim Aralik | Varsayilan Birim Haberlegme Eldn el
adresi durumu
Hiz doniisii PI-P 0x00
anahtarlama kosulu ~ 0 - 0x0131 Aninda
segimi 0x04

Bu islev otomatik olarak P kontrolii ve Pl kontroll gegisini gergeklestiren bir fonksiyondur.
Pn131 Anahtarlama kosulunun ve dederlerinin uygun sekilde ayarlanmasiyla, hizlanma ve
yavaslama sirasindaki asamalar dnlenebilir ve oturma siiresi kisaltilabilir.

0 — Dahili tork komutuyla kosullandiriimis.
1 - Hiz komutuyla kosullandiriimis.

2 — Hizlanma ile kosullandiriimis.

3 — Pozisyon sapmasi ile kosullandiriimis.
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4 — Anahtarlama islevi yok.

Hiz déngusu PI-P

anahtarlama kosul 0~ 200 % 0x0132 Aninda
Pn132 degeri (tork komutu) 800
Tork komutu bu parametre tarafindan ayarlanan tork degerini astiginda, hiz déngtisti P
kontrolline, aksi halde PI kontroliine gegecekir.
Hiz déngusu PI-P 0~
anahtarlama kogul 0 rpm 0x0133 Aninda
Pn133 | degeri (hiz komutu) | 10000
Hiz komutu bu parametre tarafindan ayarlanan hiz degerini astiginda, hiz déngusi P
kontrolline, aksi halde PI kontroliine gegecekir.
Hiz déngusu PI-P 0~
anahtarlama kogul 0 rpm/s 0x0134 Aninda
Pn134 degeri (hizlanma) | 30000
Hiz komutu bu parametre tarafindan ayarlanan hizlanma degerini astiginda, hiz déngiisti P
kontrolline, aksi halde Pl kontroliine gegecektir.
Hiz déngusu PI-P
anahtariama kosul | 0~ 0 Komut 0x0135 Aninda
Pn135 degeri (pozisyon 10000 birimi

sapmasl)

Pozisyon sapmasi bu parametre tarafindan ayarlanan sapma degerini astiginda, hiz
ddngiisti P kontroliine, aksi halde P! kontroliine gececektir.

Mod degistirme (anahtarlama) kosulu, tork komutu [fabrika varsayilan] olarak ayarlandiginda, tork
komutu Pn132 parametresinde ayarlanan tork dederini asarsa hiz ddngust P kontrolline geger.

Fabrika varsayilan tork komut degeri %200 olarak ayarlidir.

Torque

0

]

: time
PM32 F-+-q-----—---=-- >

1

1

]

Speed  command

Feedback
;;7 &/

command Torque
P32 =91~ command

time

1
|
Pl p] PI

Mod degistirme (anahtarlama) kosulu, hiz komutu olarak ayarlandiginda, hiz komutu Pn133
parametresinde ayarlanan hiz degerini asarsa hiz déngisi P kontroliine geger.
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S8 Commang Feedback
/
/
Pn133 ;
n
2
Pl P [ p time

Mod degistirme (anahtarlama) kosulu, hizlanma olarak ayarlandi§inda, hizlanma komutu Pn134
parametresinde ayarlanan hizianma degerini asarsa hiz déngusu P kontroliine geger.

Speed  Command

; /Feedback
time
ACC
Pn134 =4~ ACC
1 1
0 : 1 time
P34 fmdm e Q
1 ! |
[ !
L ! !
PP Pl [P ]Pi

Mod degistirme (anahtarlama) kosulu, pozisyon sapmasi olarak ayarlandiginda, pozisyon sapmasi
Pn135 parametresinde ayarlanan pozisyon sapma degerini asarsa hiz déngusu P kontrollne

geger.
Bu ayar sadece pozisyon kontrolde etkilidir.

Hiz

Komut
\ / Geri besleme
!
!
Zaman
Pozisyon
ofset
Pn135 J‘ \__
[ | P 1 Zaman pj
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7 Yardimci Fonksiyonlar

7.1 Yardimci Fonksiyonlarin tablosu

Yardimci fonksiyonlar, servo motorun galistirimasi ve ayarlanmasi ile ilgili fonksiyonlari yiritmek
icin kullanilir. Her yardimei fonksiyonun Fn ile baslayan bir numarasi vardir.

Asagidaki tabloda, yardimci fonksiyonlar ve fonksiyonlarin agiklamalari verilmistir.

Yardimci fonksiyon parametresi Fonksiyon agiklamasi
Fn 000 Alarm kaydi ekrani
Fn 001 Alarm kaydini temizleme
Fn 002 Yeniden baglatma
Fn 003 Varsayilan fabrika ayarlarini geri yiikleme
Fn 005 JOG islevi
Fn 006 Program JOG iglemi
Fn 100 Ofset komutunun otomatik ayari
Fn 101 Hiz komutu ofseti manuel ayari
Fn 102 Tork komutu ofseti manuel ayari
Fn 103 Akim ofseti otomatik ayari
Fn 104 Akim ofseti manuel ayari
Fn 105 Titresim algilama degeri izleme
Fn 303 Bant genigligi ayari
Fn 401 Kolay FFT (Sistem frekans analizi)
Fn 402 Cevrimigi titresim izleme

7.2 Alarm Kayit Ekrani (Fn000)

7.2.1 Ozet

Alarm kaydi fonksiyonu ile servo siriiclide olusan 10 adede kadar alarm kaydi yapilabilir. Olusan
alarm kodunu ve zamanini okuyabilirsiniz.

1. Ayni alarm sirekli olustugunda, alarmlar arasindaki fark 1 saatten az ise kaydediimez.
2. Herhangi bir alarm olmadiginda ekranda “- - -” gértinttilenir.
3. Alarm kayd yalnizca Fn001 (alarm kaydini temizle) ile temizlenebilir.
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7.2.2 Galigma Prosediirii

Long press
Auxiliary
A function

FnOO0

ow alarm recording
time

Up: prevlcuscode
Long press nown oxt code Shon press

MODE/SET DATAISHIT DATA/SHIFT
Any _ Alarm record Latest 0old alarm
interface display alarm

Fn000 0 90 S 511 -9948
Long press Shott press Shott press Short
press
DATAISHIFT

Auxiliary Alarm recording Alarm recording
0id alarm time high digit time median digit

Fn000 551 - oo -1313
7.3 Alarm Kaydini Temizleme (Fn001)

7.3.1 Ozet

Servo stiricinin alarm kaydi yalnizca Fn001 (alarm kaydini temizle) ile temizlenebilir. Alarm
kaydi, alarm sifirfanarak veya surtictintin giicti kapatilarak silinemez.

7.3.2 Galigma Prosediirii
Long press.
A function
FROO |
.
. Auxiliary Clear alarm Clear
record Alarm clear confirmation
8EEEA  Fn0O0 FnOO | ErCLr Fosh2

7.4 Yeniden Baglatma (Fn002)

7.4.1 Ozet

Bu islev servo surtictiniin yazilimsal olarak yeniden baglatiimasina imkan tanir. Yeniden baslatmak
veya alarmlarin sifirlanmasi igin kullanilir. Aninda etkilidir, yani parametre ayarin etkin olabilmesi
icin stirlictnin yeniden baslatiimasina gerek yoktur.

1. Bu islem servo OFF konumundayken calistirimalidir.

2. Bu fonksiyonun kontrolci ile bir ilgisi yoktur ve servo siriicliyli yeniden baslatabilir.
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7.4.2 Galigma Prosediirii

EE
DATA/SHIFT Auxiliary
A function

FnD0O2

Long press
[ o
Auxiliary Software Reset
i e N Enter reset . .
Any interfac function reset confirmation

68688 Fn000 Fn0OOC rESEL = ofFF

7.5 Varsayilan Fabrika Ayarlarini Geri Yiikleme (Fn003)

7.5.1 Ozet

Bu fonksiyon, siiriiciiyi fabrika parametrelerine/ayarlarina déndiirmek igin kullanilir.

1. Varsayilan fabrika ayarlarini geri yikleme fonksiyonu servo OFF konumundayken etkinlestiriimelidir.
Servo ON durumundayken islem basarisiz olur.
2. Ayarin etkin olmasi igin, servo siriiciiniin enerijisi kesilip tekrar verilmelidir.

3.Fn100, Fn101, Fn102, Fn103 ve Fn104 parametrelerinde ayarlanan degerler bu islev y(riitildiigiinde
baslatiimayacaktir.

7.5.2 Caligma Prosediirii

Long press

DATA/SHIFT AUX. " I'y
A ’ function

Fn0O0O3

Long press. MODE/SET

. e

Any interface Auxiliary Restore Enter Recovery
ny interface function Factory recovery confirmation

88688, Fn0O0O0 F~003
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7.6 JOG Islevi (Fn005)

7.6.1 Ozet

JOG islemi, servo siriicti bir kontrolcliye baglanmadan hiz kontroli modunda calistirilir.

JOG islemi gergeklestiriimeden dnce, asagida verilen hususlari kontrol edin:

titresime neden olabilir.

Motor etkin durumdadir ve galisma sirasinda JOG islevi etkin degildir.

Yik ataleti, motor ataletinin 30 katindan fazla olmamalidir, aksi halde biyiik mekanik

®  Pn500, Pn310, Pn311 parametreleri Jog hizini, hizlanma ve yavaglama sirelerini ayarlar.
Varsayilan Jog hizi 500 rpm’dir.
Parametre isim Aralik Varsayilan | Birim Haberle§me B
adresi durumu
Pn500 JOG hizi 0~ 1000 500 rpm 0x0500 Aninda
Analog hiz
komutu
hizlanma 0~ 10000 0 ms 0x0310 Aninda
Pn310 stresi
0 d/dak’dan maksimum hiza (motor modeline gére degisiklik gdsterir) ulasmasi igin gereken

sUreyi ayarlayin. Girilen hiz, maksimum hizdan biyiik veya kiiguk oldugunda gergek

Pn311

hizlanma siiresi orantili olarak hesaplanir.
Analog hiz
komutu
yavaglama 0~ 10000 0 ms 0x0311 Aninda
siresi

Maksimum hizdan (motor modeline gdre degisiklik gosterir) 0 d/dak’a yavaslamak igin
gereken sireyi ayarlayin. Girilen hiz, maksimum hizdan daha biiy(ik veya kiigiik oldugunda
gercek yavaslama siresi orantili olarak hesaplanir.

JOG islemi sirasinda pozisyon agimi 6nleme islevi kullanilamaz. Calisirken makinenin calisma araligi

dikkate alinmalidir.
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7.6.2 Galigma Prosediirii

UP: Forward

e ] ( v0s
gaAAA Fn000  FnOOS =.J0C - .J0G
Long press

DATA/SHIFT

7.7 Program JOG islemi (Fn006)

7.7.1 Ozet

Program JOG islemi, énceden ayarlanmis ¢alisma modu, hareket mesafesi, hareket hizi,
hizlanma/yavaslama siiresi, bekleme siiresi ve hareket sayisi ile stirekli calisan bir islevdir. JOG
islemi ile (Fn005) ayni, bu islevi kullanirken ayar sirasinda kontrolciiye baglanmayin. Servo
motorun ¢alismasini kontrol edebilir ve basit pozisyonlama islemlerini gerceklestirebilirsiniz.

1. Program JOG pozisyon kontrolii sirasinda disli orani ve konum komutu filtrelemesi etkin oldugunda calisir
ancak servoya pals komutu girmek mimkun degildir.
2. Pozisyon asimi énleme islevi etkindir.

868668 Fn000 FnO0B =P.JOG

Long press
Program JOG working
preparation process
Fn006 2P.J0G
(] .
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7.8 Ofset Komutunun Otomatik Ayari (Fn100)

7.8.1 Ozet

Ofset komutunun otomatik ayari, ofseti 6ictiikten sonra komut gerilimini otomatik olarak ayarlama
yontemidir.

Olciilen ofset servo siiriiciide saklanir

1. Servo OFF durumundadir.
2. Ongerilim (bias) ayari aralik diginda ise veya ayar sirasinda gerilim komutu girilirse, ayarlama bagarisiz
olabilir.

7.8.2 Galigma Prosediirii

Servoyu OFF konumuna getirin ve kontrolciiden veya harici bir yerden 0V komut gerilimini girin.

| DATA
DATAI Auxiliary
A function

Fn 100
ong press| MODE/SET
MODE/SET ™ “ Automatic DATA/ Enter » Adiustment
offset automatic ]fl.ls m:a.n
function adjustment adjustment < contirmation

BB&B& Fncaa Fﬂ ,UU rEF-U Flash2s

7.9 Hiz Komutu Ofseti Manuel Ayari (Fn101)

7.9.1 Ozet

Hiz komutu ofsetinin manuel ayari yontem.

Manuel ofset ayarlamasi asagidaki durumlarda kullanilir:
®  Kontrolci bir konum dongusu olusturur ve pozisyon sapmasi olustugunda servo durur.
® Bir ofset ayarlanmasi gerektiginde.

® Otomatik ayar ile ayarlanan ofset onaylanirken.

169 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

7.9.2 Galigma Prosediirii

Auxiliary DATA/SHIFT
function 4‘

FriO!
DATA/SHIFT

Short press
DATA/SHIFT

[voocscr SN |

Adjust the interface
median position |

<000 !

Manual offset
adjustment

FriOl

Enter offset
manual
adjustment

= 5Pd

[Any interface [ Auxiliary

86868 Fn000

Long press
DATAISHIFT

0001

Adjust the
interface low
position

Adjustment

Adjust the
confirmation interface

denE

7.10 Tork Komutu Ofseti Manuel Ayar (Fn102)

7.10.1 Ozet
Tork komutu ofsetini dogrudan grime yontemidir.
Manuel ayarlamalar asagidaki durumlar igin kullanilir:
® Bir ofset ayarlanmasi gerektiginde.
® Otomatik ayar ile ayarlanan ofset onaylanirken.

7.10.2 Galigma Prosediirii

Long press
MODE/SET DATASHIFT

Auxiliary
function

ae8e8 Fn000

Auxiliary
function

Fn 02

Enter offset
manual
adjustment

= EF9

Short press
DATA/SHIFT

0001

DATA/SHIFT Auxiliary
—————— .
A function

Fn 02

Adjust the
interface

ooa 1

Adjustment Adjust the
confirmation interface

denk
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7.11 Anlik Ofset Otomatik Ayari (Fn103)

7.11.1 Ozet

Bu islev yalnizca tork dalgalanmalarini azaltmak ve diger ayarlari daha hassas yapmak igin
kullanilir. Genellikle kullanimi gerekmez.

1. Anlik ofset otomatik ayari servo OFF durumundayken yapiimalidir.
2. Uretilen tork dalgalanmasi dider servo Unitelerden 6nemli dlglide biiyik oldugunda, ofsetin otomatik ayarini

yapin.

7.11.2 Galisma Prosediirii

DATA/SHIFT Au ary
A function

Fn 103
Auxili “ Currentoffset "L::g’gl"e'ﬁ Enteroffset p— Adiustment
Any interface automatic automatic Justmen
function adjustment adjustment |  confirmation
BB6888 FrOO0O Fn 03 Cor.o Fo

7.12 Anlik Ofset Manuel Ayari (Fn104)

7.12.1 Ozet
Bu islev, yalnizca ofset otomatik ayarindan sonra hala tork dalgalanmasi devam ediyorsa kullanilir.

Manuel ayarlama sirasinda bu islev yanlis yapilirsa, 6zellikler bozulabilir. Manuel ayar yaparken asagidaki
onlemleri alin.

-Servo motor hizini yaklasik 100 d/dak yapin.

-Analog tork komutunu gézlemleyin ve titregimi minimum ayarlayin.

Servo motorun U ve V akimlarinin ofseti dengeli bir sekilde ayarlanmalidir.

Ayarlamay! birkag kez tekrarlayin.

U-phase offset V-phase offset

N Augxili
(ot —{ iy o, =
BBBBA. Fn0OO Cul.o Cul.o

Short press Short press
DATA/SHIFT DATA/SHIFT
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7.13 Titresim Algilama Baslangi¢ Degeri (Fn105)

7.13.1 Ozet

Titresim algilama islevi, servo motorun geri besleme hizindaki titresimi algilayabilir. Bu islev,
titresim algilandiktan sonra “titresim uyarisi” (Er.520) ve “titresim alarmi” (AL911) algilamak igin
kullanilir. Bu islev ayni zamanda otomatik titresim algilamasi igin kullanilabilir, titregim algilama
degeri Pn187 parametresinden ayarlanir.

ilgili parametreler:

Parametre | Isim Aralik Varsayilan | Birim | Haberlesme adresi | Etkin olma durumu
Titresim
algilama 0x00 ~ 0x02 0 - 0x0185 Aninda
secimi

Bu islev, normal calisma kosullarinda makine titresimini algiladiktan sonra ilgili alarmlari veya

Pn185 uyarilari otomatik olarak algilamak igin kullanilir.
Titregim algilandiktan sonra servonun yapacagi islemi segin:
O-titresim algilamasi yok.
1-Titregim algilandiktan sonra uyari olustur.
2-Titresim algilandiktan sonra alarm olustur.
Titresim
algilama 50 ~ 500 100 % 0x0186 Aninda
hassasiyeti
P Bu parametrede titresim algilama hassasiyeti ayarlanir. Ayarlanan deger ne kadar kiigikse o
n186 y . L o
kadar hassas oldugu anlamina gelir. Ayarlanan degder ¢ok kiigiikse normal ¢alisma sirasinda
dogdal ve galismaya engel olmayan titresimler algilanabilir, buna dikkat edilmelidir.
Not: Titresim alarmi ve titresim uyarisinin algilama hassasiyeti, farkli mekanik kosullara gore
degiskenlik gdsterebilir.
Titresim
algilama 0~5000 50 rpm 0x0187 Aninda
degeri
Pn187 Bu parametrede titresim tespit esik degerini ayarlanir. Ayarlanan deger ne kadar kiigik olursa

titresimi algilamak o kadar kolay olur. Ayarlanan deger ¢ok kiiglikse normal galisma sirasinda
dogdal ve galismaya engel olmayan titresimler algilanabilir, buna dikkat edilmelidir.

Not: Titresim alarmi ve titresim uyarisinin algilama hassasiyeti, farkli mekanik kosullara gore
degiskenlik gdsterebilir.

Servo kazanci yanlis ayarlandidinda titresimi algilamak zor olabilir. Ve olusan tiim titresimleri tespit etmek
mimkiin olmayabilir.

Uygun olmayan atalet momenti oranini (Pn100) ayarladiginizda, titresim uyarilari ve titresim alarmlari
yanlislikla algilanabilir veya algilanmayabilir.

Bu iglem, motor gergek komutlarla galistirildiginda gergeklestirilir.

Bu eylemi gergeklestirirken, motorun maksimum %10 veya daha yiiksek bir hizda alistigindan emin olun.

172 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu




SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

7.13.2 Caligma Prosediirii

Auxiliary
function

F DATA/SHIFT
n 105
MODE/SET Vibration DATA/SHIFT

. Auxiliary y
{Any m(erface]—»[ function ]—» ) c.ielte.cno_n
initialization

86868 Fn0O00 Fn 105

DATA/SHIFT

MODE/SET

Initialization Initialization

preparation

d In IE Flash2s d Bﬁ %

Initialization
confirmation

7.14 Bant Genisligi Ayari (Fn303)

7.14.1 Ozet
Bu islevin ayrintilari icin litfen “6.5 Bant Genigligi Ayari’na bakin.
7.14.2 Galigma Prosediirii
d !
v
[Any interface]—»[ ‘f\:::::;: j—»@—» Tuning mode Gain adjustment
66868 Fn000 Fn303 d 0 LOO40

UP/DOWN

Gain
confirmation

denE Fosh2s | opaO

7.15 Kolay FFT (Sistem Frekans Analizi) (Fn401)

7.15.1 Ozet

Kolay FFT periyodik dalga formu komutlarini servo siriictiden servo motora aktarir ve servo
motoru belirli bir stire boyunca birkag kez hafifce dondiirerek makinede titresime neden olur. Servo
Unitesi, makine tarafindan Uretilen titresime bagl olarak rezonans frekansini algilar ve ardindan
rezonans frekansina gore karsilik gelen notch filtresini ayarlar. Notch filtresi, ylksek frekansli
titresimleri ve gurlltiyu etkili bir sekilde ortadan kaldirir. Galisma sirasinda yuksek sesli titresim
meydana gelirse, bu islevi servo kapatildiktan sonra gergeklestirin.
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1. Islev diisiik kazang durumunda kullaniimalidir, érnegin servonun ilk kazang durumlarinda.

2. Tespit edilen rezonans frekansi otomatik olarak notch filtresi %5'ye ayarlanabilir. 1 ayarlanmigsa, otomatik
olarak 2'ye ayarlanacaktir. “Z'nin her ikisi de ayarlanmigsa, notch filtresi bu islemle ayarlanmaz.

3. Genlik ayar degerini degistirirken genlik degerini kademeli olarak artirin ve durumu gdzlemleyerek
degistirin.

7.15.2 Caligma Prosediirii

Amplitude L
In
prr— Long press Long press
; — Auxiliary Amplitude
Any interface function EasyFFT sefting Ready state
Fn FrH0 |
88888 ooo 01 .15 F
=
Confirmation | g Checkout Checkout Operating
of results | {__result Flashzs process status
denk FOB00 E-FFE . run

7.16 Gevrimigi Titresim izleme (Fn402)

7.16.1 Ozet

Servo ON iken galigsam sirasinda titresim olustugunda, bu islem notch filtresi 1'i veya tork komut
filtresini titresim frekansina gore ayarlayabilir ve bazen titresimi ortadan kaldirabilir. Mekanik
rezonans tarafindan tretilen frekans algilanir ve blyuk tepe noktasina sahip titresim gértintilenir.
Titresim frekansi icin etkin tork komutu filtresi veya notch filtresi 1 otomatik olarak segilir ayrica ilgili
parametreler otomatik olarak ayarlanacaktir.

Bilgisayar ile servo programi (SDSoft) kullanilirken, otomatik motor adaptasyonu veya bant
genisligi ayari yapilmasi onerilir. Genel olarak manuel ayar gerekmez. Yalnizca servo programi
(SDSoft) mevcut olmadiginda tus takimi gereklidir.
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7.16.2 Caligma Prosediirii

Monitoring
failed

DATA/SHIFT

DATA/SHIFT

MODE/SET

vy

Vibration
monitoring

DATA/SHIFT

V phase offset
manual
adjustment

MODE/SET

Monitoring
results

MODE/SET
Auxiliary

[Any interface function

BBBAA Fn0OO Fn40e.

Monitoring
preparation

.n
S
o
o
-
S
o
o
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8 Home Pozisyonuna Doniis ve Dahili Pozisyonlama

8.1 Home pozisyonuna doniis fonksiyonunun galigsma prensibi

Home pozisyonuna doniis fonksiyonu, servo siiriiclinlin pozisyon kontrol modunda alinan yola
gore baslangig noktasini veya sifir noktasini bulmasi ve bu noktaya geri ddnmesi igin motoru
kontrol etti§i fonksiyondur. Home pozisyonu: servo motor ¢alismasinin baslangig konumudur. Limit
sinyali, dijital giris sinyali veya enkoderin Z fazi ile home pozisyonu belirlenebilir. Sifir noktas:
home pozisyonu sinyali algilandiktan sonra konumun ofsetlenip baska bir konumu sifir noktasi
olarak tanimasidir. Sifir konumu, servo siriictiniin galismasi sirasindaki sifir degeridir.
Home pozisyonuna dondis islevi, ayarlanan home ydntemine gére makinenin home (ana) noktasini
bulma islevidir. Home pozisyonunu bulduktan sonra, ofset sinyali algilanip ayarlanan sifir
konumuna donls saglar ve sonraki motor ¢alismasi igin baslangic konumu olarak bu sifir
konumunu kullanir.
Yukaridaki home pozisyonu tanimina gére, home pozisyonu sinyal kaynadi ¢ sekilde verilebilir:
limit sinyali, dijital giris ve enkoderin Z fazi. Mekanik home pozisyonu sinyali genellikle bir pals
sinyali ile ifade edilir. Yiikselen kenar sinyalin etkin oldugunu, diisen kenar sinyalin pasif oldugunu
gosterir. Home pozisyonu sinyalinin dogru bulunabilmesi igin home pozisyonu sinyal kaynagini
secerken, asagidaki sekilde gosterildigi gibi ileri veya geri ylikselen kenarini segmeniz gerekir.
Forward direction

»
14

-~

Positive rising ! 4 Negative rising
edge ! ) edge

Home position signal

******** ¥ invalid - Foo======p invalid 4

Home pozisyonu sinyal kaynagi ve sinyal kenari se¢im semasi
Home pozisyonuna déniis islemi sirasinda, dogru home pozisyonunu belirlemek igin home
pozisyonu sinyaliyle birkag kez karsilagilmasi gerekir. Home pozisyonuna déniis baslatilirken,
home arama hizi sartlara bagli olarak yiiksek verilir. Home sinyaliyle ilk karsilasma ani yavaslama
noktasi olarak ayarlanir. Yavaslama noktasiyla karsilagildiktan sonra, home pozisyonunun
bulunma dogrulugunu saglamak igin home pozisyonuna dénls hizi diisiik hiza donGstirGlr.
Distik hizda home sinyaliyle tekrar karsilasilma, home pozisyonunun bulundugunu ifade eder.
Home pozisyonunun bulunma hassasiyeti, home pozisyonunu arama hizina baghdir (dusik hizda
daha hassas tespit etmek miimkiin olur). Home pozisyonu aranirken hiz ne kadar yiiksek olursa,
home pozisyonu sinyalini yakalama sapmasi o kadar yiksek olur. Home pozisyonu sinyalinin daha
dogru sekilde bulunmasi igin enkoderin Z fazi home sinyali olarak segilebilir.
Home sinyal kaynagina, home sinyal kenarina, home arama dénis yoniine, yavaglama noktasi
tipine, Z fazi yonline, Z fazinin kullanilip kullaniimadigina gére home pozisyonuna dénis yontemi
asagidaki tablodaki verilenlere gdre siniflandirilabilir:
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Home pozisyonuna donis yontemlerinin siniflandiriimasi
Not: Yukaridaki 1-34 home ydntemleri CANopen protokolii CIA402 standartlarina goredir ve
CANopen protokollinde verilen home pozisyonuna doniis yontemleriyle aynidir. Asagida home
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pozisyonuna déniis yontemleri agiklanmaktadir (1 ila 34 yonteme kadar)
8.1.1 Home pozisyonuna doniis tetigi

Home pozisyonuna dondis tetigi; SI terminal tetik, dahili giris tetidi, haberlesme yoluyla tetikleme ve
otomatik olarak tetiklenebilir.

8.1.2 Home pozisyonuna doniis Sl terminal tetigi

Evrensel S| terminali home tetikleme islevi HomeTrig olarak yapilandirarak, home pozisyonuna
donus tetiklenebilir. HomeTrig'in yikselen kenari home pozisyonuna donusi tetikleyebilir. S
terminalinin home pozisyonuna donus ile ilgili giris bilgileri agagidaki tabloda verilmigtir.

Sl terminali girig fonksiyonu tanimi

R . Sl Terminal .
Sl Terminal Ismi Fonksiyon Kodu Fonksiyon Agiklamasi
HomeTrig 0x1C Home.modu etkinlesitirme (ylkselen kenarda
etkindir)
HomeReach 0x1D Home sinyali (ylikselen kenarda etkindir)

Genel Sl terminal islevini 0x1C olarak konfiglire ederek S| terminalini home pozisyonu tetik sinyali
olarak segin. Bu Sl terminalinin yiikselen kenar aktif oldugunda, home pozisyonuna déniis
tetiklenir.

8.1.3 Home pozisyonuna doniis, gii¢ agildiginda otomatik olarak tetiklenir

Home pozisyonuna donis islevi, Pn800 parametresini yapilandirarak servo siriici agildiginda
home pozisyonunu otomatik bulmak tizere yapilandirabilir. Pn800 fonksiyon tanimi agagidaki
sekilde gosterilmigtir:
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Pn300 Low 1§ bits

PnB00 High 16 bits

_0000

-0000

[

—

4. E 0: Stop after home position return

home position return

1-x: Jump to the designated segment to run after

C| 0:ponot perform home position return in the first SvOl
1: Perform home position return in the first SvOn

n

E

Invalid

H

Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, Pn800’tin C béliml gii¢ agildiinda home pozisyonuna
donlsiin otomatik olarak tetiklenmesi olarak tanimlanir. C boliimi 1'e ayarlandiginda servo
aclldiginda otomatik olarak home pozisyonuna déntis gerceklestirir.

Pn800’in A ve B bolimleri, home pozisyonuna donis tamamlandiktan sonra otomatik calisma igin

nokta numarasi olarak tanimlanir.

8.1.4 Home pozisyonuna doniis, dahili bitlerle ile tetiklenir

Home pozisyonuna doniis islevi, dahili bitler tarafindan tetiklenebilir. Dahili bitler ile ilgili Sl
terminalinin tanimlari asagidaki tabloda verilmigtir:

S| Terminal ismi Sl Terminal Fonksiyon Kodu Fonksiyon Agiklamasi
o oo e
it | Do e e
oty Do pen ey
R
| b e o
e | Do e o

Sl terminal fonksiyon tanimi
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Yukaridaki tabloda gésterildidi gibi, ilgili fonksiyon harici terminaller tarafindan tetiklenir. Tetikleme
sirasinda deger 0 ise home pozisyonuna dons tetiklenir. Yani PosTrig sinyalinin ylikselen kenari
etkin oldugunda diger bitler de sifir ise (PosBit0-PosBit4'iin tiimi sifir ise) home pozisyonuna
donds islemi tetiklenir.

8.1.5 Home pozisyonuna doniis, haberlesme ile tetiklenir

Sl terminali ile home pozisyonuna donds isleminin tetiklenmesine ek olarak, home pozisyonuna
donlis haberlesme yoluyla da tetiklenebilir. Seri port haberlesmesi, tus takimi islemi vb. yoluyla,
Pn898 parametresinin 0 ayarlanmasi durumunda home pozisyonuna donis islemi tetiklenir.
Pn898, home pozisyonuna dénis islemi sirasinda 10000'i géruntiler ve home pozisyonuna dénis
tamamlandiktan sonra Pn898, 20000'i gérinttiler.

Not: Home pozisyonuna déntis tetigi yalnizca servo surticti etkinlestirildiginde etkindir. Servo
etkinlestirilmemisse, home pozisyonuna dénus gegersizdir.

8.2 Home pozisyonuna doniis fonksiyon kodu

P399 Home modu | O | Adres:0x899
Fabrikavarsayllan:1‘ Ayar araligi:1~34 ‘ Birim: N/A ‘ Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Home modu 1 il& 34 arasinda herhangi bir tamsayi dederine ayarlanabilir.

Home modu yiksek hiz: | O | Adres:xgon

Fabrika
varsayilan:100
Parametre agiklamasi: Home pozisyonuna donus sirasinda, yiksek hizli arama hizi degerini
ayarlayin.

Ayar arahgi:0~2000 Birim: rpm Kontrol modu: P

Home modu diisiik hizi ‘ O | Adres:0x89B

Fabrika
varsayilan:10
Parametre agiklamasi: Home sinyali ile yiksek hizda karsilastiktan sonra, home sinyali duistk
hizda ters yonde aranr.

Ayar araligi:0~1000 Birim: rpm Kontrol modu: P

Home modu hizlanmalyavaslama o Adres:0x89C
siiresi
Fabrlka. Ayar araligi:10~1000 Birim: ms Kontrol modu: P
varsayilan:200

Parametre agiklamasi: Hizlanma ve yavaslama siiresi, home pozisyonuna donis islemi sirasinda
verilir. 0 rpm’'den nominal hiza kadar gegen stire, home pozisyonuna doniisiin hizlanmalyavaslama
stiresi olarak kabul edilir.
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Home modu hizlanmalyavaslama

W @) Adres:0x800
sliresi ayari
. . Ayar araligi: A .
Fabrika varsayilan:0 0~ 0x0000FFFF Birim: N/A Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Pn800 fonksiyon tanimi asagidaki sekilde gosteriimektedir.

PnB00 Low 16 bits

_8000

A\ B 0: Stop after home position return

1-x: Jump to the designated segment to run after
home position return

C| 0:Donot perform home position return in the first SvOn
1: Perform home position return in the first SvOn

Pn300 High 16 bits D
o000
TUu
F Invalid
T T ]
G
H
Home modu ofset degeri ‘ O | Adres:0x802
. . Ayar arahg: - Birim: komut .
Fabrika varsayilan:0 2147483648 — 2147483648 birimi Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Home pozisyonuna dénus islemi sirasinda home sinyalinin bulunmasindan

sonra Gtelenmesi gereken ofset dederi (pals degeri).
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8.3 Home Pozisyonuna Doniis Yontemleri

8.3.1 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 1

a. Home pozisyonuna dénis baslatiir — Yiksek hizda ters yon limiti aranir— ters yon limitinin
yikselen kenariyla karsilagilir — 0’a yavaglar — dustk hizda ileri ydnde ters yon limitinin
dusen kenan aranir — lleri yonde enkoderin Z fazi aranir

Forward
dlrect|on

I : Reverse limit Motor I

|Ru nning route

I
|
|
: Limit signal

| | Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 1-a

b. Home pozisyonuna donis baglatilir — Ters yon limit aktif — distik hizda ileri ydnde ters yon
limitinin diisen kenari aranir — ileri ynde enkoderin Z fazi aranir

Forward
o )
direction

Motor Reverse limit

Running| L ! !
route H
|
|
|
| Limit signal
!

| | Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 1-b
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8.3.2 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 2

a. Home pozisyonuna déniis baslatiir — Yiksek hizda ileri yénde ileri yon limiti aranir — ileri
yon limitinin yikselen kenariyla karsilagilir — 0'a yavaglar — dustk hizda geri yonde ileri yén
limitinin d[]§en kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

I Motor : Limit switch I

Running rouml } t :

i

Limit signal

Z pulse | | | |

Home Pozisyonuna Ddnls Yontemi 2-a

b. Home pozisyonuna donis baglatilir — lleri yon limit aktif — disiik hizda geri yénde ileri yon
limitinin diisen kenari aranir — ters yénde enkoderin Z fazi aranir.

Forward
direction

Limit switch Motor

Running route
P T

Limit signal

Z pulse | ‘ | |

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 2-b
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8.3.3 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 3

a. Home pozisyonuna dénts baglatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylikselen kenari aranir — 0’a yavaslar — dusUk hizda ters yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — ters ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —
direction

Home position

I Motor signal I
H (.
Il
f

|
Running route] L

Z pulse

|

|

|

|

| Home

| position signal
I

Home Pozisyonuna Ddnls Yontemi 3-a

b. Home pozisyonuna dénis baglatilir — home sinyali ON — diistik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —
direction

Home position '
signal Motor

I -l
N—*—l Running route
| L

Home

|
|
|
|
| position signal
|

Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 3-b
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8.3.4 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 4

a. Home pozisyonuna dénts baglatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylikselen kenari aranir — 0’a yavaglar — dUsUk hizda ters yonde home sinyalinin
dusen kenari aranir — 0'a yavaslar — dusUk hizda ileri ydnde home sinyalinin ylikselen
kenari aranir — ileri yénde enkoderin Z fazi aranir.

Forward )
direction

Home position

I Motor signal I
Running roulc|
L d::'

Home
| position signal

11

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 4-a

b. Home pozisyonuna donlis baglatilir — home sinyali ON — dusiik hizda ters yénde home
sinyalinin dlisen kenari aranir — 0'a yavaslar — disiik hizda ileri ydnde home sinyalinin
ylikselen kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction
Home position
Motor

signal

I -L
L q_—J Running route

Home

: position signal

| | | | | Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 4-b
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8.3.5 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 5

a. Home pozisyonuna dénis baslatiir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde home
sinyalinin yikselen kenari aranir — 0’a yavaglar — dUsUk hizda ileri ydnde home sinyalinin
diisen kenari aranir — ileri yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward
direction

Home position
signal Motor

| -H
L q:'ﬂ—‘ Running route
| H
|
|
!
[
I

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 5-a

position signal

|
|
|
|
| Home
|
| Z pulse

b. Home pozisyonuna donis baglatilir — home sinyali ON — diisik hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward )
direction

Home position

I Motor signal I
Running route I——N—ﬂ
| H

—

| | | Z pulse

Home

|
|
|
|
: position signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 5-b
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8.3.6 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 6

a. Home pozisyonuna dénis baslatiir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters ydnde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglar — dUgUk hizda ileri ydnde home sinyalinin dligen
kenari aranir — diistik hizda ters yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — ters yénde
enkoderin Z fa2| aranir.

Foward
direction

Home position  Motor

signal |:|
d—?_D—‘ Running route
L

m
| I-||
I
| Home position
| signal
| | | | Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 6-a

b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — disiik hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — dslk hizda ters ydnde home sinyalinin ytkselen kenari aranir
— ters yt')nde enkoderin Z fazi aranir.

Forward
direction

Home position Motor

I |:| signal I
Running route }—L—_}D L

Iy

|
I
I
| Home position
| signal
| | | | Z pulse

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 6-b
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8.3.7 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 7

a. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglar — diglk hizda ters yonde home sinyalinin diigen
kenari aranir — ters ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction

Motor Home position L
. Limit signal
signal
Running rou“I H ! !
| Il Il ) L

Home
position signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 7-a

b. Home pozisyonuna donlis baglatilir — home sinyali ON — distik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward [
direction
Home position
I sigpnal ' Motor Limit signal I

|
|
ﬁ;ﬁ_' Running route

L

i
|

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 7-b
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c. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiksek hizda ileri yénde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yliksek hizda ters yénde home
sinyalinin digen kenari aranir — 0’a yavaslar —dusik hizda ileri yénde home sinyalinin ylikselen
kenari aranir — disik hizda ters yénde home sinyalinin disen kenari aranir — ters yonde
enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction
me position Motor

I 'Ho . 'Limitsignal
signal |:| I

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Dénls Yéntemi 7-c
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8.3.8 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 8

a. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglar — dlglk hizda ters yonde home sinyalinin diigen
kenari aranir — dusik hizda ileri yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — ileri ydnde
enkoderin Z fa2| aranir.

Forward >
direction

Hi it
Motor lome position 'L|m|t signal

|:| signal
Running route| N
L cjﬁ)

Home position
signal

|
|
|
|
|
|
|
|
|
[l
|
: Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnls Yontemi 8-a

b. Home pozisyonuna donlis baglatilir — home sinyali ON — distik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — dsuk hizda ileri ydnde home sinyalinin yikselen kenari aranir
— ileri ydnde enkoderin Z fazi aranur.

Forward >
direction

Home position ' Motor
signal

Limit signal

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 8-b
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c. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiksek hizda ters yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’'a yavaglar —dustik hizda ileri yénde home sinyalinin yiikselen
kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward N
direction

'H°m‘? posiiony oo 'Limit signal
signal
| |
| IRunning route'H—bb
led
L IR H I
| |
IHI |
[ |
|_:_| : Home position
| ! signal
I I |
| Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 8-¢

191 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

8.3.9 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 9

a. Home pozisyonuna déns baglatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir—0’a yavaglar —dusik hizda ters yénde home sinyalinin ylikselen
kenari aranir— ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction

Motor Home position
signal

Limit signal

| H

Running rout } R
! it

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnls Yontemi 9-a

b. Home pozisyonuna déniis baslatiir — home sinyali ON — yiksek hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — diistik hizda ters yonde home sinyalinin
yikselen kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction

Motor Home position 'Limit signal

|:| signal

H
Running route ‘_ﬁ—D n
-H

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 9-b
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c. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiksek hizda ters yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — diistik hizda ters yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — ters
yoénde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction

Home posmon

I signal M|:|otor L|m|t signal I

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Dénls Yéntemi 9-c
8.3.10 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 10

a. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir— 0'a yavaslatilir — dlislk hizda ters yénde home sinyalinin
yukselen kenari aranir— diistik hizda ileri yénde home sinyalinin diisen kenari aranir — ileri
yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —
direction

Motor Home position '
I signal Limit signal I
|

Running route|

L

IH
|
|

ml
I

Home position
signal

|
|
|
|
|
|
|
|
]
|
: Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 10-a
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b. Home pozisyonuna dénis baglatilir — home sinyali ON — yiiksek hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir— 0'a yavaslar — distik hizda ters yonde home sinyalinin yikselen
kenari aranir — dusik hizda ileri yonde home sinyalinin diigen kenari aranir — ileri yonde
enkoderin Z fazi aranir.

Forward ——48 —M )

direction

Motor Home position ' Limit signal

|:| signal
H |
Running route ‘Egb n
L

IH
|
|

—
1

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 10-b

c. Home pozisyonuna doniis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiksek hizda ters yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglar — Diistik hizda ileri yénde home sinyalinin diisen
kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —
direction

Home position' Motor
signal

Limit signal

Runnin H
: lroute tb
L N -H
|
H

Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 10-c
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8.3.11 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 11

a. Home pozisyonuna dénis baslatiir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters ydnde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward )
direction
Limit signal Home position Motor
sii;nal |:|
|
| H ‘
L dj—i Running route

IH
|
|
|
1
Home position
signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Dénls Yontemi 11-a
b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — disiik hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — ileri yénde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —

direction
' Motor |l Home position
Limit signal signal

#:H_

Running route |—N—H
L IHI

|
[
||
||
- Home position
: signal
L]
Limit signal

Home Pozisyonuna Dénlis Yontemi 11-b

Z pulse
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c. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters ydnde geri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ters limit sinyali algilanir — ylksek hizda ileri ydnde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ters yonde home sinyalinin
yiikselen kenari aranir — ileri ydnde enkoderin Z fazi aranir.

Forward _
direction

Hi it
'Limit SignallMotor lome position

|:| signal
| . |
-H Running I
route
H L

G

H

17
||
' : Home position
] signal

Z pulse

|
Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 11-c

8.3.12 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 12

a. Home pozisyonuna donus baslatilir — home sinyali OFF — ylksek hizda ters yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — diistik hizda ters yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — ters
yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward >
direction
' Home position Motor
I Limit signal signal |:| I
|

-H
L Running route
L
-H

I
I
I
,—i'| Homseig%oaslition
L]

Limit signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 12-a

|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
|
t Z pulse
|
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b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — dusiik hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — distk hizda ters yénde home sinyalinin yiikselen kenari aranir
— ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward —

direction

s Motor Home position
Limit signal :

|:| signal
|

Running route ’—L;:D 1
-H

)|
)|
|
1
Home position
| signal
|
| | | Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 12-b

c. Home pozisyonuna dénis baglatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde geri limit
sinyalinin diisen kenari aranir — ters limit sinyali algilanir — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — diisik hizda ters yénde home sinyalinin
yiikselen kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

@ Forward _

direction
Limit signal Motor Home posifion
signal
I
Runnlng I
route |y
H _HIH‘—) 1

I
I
I
1 -
Home position
| signal
| | | Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 12-c
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8.3.13 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 13

a. Home pozisyonuna dénis baslatiir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters ydnde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — distik hizda ileri ydnde home sinyalinin
yuikslen kenari aranir— ileri yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward l
direction

o Home position Motor
Limit signal signal |:|
-H |

|
| '
LT | Running route

IH
|

|

N

b

' Home position
| signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 13-a

b. Home pozisyonuna dénus baslatiir — home sinyali ON — yiiksek hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — distik hizda ileri ydnde home sinyalinin
yukslen kenari aranir — ileri yénde enkoderin Z fazi aranir.

Forward

direction

Limitsignal' H°mep°s'“°”' Motor

signal |:|
I -H
| d_ﬂ—i Running route

Home position
: signal

| | | Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 13-b
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c. Home pozisyonuna dénis baslatilir — home sinyali OFF — yiksek hizda ters yénde geri limit
sinyalinin diisen kenari aranir — ters limit sinyali algilanir — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dislk hizda ters yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — diistik hizda ileri yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — ileri
yonde enkoderin Z fazi aranir.

@ Forward 4
direction
Limit si ”
I imit SIQnalMotor' Homg position I
|:| signal

Il 0 Ru nninq :
route
H -L
L

11
[
v
|
|

,_l Hom:ig;::)aslition
Ll
Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 13-c

|
|
|
[
|
|
I
|
; Z pulse

8.3.14 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 14

a. Home pozisyonuna donus baslatiir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde hom
sinyalinin diisen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — distik hizda ileri ydnde home sinyalinin
yiikselen kenari aranir — diislik hizda ters yonde home sinyalinin diisen kenari aranir — ters
yonde enkoderin Z fazi aranir.

direction

I 'Limit signal Home position Motor

signal |:| I
|
|

|
I H |
|

L t
-L
-H

Running route
I

I

I

|

| ,_l Home position
I signal

Z pulse

_,_l Limit signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 14-a

199 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

b. Home pozisyonuna dénts baglatilir — home sinyali ON — yliksek hizda ters yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — distik hizda ileri ydnde home sinyalinin
yuikselen kenari aranir — dusik hizda ters yonde home sinyalinin diisen kenari aranir — ters
yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward l
direction

Limit signal Home? posmon' Motor
signal

-
L @5‘ Running route
“H L

|

|

|

,_l Home position
signal

Z pulse

4,_‘ Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 14-b

c. Home pozisyonuna doniis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde geri limit
sinyalinin diisen kenari aranir — ters limit sinyali algilanir — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dislk hizda ters yénde home sinyalinin
diisen kenari aranir — ters yonde enkoderin Z fazi aranir.

Forward

direction

Home position
I Limitsignal' Motor sonl I

I ~H " Running !
route I
H -L
-H
|
1|
1|
| Home position
| signal

Z pulse

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 14-c
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8.3.15 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 15

Bu home pozisyonuna dontis modu tetiklendikten sonra, servo mevcut konumunu home pozisyonu
olarak tanir ve servo mutlak pozisyonu temizlenir. Pals modeller i¢in gegerlidir. (CIA402'de
belirtilen 35. Home Pozisyonuna déniis modu ile esdegerdir).

8.3.16 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 16: Ayriimig
8.3.17 Home Pozisyonuna Ddoniis Yontemi 17

a. Home pozisyonuna déniis baslatilir — yliksek hizda ters yonde ters limit sinyali aranir
— ters limit sinyalinin ylikselen kenari algilanir — 0'a yavaslatilir —dusuk hizda ileri ydnde ters
limit sinyalinin disen kenarini algiladiktan sonra durur.

| | Limit signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 17-a

Forwa rd
dlrectlon

Reverse limit Motor I

' Running
route

b. Home pozisyonuna déniis baslatilir — ters limit algilandi — diisiik hizda ileri ydnde ters limit
sinyalinin di]§en kenari algilandiktan sonra durur.

Forward
dlrectlon
Motor: Reverse limit

Running| L
route

Limit signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 17-b

=
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8.3.18 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 18

a. Home pozisyonuna dénis baslatilir — yliksek hizda ileri yonde ileri limit sinyali aranir — ileri
limit sinyalinin yikselen kenari algilanir — 0’a yavaslatilir — disik hizda ters yonde ileri limit
sinyalinin diisen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward
direction
I Motor Limit switch
l I
|
]

Running rout D L

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 18-a

b. Home pozisyonuna dénis baslatilir — ileri limit algilandi — dusUk hizda ters ydnde ileri limit
sinyalinin diisen kenari algllandlktan sonra durur.

Forward
dlrectlon

I Limit swﬂchz Motor I

r:' Running route
|
Limit signal

Home Pozisyonuna Dénus Yéntemi18-b
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8.3.19 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 19

a. Home pozisyonuna dontis baslatilir — yiiksek hizda ileri ydnde home sinyalinin yiikselen kenari
aranir — home sinyalinin ylikselen kenari algilandi — 0’a yavaslatilir — distk hizda ters
yonde home sinyalinin diisen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward »
@ direction
I Motor ' Home position signal I

| H !
“|

‘_)*L

route

Home position signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 19-a

b. Home pozisyonuna donis baslatilir — Home sinyali algilandi — disiik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward
direction
' Home position signal

I Motor I
| I:I
|
H Running route
-L

|
|
|
| Home position signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 19-b
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8.3.20 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 20

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’aa yavaslatilir — digiik hizda ters yénde home sinyalinin
dusen kenari aranir — distik hizda ileri yonde home sinyalinin yikselen kenari algilandiktan
sonra durur

Forward N
direction
I |:| Motor 'Home position signal I

Runnlngl

route L C:_)

|
|
Home position signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 20-a

b. Home pozisyonuna donis baglatilir — home sinyali ON — diisik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari algilanir — duistk hizda ileri yonde home sinyalinin yiikselen kenari
aIg|Iand|ktan sonra durur.

Forward >
position

Home position signal

I DMutor I
L ( I Runmn route

|
|
|
| Home position signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 20-b
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8.3.21 Home Pozisyonuna Ddniis Yontemi 21

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
dusen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward l
direction
Home position signal

|:| Motor
! H
L d—{ Running route

Home position signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 21-a

b. Home pozisyonuna dénis baglatilir — home sinyali ON — diistik hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward N
direction
Motor

I ' Home position signal I

|
Running route I__L.;l
|
|
|
|

Home position signal

Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 21-b
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8.3.22 Home Pozisyonuna Ddniis Yontemi 22

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
dusen kenari aranir — distik hizda ters yonde home sinyalinin yikselen kenari algilandiktan
sonra durur.

Forward
direction

Home position signal

I I:I Motor I
GD—{ Running route
-L

| Home position signal
Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 22-a
Forward ,
direction
I Motor ' Home position signal I

L |
Running route ’—b i

Home position signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 22-b
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8.3.23 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 23

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari algilanir — 0'a yavaslatilir — dusiik hizda ters yonde home sinyalinin
dusen kenari algilandiktan sonra durur.
Forward ——m8M88 ™
direction
Motor Home position

signal Limit signal I
H

Running routcl

oy

Home position
signal

—

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 23-a

b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — diisik hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward
direction

Home position Motor

signal Limit signal I
| |

|
K—| Running route
|

|
|
|
I L |
| |
|
|
|
I
|

—

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 23-b
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¢. Home pozisyonuna donis baglatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiiksek hizda ters ydnde home
sinyalinin diigen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — digtik hizda ileri ydnde home sinyalinin
yukselen kenari aranir — dustik hizda ters yonde home sinyalinin digen kenari algilandiktan

sonra durur.
@ Forward ——
direction

Home position Limit signal
I signal  — Motor 9

| Running route |L}|)
l¢ |
L D -H
-
|
\

—

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 23-c

8.3.24 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 24

a. Home pozisyonuna dénis baglatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dislk hizda ters yénde home sinyalinin
disen kenari aranir — dugsik hizda ileri ydnde home sinyalinin ylkselen kenari algilandiktan
sonra durur.

Forward —— ™

direction
Home position

Motor ; Limit signal
signal I
H |

. |
Running rou‘ml L
L ( ;

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 24-a
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b. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali ON — dusiik hizda ters yonde home
sinyalinin diigen kenari aranir — diistik hizda ileri yonde home sinyalinin yiikselen kenari
algilandiktan sonra durur.

Forward —78 —M

direction
Home position
sigr:moal ' M[Otor 'Limitsignal
|

|

I -L |

L d—' Running route |
|

| |
| |
| |
! |
|

1

|

Home position
signal

—

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 24-b

c. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiksek hizda ters yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — diistik hizda ileri yonde home sinyalinin
yikselen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward ——408 —M —»

Home position '
signal Motor Limit signal

direction

| |
| Running route

l¢
L(C I -H
|

Home position
signal

—

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 24-c
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8.3.25 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 25

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin diigen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — duisik hizda ters yonde home sinyalinin
yukselen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward ——8

direction

Motor Home position Limit signal
signal I

Running routcl

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 25-a

b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — yiiksek hizda ileri yonde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — diisiik hizda ters yonde home sinyalinin
yukselen kenari algilandiktan sonra durur.

Forward —— ™

direction

Motor Home position ' Limit signal
I signal I
|

Home position
signal

—

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 25-b
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¢. Home pozisyonuna donis baglatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ileri yonde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyali algilanir — yiksek hizda ters ydnde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
dusen kenari aranir — dustik hizda ters yonde home sinyalinin yikselen kenari algilandiktan
sonra durur

Forward ———8M8™M8
direction

Home positon Motor ' Limit signal
I signal I

Runhlng route

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 25-c

8.3.26 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 26

a. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari aranir— 0'a yavaslatilir — dlstk hizda ters yénde home sinyalinin
yukselen kenari aranir — dusik hizda ileri yonde home sinyalinin diisen kenari algilandiktan
sonra durur.

Forward —408 —m7M——
direction

Motor Home position ' Limit signal
I signal I

Running route|

Home position
signal

,_!|

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 26-a
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b. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali ON — yiiksek hizda ileri ydnde home
sinyalinin diigen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — duisik hizda ters yonde home sinyalinin
yukselen kenari aranir — dustik hizda ileri yonde home sinyalinin diigsen kenari algilandiktan
sonra durur.

Forward ———

direction

Motor :Homg position ' Limit signal
signal
H !
Running route L
L

—

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 26-b

c. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — yliksek hizda ileri yénde ileri limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ileri limit sinyalinin ylikselen kenari algilanir — yiiksek hizda
ters yonde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — disik hizda ileri yénde
home sinyalinin dlisen kenar algilandiktan sonra durur.

Forward ——8 8

direction
Home position

signal Motor Limit signal I

|
| Running
|, route

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 26-c
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8.3.27 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 27

a. Home pozisyonuna déntis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
dusen kenari algilaninca durur.
Forward, N
direction
I ' Limit signal Home posiion  potor
signal

| _
L d—H| Running route
|
|
|
|
,_l Home position
signal
Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 27-a

b. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali ON — diistik hizda ileri yénde home
sinyalinin diisen kenari algilaninca durur.

Foward
direction

' Limit signal ~ Motor Home position
I signal I

Running route l—ﬂ

L

Home position

,_l signal
_,_l Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 27-b
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c. Home pozisyonuna donis baglatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde geri limit
sinyalinin ylikselen kenari aranir— ters limit sinyalinin ylikselen kenari algilanir — yliksek hizda
ileri ydnde home sinyalinin dlisen kenar aranir — 0'a yavaslatilir — diisik hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — disik hizda ileri ydnde home sinyalinin diisen kenar
algilaninca durur.

Foward
direction

Home position

'Limit signal \1otor
I signal I
| H Running

. [

!

( route
M

LG
|
,—'l Home position

signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 27-c

8.3.28 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 28

a. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari aranir — 0’a yavaglatilir — dusik hizda ileri yénde home sinyalinin
disen kenari aranir — diistik hizda ters ydnde home sinyalinin yikselen kenari algilaninca durur.

Foward

direction

Home position

Limit signal
I 9 signal Motor I
| | “H
| L Running route
| L
|
| |
| |
| |
| : Home position
| signal
I
Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 28-a
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b. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali ON — dus(k hizda ileri yénde home
sinyalinin diigen kenari aranir — distik hizda ters yénde home sinyalinin yiikselen kenari
algilaninca durur.

Forward

direction

'Limitsignal Motor Il Home position
signal

Running route |—Lb g

|
|
|
. Home position
signal
Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 28-b

c. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde ters limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ters limit sinyalinin ylikselen kenari algilanir — yiiksek hizda
ileri yone home sinyalinin diisen kenari aranir — 0’a yavaslatilir — diistk hizda ters yonde home
sinyalinin ylkselen kenari algilaninca durur.

Forward
direction
Limit signal Homg position
lotor signal

| -H Running !

(‘N—| route J
H Wn_) -L

|

|

|

'

Home position
signal
Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 28-c

215 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

8.3.29 Home Pozisyonuna Ddniis Yontemi 29 (6098 00h=29)

a. Home pozisyonuna dontis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde home
sinalinin dlsen kenari aranir — 0'a yavaglatilir — dustk hizda ileri yénde home sinyalinin
yukselen kenari algilaninca durur.

Forward

direction

' Limit signal Home position Motor
I signal

|
| I Running route
|
|
|
|
|
|
|
T

|
]
|
|
|
|
i—l Home position

signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 29-a

b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — yiksen hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenari algilanir — 0'a yavaslatilir— diistik hizda ileri yénde home sinyalinin
yukselen kenari algilaninca durur.

Foward

direction
Home position

Limit signal ' signal ' |:|Motor
I -H
| C—_M._| Running route
|
|
|
|

Home position

,_l signal
Limit signal

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 29-b
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a. Home pozisyonuna déniis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde ters limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ters limit sinyalinin yiikselen kenari algilanir — yiizsek hizda
ileri ydnde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — 0'a yavaglatilir — distik hizda ters yonde
home sinyalinin dlisen kenari aranir — dlstk hizda ileri yonde home sinyalinin yiikselen kenari
algilaninca durur.

Foward

direction

Limit signal ' Motor Il Home positon
I signal I
.

il Runninlg route
H -L
L

[
|
Home position

,_l signal
Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 29-c

8.3.30 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 30 (6098 00h=30)

a. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali OFF — yliksek hizda ters yonde home
sinyalinin diisen kenar algilanir — 0'a yavaslatilir — diistik hizda ileri yénde home sinyalinin
yukselen kenari aranir — dustik hizda ters yonde home sinyalinin diigen kenari algilaninca durur.

Forward ——

direction
Limit signal Home position Motor
I signal |:| I
|
| H |

L | Running route
i )L

Home position
signal

Limit signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 30-a
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b. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali ON — yiksek hizda ter ydnde home
sinyalinin diisen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — disiik hizda ileri yonde home sinyalinin
yiikselen kenari aranir — disiik hizda ters yonde home sinyalinin diisen kenari algilaninca durur.

Forward direction —

- Home
Limit position Motar
signal signal
|
-H
Running
L route
— L
|
|
|
'
| Home
position

signal

| Limit

signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 30-b

c. Home pozisyonuna donis baslatilir — home sinyali OFF — yiiksek hizda ters yonde ters limit
sinyalinin ylkselen kenari aranir — ters limit sinyalinin ylkselen kenari algilanir — yiiksek hizda
ileri ydnde home sinyalinin yiikselen kenari aranir — 0'a yavaslatilir — dstik hizda ters yonde
home sinyalinin dlisen kenar algilaninca durur.

Forward direction —8¥ —§

Home:

Lmit Motar position
signal signal

| -H Running !
route |

H -L
|
|
|
'

Home
| | position
signal

I | Limit
signal

Home Pozisyonuna Ddnlis Yontemi 30-c
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8.3.31 Home Pozisyonuna Daoniis Yontemi 31 (6098 00h=31): Ayriimig
8.3.32 Home Pozisyonuna Ddniis Yontemi 32 (6098 00h=32): Ayriimig
8.3.33 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 33 (6098 00h=33)

Home pozisyonuna donis baglatilir — ters yondeki ilk Z fazi bulununca durur.

@ Fonward direcion ——————

Motor

I—IP

Running
route

|

Z pulse
Home Pozisyonuna Dénlis Yontemi 33
8.3.34 Home Pozisyonuna Doniis Yontemi 34 (6098 00h=34)
Home pozisyonuna doniis baslatilir — ileri yondeki ilk Z fazi bulununca durur.
Forward direcion —————»
Mator
|
Running
route ]

|
|
I
I
|
I
[ | | | Z pulse

Home Pozisyonuna Donlis Yontemi 34
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8.3.35 Home Pozisyonuna Ddniis Yontemi 35 (6098 00h=35)

Bu home pozisyonuna déniis modu tetiklendikten sonra, servo mevcut konumunu home pozisyonu
olarak tanir ve servo mutlak pozisyonu temizlenir.
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9 Dahili Pozisyonlama

9.1 Pozisyon Kontrolii Fonksiyon Kodlari ve Parametre Ayarlari

Kontrol modu segimi O

Haberlesme adresi:
0x000

Varsayilan: 0

Ayar araligi: 0x0000
0x000B

~

Birim: N/A

Kontrol modu: P, S, T

Parametre agiklamasi: Kontrol modu segimi. Pozisyon kontrol fonksiyonu dahili pozisyon modudur
ve pozisyon komutu parametre tarafindan verilir. Pozisyon kontrol fonksiyonunu galistirmadan
dnce, servo sUricinin kontrol modunu pozisyon moduna ayarlamaniz gerekir.

Pn000 Ozellikler

0 Pozisyon kontrol modu

0 veya 16 degil Diger kontrol modu

16 EtherCAT modu

At - Haberlesme adresi:
Dahili pozisyon komutu segimi O 0x208

Varsayilan: 0

Ayar araligi: 0x0000~

0x0001

Birim: N/A

Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: dahili ve harici pozisyon komutu segimi. Dahili pozisyonlama CN1

pimlerinden tetiklenen

dahili bitler ile yapilir.

Pn208

Parametre

0

Harici pozisyonlama

1

Dahili pozisyonlama

Varsayilan: 64

Elektronik digli orani pay! 'e) Habe”gig‘gfdfeﬂi
Ayar aralig: 1~ o .
1073741824 Birim: N/A Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Elektronik disli orani pay1. Servo siriiciiniin elektronik disli orani payi,

elektronik disli orani paydasi ile birlikte ayarlanir.

Elektronik disli orani paydasi O

Haberlesme adresi:
0x206

Varsayilan: 1

Ayar araligi: 1~
1073741824

Birim: N/A

Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Elektronik digli orani paydasi. Servo siriiciiniin elektronik disli orani
paydasi, elektronik disli orani payi ile birlikte ayarlanr.
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Not: Kontrol modu dahili mod ise, elektronik disli orani keyfi ayarlanamaz, elektronik disli orani veri
tasmasina neden olur, boylece islem hataya ugrar. Dahili pozisyon modu segildiginde, dahili
pozisyon modunun ayarlanmasi gerekir. Elektronik digli orani ayari tamamlandiktan sonra, devir
basina maksimum komut palsi sayisinin 2*K'dan (“K” ifadesi burada motorun enkoder
¢6zUnirligunt temsil ediyor. Sonu D ile biten motorlar 23-bit ¢ozintirlige sahip, sonu Q veya R ile
biten motorlar 17-bit ¢dziinlrliige sahiptir) az olmasi gerekir.

9.2 Pozisyon Kontrol Fonksiyon Kodlari

9.2.1 Fonksiyon Kodu Agiklamasi

Dahili pozisyon kontrolii; pozisyon yolunu pozisyon komutuna, pozisyonlandirma hizina, hizlanma
sliresine, yavaslama stiresine, gecikme siiresine, Pr komut tipine, mutlak/artimsal/gdreceli
pozisyona, kesme fonksiyonuna, értlisme fonksiyonuna ve depolama fonksiyonuna gére hesaplar.
Buna ek olarak, pozisyon komutunun tetiklenmesi fonksiyon kodu ve DI terminali ile ayarlanabilir.

Dahili pozisyonlama igin motor gok turlu enkodere sahip olmalidir (D ve R motor). Tek turlu motor
(Q motor) pozisyonlama hatasi yapabilir.

9.2.1.1 Pozisyon Komut Tetigi, Se¢, Durdur

Pozisyon komutlarinin tetiklenmesi, secilmesi ve durdurulmasi iki sekilde gergeklestirilebilir.
Birincisi harici bir deger giris terminali (DI terminal) kullanilir. Ikincisi, zel bir fonksiyon parametresi
kullanilir.

SD700, POS0-POS4'(in kombinasyonuna gére segilen 31 dahili pozisyon komutunu tanimlar.
Pozisyon komutu tetigi DI terminalinin POS0 - POS4 fonksiyonunu yapilandirarak gergeklestirilir.
POS0-POS4 ile pozisyon komutunun pozisyon numarasi arasindaki iliski asagidaki tabloda
gOsterilmigtir.

Pozisyon segment

POS4 POS3 POS2 POS1 POS0O
numarasi NUM

o

olo|o|lo|o|o|o|lo|o|o|o|o
el el el el =l (=l [=]la]lle] el le] )]
oo~~~ |mlO|0|I0O|OC
el bl k= k= el el = (=l el B k=R =)
= OO | O~ OO~ O

Oo|IN[o|gBd|lwIN|—

==
- |O
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0 1 1 0 0 12
0 1 1 0 1 13
0 1 1 1 0 14
0 1 1 1 1 15
1 0 0 0 0 16
1 0 0 0 1 17
1 0 0 1 0 18
1 0 0 1 1 19
1 0 1 0 0 20
1 0 1 0 1 21
1 0 1 1 0 22
1 0 1 1 1 23
1 1 0 0 0 24
1 1 0 0 1 25
1 1 0 1 0 26
1 1 0 1 1 27
1 1 1 0 0 28
1 1 1 0 1 29
1 1 1 1 0 30
1 1 1 1 1 31
0 0 0 0 0

Pozisyon komutunun tetiklenmesi DI terminalinin PosTrig islevi tarafindan gergeklestirilir. Once
POS0-POS3 DI terminallerinin bir kombinasyonundan gegmek igin pozisyon komut numarasini segin
ve ardindan PosTrig ile tetikleyin. PosTrig sinyalinin yikselen kenari, secilen gegerli pozisyon komut

bélumiinin ¢alismaya tetiklendigini gosterir.

Not: Home pozisyonuna donis igin O numarali segmenti tetikleyin.

Dahili pozisyon komutunun ytritilmesi sirasinda, mevcut galistirma komutunu derhal durdurmak
istiyorsaniz, DI terminalinin PosStop fonksiyonu ile islemi durdurabilirsiniz. PosStop'un yiikselen
kenari, 0 anda galisan pozisyon komutu bélimdntn derhal durduruldugu anlamina gelir.

POS0- POS4 pozisyon komutu segimi, PosStop (pozisyon komutu durduruldu), PosTrig (pozisyon
komutu tetiklendi) DI terminal fonksiyonu asagidaki gibi tanimlanmistir.

Pozisyon DI fonksiyonu DI fonksiyon kodu
PosTrig 0x16
POSO 0x17
POS1 0x18
POS2 0x19
POS3 0x1A
POS4 0x1B
PosStop 0x20

ikincisi, 6zel fonksiyon koduyla gergeklestirilir. DI giris terminalini kullanmak zahmetlidir. Kolaylik
saglamak icin, fonksiyon kodu modu pozisyon komutu segimi, tetikleme ve durdurma islemleri igin
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dahili pozisyon kontrol programina eklenir. ilgili fonksiyon kodu Pn8.98'dir. Pn898'in giris degerine
gore, Pr komut isleminin gerceklestiriimesi gerektigine karar verilir. Pn8.89 ve pozisyon komutunun
tetikleme, se¢me ve durdurma degerleri agagidaki tabloda gdsterilmistir:

Pn898 Pr komut fonksiyonu
Pr komutu segment numarasi, Pr pozisyonu ytritmesini
1~31 tetikler
Trig+PosNum’a bagil
1000 Pr komutu durur. STOP bitine esdeger
Diger Gegersiz

Pn889 parametresi Pr komutu tetiklemenin yani sira, mevcut komut numarasini ve yiritmenin
tamamlanip tamamlanmadigini da gosterebilir. Pn898 parametresi 10000 + POSNum gdsteriyorsa,
gegerli POSNum komutunun galistigi anlamina gelir. Pn898 parametresi, 20000 + POSNum
gosteriyorsa, gegerli POSNum pozisyon talimati yerine getirilmis demektir ve bir sonraki Pr
talimatini alabilir. Pn889 fonksiyon kodu tanimi agagidaki tabloda gésterilmistir:

Pr komut tetikleyicisi O Haberlgiggsadresu
Varsayilan: Ayar arligi: 0x0000 ~ Birim: N/A Kontrol modu: P
10000 OXFFFF ' '

Parametre agiklamasi: Haberlesme yoluyla ayarlanan Pr pozisyon komut segment numarasi.
Pn898 ayarlanarak, yiritilmek istenen Pr komut segmenti haberlesme yoluyla ve tus takimi yolu
ile galistirilabilir. Servo etkinken Pr'in dahili pozisyon komut modu segilirse, Pn898'in degeri 1-31
arasinda ayarlandiginda, karsilik gelen Pr pozisyon komutu yritaldr. Pr dahili pozisyon
komutunun yiritilmesi sirasinda, anlik yiritilen konumun yirGtilip yiritilmedigi Pn898
parametresinden okunabilir.

Eger Pn898 10000+PosNum formatinda gdriintlleniyorsa, bu, mevcut Pr komutunun segment
numarasinin PosNum oldugu komut segmentinin ytirituldigtinu gosterir.

Eger Pn898 2000+PosNum formatinda goriintlileniyorsa, bu, mevcut Pr komutunun segment
numarasinin PosNum oldugu komut segmentinin tamamlandigini ve bir sonraki Pr pozisyon komut
segmentinin kabul edilebilecegini gdsterir.

Not: Servo etkinlestirildiginde, Pn898 nokta numarasini ayarlar ve noktay yurtitiir. Servo etkin
degilse, Pn898 her zaman 20000'i gdsterir ve pozisyonlama islemini gerceklestirmez. Pn898=1000
ayarlayarak komut segmenti durdurulabilir.

9.2.2 Pozisyon Komutu Kontrol Parametrelerinin Yapilandiriimasi

Bir pozisyon komutu iki bdllime ayrilabilir. Bunlar bir pozisyon komutu kontrol word ve bir pozisyon
komutu puls numarasidir. Her pozisyon komutu yukarida agiklanan iki temel bilesenden olusur.
SD700'de tanimlanan 31 farkli pozisyon komut segmenti tanimlanmistir.

Pozisyon komutu segment numarasinin POSNUM oldugu varsayildiginda, gegerli pozsiyon komut
segmentinin kontrol word(i Pn8.00 + POSNUM * 4 islev kodu ile verilir; Gegerli konum komutu puls
numarasl, Pn8.02 + POSNUM * 4 islev kodu ile verilir. Benzer sekilde, Pn804 - Pn87E fonksiyon
kodlarindan toplam 31 komut segmenti tanimlanmistir.
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9.2.3 Pozisyon Komutu Segmenti Kontrol Word Tanimi

Pozisyon komutu segmenti igin kontrol wordii Pn8.04 tarafindan verilir. DUslk 16 bit nokta kontrol
modunu tanimlar ve yiksek 16 bit nokta islem parametresi secimini tanimlar.

Varsayilan: 0x
00000000

Pr 1 kontrol word O Haberlg)s(goe 4adresi:
Ayar arahgi: 0x0 ~ Birim: A | Kontrol Modu: P
0x80000000

Parametre agiklamasi: Dahili pozisyon komut kontrol word'Untin diistik 16 biti, dahili pozisyon
komut yol planlama kontrol word'idur. D&hili pozisyon komutlarinin interpolasyonu, 6rtiisme
(overlap), goreceli / mutlak, tekli segment / goklu segment / hiz / atlama dahili pozisyon komut
kontrol word'Uniin dstik 16 bitlik kismi ile planlanabilir. YUksek 16 bit, Pr pozisyonu komutunun
hizini, hizlanmasini, yavaglamasini ve gecikme slresini planlayabilir. Pn880 ile Pn897 arasindaki
fonksiyon kodu, Pr pozisyon komutunun galismasi sirasinda hizlanma / yavaglama siresini,
pozisyonlandirma hizini ve gecikme suresini tanimlar.

Pn804 low 16 bit

.0000

T

: Single segment position mode

Multi-segment position mode

2 : Speed control mode

3: Jump mode

: Absolute position value
+ Incremental position value

: Relative position value

0 : Run at a constant speed after the speeds reached
1 : Automatically run the next segment speed after the

speed is reached

Invalid

: The interrupt function is off  1: The interrupt function is on

:The pping function is off

L olo|d = o= o

: The over lapping function is on

0 : Target speed unit: rpm

1 : Target speed unit: pps

Acceleration time segment number selection

Deceleration time segment number selection

NN
'“UGQ_F

Position command speed segment number selection

Invalid

TI="r

I ® m m

Delay time segment number selection

Invalid
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Setting - lé]

Parameter attribute

Function code PnB804 Value (0x1  QOO00011

Hamz Prl control word

-
A . L
[0]zingle position mode -

E

E [0] Dizatle interrupt functior ¥

D [0]Disable owerlap function -

wo =0000

[0JACC time selectionm O b

[O]DEC time selection O A

[O]position command step selec *

[0]Delay time selection 0 -

W .
Write

Fonksiyon kodunun A bélimiinin tanimi: dahili pozisyon modunu segin

A bélimi Ozellikler
0 Tekli segment pozisyon modu
1 Coklu segment pozisyon modu
2 Hiz kontrol modu
3 Atlama (jump) modu

Tek segmentli modu ve ¢ok segmentli modu agiklamasi: Tek segmentli pozisyon komutu, bir
sonraki pozisyon komutunun o anki pozisyon komutundan sonra yurtttilemedigini gdsterir. Cok
segmentli pozisyon komutu, bir sonraki pozisyon komutunun gegerli pozisyon komutundan sonra
yuratuldagtind belirtir. Ardisik birkag pozisyon komutu gok segmentli ise, ok segmentli pozisyon
komutu siirekli olarak yiritilir. Tek segmentli / ok segmentli pozisyon bildirimi asagida
gosterildigi gibi yurdtdllir:
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Yikselen kenar Yikselen kenar

POS_T

Tetik palsi |

POS
Pozisyon artisl

Tekli segment pozisyonu T
Zaman

Yikselen kenar Yikselen kenar

POS_T

Tetik palsi |

POS
Pozisyon artigi

Tekli segment pozisyonu T
Zaman

Hiz modu agiklamasi: Mevcut pozisyon komutu hiz modu ise, pozisyon komutu planlandiginda
motor bir sonraki Pr pozisyon komutuna kadar ayarlanan hizda galisacaktir.

-~

PosTrig |_|

PosSpd

Hiz modu diyagrami

Atlama (jump) modu agiklamasi: Gegerli pozisyon komutu segmenti biti atlama modu ise, gegerli
pozisyon komutu segmenti hemen belirtilen segment numarasinin, pozisyon komut segmentine
atlar ve belirtilen segmentin pozisyon komutu yirGtilir.
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Fonksiyon kodunun B bélimiinin tanimi: komut modunu segin

B bolumii g segmgnt/ Enil Hiz modu Atlama modu
segment pozisyon modu
Gegerli konum komut Gegerli hizin
P . uygulanmasindan
0 dederi, mutlak pozisyon . ; —_
o sonra bir sonraki Pr
degeridir
gegmez
Gegerli hiz
Gegerli konum komut calistirildiktan sonra
1 degeri, artimsal pozisyon bir sonraki Pr —_
dederidir segmenti otomatik
olarak calistirilr.
2 Gegerli konum komutunun _ .
bagil konum degeridir

B bolumiindeki tekli segment / goklu segment pozisyon modunda, pozisyon komutu agiklamasi:
1 Mutlak pozisyon komutu: Motorun calisti§i hedef pozisyon degeri, verilen pozisyon komut
degeridir.

TargetPos = PosAbs.

2 Goreceli pozisyon komutu: Motorun calisti§i hedef pozisyon degeri, gegerli gergek pozisyon
degeri + verilen ilgili konum degeridir.

TargetPos = PosFdb + PosRel.

3 Artimsal pozisyon komutu: Motorun galisti§i hedef pozisyon dederi, 6nceki pozisyon komut
degeri + mevcut artan pozisyon komut degeridir.

TargetPos = PosCmd + Poslnc.

B boluimiindeki hiz modunun fonksiyonu agiklamasi:

Hiz modunda, kontrol wordtintin B bdliimi, bir sonraki Pr komut degerinin mevcut hiz komutuna
ulagildiktan sonra otomatik olarak calistirilip galistirimayacagini gésterir. B kismi 1 ise, bir
sonraki Pr komutu degeri otomatik olarak yurtittilur. Bir sonraki Pr komutu, tekli / oklu segment
pozisyon komutu, hiz komutu veya atlama komutu olabilir. B bdllimii 0 ise, motor bir sonraki Pr
talimati calismaya baglayana kadar mevcut Pr tarafindan verilen hiz degerinde galismaya devam
eder.

Fonksiyon kodu C bdlimi fonksiyon tanimi: Kesme (interrupt) fonksiyonunu segin

C bollimu Pozisyon modu Hiz modu Atlama modu
0 Kesme fonksiyonu Kesme fonksiyonu Kesme fonksiyonu
etkin degil etkin degil etkin degil
1 Kesme fonksiyonu Kesme fonksiyonu Kesme fonksiyonu
etkin etkin etkin

Kesme Fonksiyonu Agiklamasi: Kesme fonksiyonu etkinlestirildiginde, gecerli pozisyon komutunun
calisip calismadigina bakilmaksizin derhal bir sonraki pozisyon komutuna gegilir. Mevcut pozisyon
komutunun marji, pozisyon komut planlamasi igin bir sonraki pozisyon komutunda biriktirilir. Kesme
fonksiyonu etkin degilse, yalnizca gegerli konum komutu tamamlandiktan sonra bir sonraki konum

degerinin yuritiilmesine gegecektir. Kesme eklenti fonksiyonu asagida gésterilmistir:
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Yikselen kenar Yikselen kenar

POS_T

Tetik palsi |

| I

| |
POS i |

Pozisyon artis | \i/

| I

I i

|

|

|

|

Interrupt (kesme) konumu yiiritme T
dalaa formu Zaman

Interrupt islemi

Yiikselen kenar Yiikselen kenar
POS_T
Tetik palsi
1 1
i i
POS i i
Pozisyon artigi | |
i i
I
]
| i
Interrupt (kesme) konumu yiriitme T
dalaa formu Time

Uninterrupt islemi
Not: Kesme komutu Pr komutu ayarlandiktan sonra gegerlidir ve kesme komutu ikinci komut
tetiklendiginde degerlendirilir.

Fonksiyon kodu D bdlimii fonksiyon tanimi: értlisme (overlapping) fonksiyonu segin

D balimii Tekli / goklu segment Hiz modu Atlama (Jump)
__pozisyon modu modu
0 Ortlisme fonksiyonu Hedef hiz birimi L
kapall rpm
- . Hedef hiz birimi
1 Ortiisme fonksiyonu agik PPS —_—

Ortiisme fonksiyonu agiklamas!: Ortlisme fonksiyonu agildiktan sonra, gok segmentli pozisyon
komutu uygulandiginda, her pozisyon komutu yavaslama asamasina getirildiginde, 0’a kadar
yavaslamaz ve bir sonraki konum komutu dogrudan gegerli hizdan planlanir. Ortiisme fonksiyonu
aclk degilse, gegerli pozisyon komutu uygulandiktan sonra 0'a kadar yavaslar ve bir sonraki
pozisyon komutunu planlar. Ortlisme fonksiyonu yalnizca goklu pozisyonlarda calisir, tek segmentli
pozisyonda galismaz ve ortlisme fonksiyonu agildiktan sonra gok asamali pozisyon gecikme siresi
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0 olur. Cok segmentli pozisyon ortlisme fonksiyonu asagida gosterilmistir:

Rising edge Rising edge
POS_T
Trigger pulse
| |
POS : :
Position | |
increment | |
| |
| / \ | / \
| |
| |
| |
| |
| |
| |
Overlapping T
function execution .
time
waveform
Rising edge Rising edge
POS_T
Trigger pulse
| |
POS : :
Position | |
increment | |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
No overlapping T
function execution .
time

waveform
Not: Ortlisme gerceklestiginde, dnceki komut ayari gegerli olur. Onceki komut yavaslama
noktasina geldiginde, bir sonraki komutu galistirir (hiz modunda, bu bit hiz komut birimini gdsterir).

Hiz birimi agiklamasi: Hiz birimi, gegerli hiz komut bdlimu tarafindan verilen hiz degerinin rpm
(dakika basina kag devir) hiz degeri veya PPS (saniyede galisan darbe) hiz degeri olup olmadigini
tanimlar.
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Fonksiyon kodu E bélimii fonksiyon tanimi: hizlanma zamanini segin

E

Tekli segment/ goklu segment

- ) Hiz modu Atlama modu
bolimi pozisyon modu
Hizlanma zamani, Pn880
Hizlanma zamani, Pn880 tarafindan
0 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn881
Hizlanma zamani, Pn881 tarafindan
1 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn882
Hizlanma zamani, Pn882 tarafindan
2 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn883
Hizlanma zamani, Pn883 tarafindan
3 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn884
Hizlanma zamani, Pn884 tarafindan !
4 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn885
Hizlanma zamani, Pn885 tarafindan X
5 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn886
Hizlanma zamani, Pn886 tarafindan
6 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Hizlanma zamani, Pn887
Hizlanma zamani, Pn887 tarafindan
7 tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
tanimlanan zamani seger.
seger.
Fonksiyon kodu F boliimii fonksiyon tanimi: yavaslama stiresini segin
F Tekli segment/ goklu segment
i I Seg ¢ g Hiz modu Atlama modu
bdllimi | pozisyon modu
Yavaglama zamani, Pn880 Yavaglama zamani, Pn880
0 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. secer.
Yavaslama zamani, Pn881 Yavaglama zamani, Pn881
1 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. secer.
Yavaslama zamani, Pn882 Yavaglama zamani, Pn882
2 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. secer.
Yavaglama zamani, Pn883 Yavaglama zamani, Pn883
3 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
SEeGer. seger.
Yavaglama zamani, Pn884 Yavaglama zamani, Pn884
4 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz

secer.

secer.
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Yavaslama zamani, Pn885 Yavaglama zamani, Pn885
5 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. seger.
Yavaslama zamani, Pn886 Yavaglama zamani, Pn886
6 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. secer.
Yavaglama zamani, Pn887 Yavaglama zamani, Pn887
7 tarafindan tanimlanan zamani tarafindan tanimlanan zamani Kullanilamaz
seger. secer.
Fonksiyon kodu G kismi fonksiyon tanimi: ¢alisma hizini secin
G Tekli segment/ goklu segment Atlama
o ; Hiz modu
péliml | pozisyon modu modu
Hiz degeri, Pn888 tarafindan
0 o Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
Hiz degeri, Pn889 tarafindan
1 . Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri secer.
2 Hiz deger, Pn§8A tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri secer.
3 Hiz deger, PnE}BB tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
4 Hiz degeri Pn§8Q tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
5 Hiz deger, Pn§8Q tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
6 Hiz deger, Pn§8E tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri secer.
7 Hiz deger, Pn§8E tarafindan Kullanilamaz Kullanilamaz
tanimlanan degeri secer.
Fonksiyon kodu H bdlimi fonksiyon tanimi: gecikme siresi segimi
H Tekli segment/ goklu segment Atlama
i . Hiz modu
bélimi | pozisyon modu modu
Gecikme siiresi Pn890 tarafindan Gecikme siiresi PnB90 .
0 L tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
Secer.
Gecikme siiresi Pn891 tarafindan Gecikme siiresi Pig91 .
1 L tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
Secer.
Gecikme siiresi Pn892 tarafindan Geikme sresi Png32 .
2 . tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
Seger.
Gecikme siiresi Pn893 tarafindan Gecikme siresi Pn893 L
3 - tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger. secer
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Gecikme siresi Pn894 tarafindan Gecikme siresi Pn8d4 .
. tarafindan tanimlanan dederi | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
Seger.
Gecikme siresi Pn895 tarafindan Gecikme siiresi Pn835 o
L tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
seger.
Gecikme siiresi Pn896 tarafindan Gecikme suresi PnBg6 .
L tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger.
seger.
Gecikme siiresi Pn897 tarafindan Gecikme siresi Pn897 .
L tarafindan tanimlanan degeri | Kullanilamaz
tanimlanan degeri seger. secer

9.2.4 Pozisyon Komutu Pals Verileni

Konum komutu segment numarasinin NUM oldugunu varsayarsak, tek/cok segmentli pozisyon
modunda, pozisyon komutu darbe numarasi Pn806 +4 * NUM fonksiyon koduyla verilir. Hiz
modunda, verilen hiz degeri Pn806 + 4 * NUM tarafindan verilir.

Tekli / coklu segment pozisyon komutu pals
numarasi O
Hiz modunda hiz degeri

Ayar araligi: - 2/31~231

Haberlesme adresi:
0x806

Birim:

Cevrim Kontrol modu: P

Varsayilan: 0

Parametre agiklamasi: Tekli/goklu segment pozisyon modunda; parametre, verilen konum komut
darbesi sayisini belirtir. Hiz modunda; parametre, ¢alisan hedefin verilen hizini ifade eder.

Dikkat: Hiz modunda hiz degeri verildiginde verilen hiza dikkat edin ve hiz birimi Pn806'nin en
yiksek biti tarafindan verilir.

9.2.5 Konum Komutu Segmenti Paylagma Parametreleri

Pr pozisyon komutunun hizi, hizlanmalyavagslama stiresi ve gecikme stiresi ortak parametrelerdir.

Her Pr pozisyon komutu, mevcut konum komut bolimiintin ¢alisma parametreleri olarak 8 farkli

hizdan, hizlanma ve yavaslama siiresinden ve gecikme siresinden birini segebilir. Paylasilan

parametre tanimi asagidaki gibidir:

Dahili ok agamali pozisyon hizlanma / o
yavaslama suresi secimi 0

Ayar arali§i:0~60000

Haberlesme adresi:
0x880

Kontrol modu: P

Birim: N/A

Varsayilan:100

Parametre agiklamasi: Dahili pozisyon komutu hizlanma / yavaslama siresi segimi. Pn880
parametresinden Pn887 parametresine kadar, toplam 8 set dahili cok asamali pozisyon hizlanma /
yavaglama suresi tanimlanir. Dahili ok segmentli pozisyon komut kontrolii fiilen kullanildiginda, 16
bitlik yiiksek word pozisyonunun E boliim{ dahili gok segmentli pozisyon komutuna gére kontrol
edilebilir ve hizlanma suresi olarak Pn880 ile Pn887 parametresinden herhangi birisi segilir. Dahili
pozisyon komutu hizlanma zamani olarak bir parametre; gok kademeli bir dahili pozisyona gdre
kontrol edilir. Wordiin yliksek 16 bitinin F bollim(i, dahili gok segmentli pozisyon komutunun
yavaslama suresi olarak Pn880 ile Pn887'den herhangi birini secer.
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Not: Birkag farkli pozisyon komutu segmenti ayni hizlanmalyavaslama stiresi fonksiyon kodunu
segildiginde, karsilik gelen fonksiyon kodunun hizlanmalyavaslama zaman degerini
degistirdiginizde birkag pozisyon komutunun hizlanmalyavaslama zamani ayni anda degisecektir.
Hizlanmalyavaslama suresi ayari, 0 rpm'den nominal motor hizina kadar hizlanmak igin gereken
zamandir.

Danhili gok asamali pozisyon hizlanma 0 Haberlesme adresi:
| yavaslama siiresi segimi 1 0x881
Varsayilan: 200 Ayar araligi: 0 ~ 60000 B::;n: Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili gok agamali pozisyon o Haberlesme adresi:
hizlanma / yavaglama stiresi segimi 2 0x882
Varsayilan: 300 Ayar araligi: 0 ~ 60000 B'r:;n: Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili gok agamali pozisyon O Haberlegsme adresi:
hizlanma / yavaslama stiresi segimi 3 0x883
Varsayilan: 400 Ayar araligi: 0 ~ 60000 B::;n: Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili cok agamali pozisyon hizlanma / o Haberlesme adresi:
yavaslama siresi secimi 4 0x884
Varsayilan: 500 Ayar araldi: 0 ~ 60000 Birim: ms Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili gok agamali pozisyon hizlanma / o Haberlesme adresi:
yavaglama siresi secimi 5 0x885
Varsayilan: 600 Ayar araldi: 0 ~ 60000 Birim: ms Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili gok agamali pozisyon hizlanma / o Haberlesme adresi:
yavaglama siresi secimi 6 0x886
Varsayilan: 700 | Ayar araligi: 0 ~ 60000 | Birim: ms | Kontrol modu: P
Pn881 gibi
Dahili gok agamali pozisyon hizlanma / o Haberlesme adresi:
yavaslama suresi secimi 7 0x887
Varsayilan: 800 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: ms Kontrol modu: P
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Same as Pn881

segimi 0

Dahili cok segmentli pozisyon hiz degeri o

Haberlesme adresi:
0x888

Varsayilan: 100

Ayar araligi: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Dahili cok segmentli pozisyon komutu hiz segimi. Pn888 ile Pn88F
parametrelerinden toplam 8 adet dahili cok segmentli pozisyon hizi degeri saglanir. Dahili gok
segmentli pozisyon kontrolii fiilen gergeklestirildiginde, dahili gok segmentli pozisyonun G
boélimiiniin degerine gére dahili cok segmentli pozisyon islemi icin hiz referans degeri olarak
Pn888 ile Pn88F arasinda bir dizi parametre segilir. Dahili gok segmentli pozisyon kontroll
gerceklestirildiginde, dahili gok segmentli pozisyon kontrol wordtiniin ytksek 16 bitinin F
béliminin degerine gore Pn888 ve Pn88F arasindaki belirli bir parametre seti, dahili gok
segmentli pozisyon islemi igin hiz referans degeri olarak segilir.

secimi 1

Dahili gok segmentli pozisyon hiz degeri o

Haberlesme adresi:
0x889

Varsayilan: 200

Ayar arali§i: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Pn888 gibi

Dahili cok segmentli pozisyon hiz degeri

segimi 2

@)

Haberlesme adresi:
0x88A

Varsayilan: 500

Ayar araligi: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Pn88s gibi

secimi 3

Dahili gok segmentli pozisyon hiz degeri o

Haberlesme adresi:
0x88B

Varsayilan: 1000

Ayar araligi: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Pn888 gibi

Dahili gok segmentli pozisyon hiz degeri

secimi 4

@)

Haberlesme adresi:
0x88C

Varsayilan: 1500

Ayar araligi: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Pn88s gibi

segimi 5

Dahili ok segmentli pozisyon hiz degeri o

Haberlesme adresi:
0x88D

Varsayilan: 2000

Ayar araligi: 0 ~ 6000

Birim: rpm

Kontrol modu: P

Pn888 gibi

Pn88E

secimi 6

Dahili cok segmentli pozisyon hiz degeri o

Haberlesme adresi:
0x88E
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Varsayilan: 2500 | Ayar arali§i: 0 ~ 6000 Birim: rpm Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili gok segmentli pozisyon hiz degeri o Haberlesme adresi:
secimi 7 0x88F
Varsayilan: 3000 Ayar araligi: 0 ~ 6000 Birim: rpm Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili cok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme adresi:
suresi segimi 0 0x890
Varsayilan: 0 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P

Parametre agiklamasi: Dahili ok segmentli pozisyon komutu gecikme siresi secimi. Pn890°'dan
Pn897'ye kadar olan parametrelerle, toplamda 8 set dahili ok segmentli pozisyon gecikme siresi
segenegdi sunulmaktadir. Dahili gok segmentli pozisyon kontrolii gergeklestirildiginde, dahili ok
segmentli pozisyon kontrol word(iniin yliksek 16 bitinin D bdllimintin degerine gore, Pn890 ve
Pn897 arasindaki belirli bir parametre seti iki pozisyon noktasi arasindaki dahili cok sengmentli
pozisyon igin gecikme suresi olarak segilir.

Not: Pozisyon komutu igin, gecikme siiresi pozisyon komutu palsi génderildikten sonra hesaplanir.
Hiz modunda ise gecikme siiresi hiz degeri hedef hiza ulastiktan sonra hesaplanir.

Dahili cok segmentli pozisyon gecikme Haberlesme
suresi secimi 1 adresi: 0x891
Varsayilan: 1 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili cok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme
siiresi segimi 2 adresi: 0x892
Varsayilan: 5 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili cok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme
siresi secimi 3 adresi: 0x893
Varsayilan: 10 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Pn8os Dahili ok segmenth pozisyon gecikme o Habe_rlegme
siiresi secimi 4 adresi: 0x894
Varsayilan: 100 Ayar araldi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
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Dahili gok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme
siresi secimi 5 adresi: 0x895
Varsayilan: 1000 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili cok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme
suresi se¢imi 6 adresi: 0x896
Varsayilan: 5000 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P
Pn888 gibi
Dahili cok segmentli pozisyon gecikme o Haberlesme
siresi segimi 7 adresi: 0x897
Varsayilan: 10000 Ayar araligi: 0 ~ 60000 Birim: 0.1s Kontrol modu: P

Pn888 gibi

9.3 Nokta Fonksiyonu Caligtirma Parametreleri

Nokta fonksiyonu; belirlenen hiz, hizianma / yavaglama stiresi, gecikme stiresi ve hedef pozisyon
dogrultusunda ilgili pozisyon yériingesini planlar. Ilk segmentin islem parametreleri komut segmenti
icin bir 6rnek agiklama igin kullanilir.

9.3.1 Pozisyon Komutu

Pozisyon modunda, nokta kontrolii igin pozisyon komut pals sayisi Pn806 + POSNUM*14 seklinde
verilir. Pozisyon komutu pals sayisi ise elektronik disli orani Pn204 ve Pn206 ile belirlenir.
Pozisyon modunda, hedef konum degeri Artimsal bir konum degeri, bagil bir konum degeri ve
mutlak bir konum degeri olabilir.

Artimsal pozisyon komutu, hedef konumun belirgin oldugu ve hedef konum degerinin gergek
konumdan bagimsiz oldugu modda kullanilir. Artirimli pozisyon igin referans noktasi pozisyon
komutu degildir. Artirimli pozisyon modu agagidaki gibi gériindr:

| | |

:__} PosCmd0O ‘_Jf" PosCmd1 ‘_J|

|
| | |
$  Pos0 4 1 PosRem0
r oS | 1 I

Artimsal pozisyon komutu kullanilirken, birinci konum degeri PosCmd0 olarak belirlenir. Pos0’'a
pals geldikten sonra islem sona erer ancak PosRem0 palsleri tamamlanamaz. Bu noktada ikinci bir
Artimsal pozisyon komutu olan PosCmd1 eklenirse, ikinci konum komutu igin toplam pals sayisi
PosCmd1+PosRem0 olur. Yani ikinci Artimsal konum degeri PosCmd1 birinci pozisyon komutu
PosCmdQ'a eklenerek hesaplanir ve son konum degeri PosCmd0+PosCmd1 olur. Bu sekilde
Artimsal konumlar birbirine eklenerek son konum degeri belirlenir.
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Bagil pozisyon komutu, gergek konu degerine referans alinir. islem aninda sonraki segmentinn
konum komut degeri, gergek konum degerinin referans noktasi olarak kullanilir ve hedef konum
degeri hesaplanir. Bagil konum calisma modu asagidaki gibi gosterilir:
| |
Ly PosCmd0 P
| |
|
:_ ) PosO 4 JI_ 3 PosRem0 ¢ _:

| |
| |
(4 PosCmd1 1
| |
|

Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, birinci pozisyon komutu ayar degeri PosCm0'dir. Pos0’a pals
geldikten sonra islem sona erer ancak PosCmd0'in palsleri tamamlanamaz. Bu sirada ikinci bagil
konum komutu PosCmd1 eklenirse, ikinci konum komutu isleminin toplam pals sayisi PosCmd1
kadardir. Yani, ikinci bagil konum degeri PosCmd1 referans noktasi PosQ'dir ve son konum degeri
Pos0+PosCmd1 olur.

Mutlak konum komutu, sifir noktasina gére mutlak bir konum degerine referans alinir (mevcut
gergek konum degeriyle ilgilenmeksizin, palslerin tamamlanmis olup olmamasi 6nemli degildir).
Mutlak konum komut degerleri, asagida gosterildidi gibi mutlak sifir noktasina gére alinmasi
gereken tam mesafelerdir.

[ [

:_* PosCmd0 ‘_JI
[

Ir > PosO ¢ JI— + PosRend ¢ 1'

| |
10 I
:—* PosCmd1 4—-:

|

Yukaridaki sekilde gorildugu gibi, birinci konum komutu ayarlama degeri PosCmd0’dir. PosQ'a
pals geldikten sonra islem sona erer ve kalan Posrem0 palsleri tamamlanamaz. Bu sirada ikinci
mutlak konum komutu PosCmd1 eklenirse, ikinci konum komutu igleminin toplam pals sayisi
PosCmd1-Pos0 olur. Yani ikinci mutlak konum degeri PosCmd1, mutlak konum 0 bit referans
noktasidir ve nihai konum degeri PosCmd1 olur.
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9.3.2 Hizlanma ve Yavaglama Siiresi

islem sirasinda pozisyon kontrol fonksiyonu, motorun galisma hizina bagli olarak hizlanma ve
yavaslama siirelerini hesaplar. Oregin, motorun belirli bir hizda calismasi igin hizianma siiresi
belirlenir. Bu suire boyunca motor, baslangi¢ hizindan hedef hiza hizlanir. Benzer sekilde
yavaslama suresi de belirlenerek motorun hedef hizdan durma hizina yavaslamasi saglanir. Bu
streler motorun performansini ve hareketin istenen sekilde gerceklesmesini saglamak igin
onemlidir.

Asagidaki sekilde, noktadan noktaya kontrol fonksiyonunda hizlanma / yavaslama stresi
maksimum 60000ms, minimum Oms ayarlanabilir. Noktadan noktaya pozisyon kontroll igin yapilan
konum ydriingesi planlamasina, hiz, hizlanma / yavaslama siiresi ve konum degeri arasinda
mantikli bir iligki olmasi gerekmektedir. Eger bu iliski uygun degilse ve ayarlanan hizlanma /
yavaslama sUresiyle uyumlu bir sekilde galismiyorsa, noktadan noktaya kontrol programi mevcut
hiz ve hedef konum degerine gdre yeni bir hizianma / yavaslama stiresi hesaplamasi yapar. Bu
yeni hesaplanan hizlanma / yavaglama siiresi, hareketin daha uygun ve gergeklestirilebilir bir
sekilde gergeklesmesini saglamak igin kullanilir.

-~

S

I
Ly POSO  «-
F==r  poS1 -

Yukaridaki sekilde goruldugu gibi, motor, ayarlanan hizlanma siiresine gére So noktasina kadar
calistirildiginda, ayarlanan yavaslama siresine gore devam ederse, motorun son galisma
pozisyonu Pos1 tarafindan belirtilen mesafeye ulasacaktir. Noktadan noktaya kontrol pozisyon
komutu planlamasinda, ayarlanan hedef konum degeri Pos0’dir. Motorun son ¢alisma konumunun
Pos0 pozisyonuna kesinlikle ulasmasini saglamak igin, yavaglama siresi yeniden planlanmalidir.
Bu sayede motorun nihai olarak Pos0 konumuna dogru ¢alismasi saglanir.

9.3.3 Noktadan Noktaya Kontrol Hizi ve Gecikme Siiresi

Noktadan noktaya kontrol hiz referansi ikiye ayrilmistir: pozisyon kontrol modu ve hiz kontrol
modu.

Pozisyon modu igin, pozisyon komutu planlandiginda, istenen calisma hizi Pr komut segmenti
kontrol wordtiniin yiiksek 16 biti G bolimi tarafindan hizla belirlenir. Bu hiz degeri sadece pozitif
bir hiz degeri alabilir. Pozisyon komutuna gore planlama yapilirken, hedef pozisyonun pozitif ve
negatif de@erleri, istenen hizin ileri ve geri hareketini belilemek icin kullanilir.
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Hiz modunda Pr galigirken hedef hiz Pn806+POSNUM*4 tarafindan belirlenir. Hiz modunda ters
yonde calistirmak isterseniz Pn806+POSNUM*4 degerini negatif ayarlayin.

Noktadan noktaya kontrol sirasinda, hiz modunda hedef hiz veya pozisyon modunda istenen hiz
olsun, verilen maksimum hiz degeri 6000 rpm olarak sinirlandiriimistir. Hiz modunda verilen hiz
birimi PPS (Pulse Per Second — Saniyedeki Pals Sayisi) ise, 6000 rpm maksimum deger

PPS birimi limitine dondsturtr.

Noktadan noktaya kontrollin interruptsiz ve 6rtlismesiz islemler icin gecikme suresi gegerlidir.
Mevcut bir Pr komutunun tamamlanmasindan sonra, bir sonraki Pr komutunun ne kadar siirede
yirttilecegi belirlenir Gecikme siiresi 0.1 saniye birimindedir. Hiz modunda, gecikme siiresi,
motorun galisma hizi komutunun ayarlanmis hiz komut degerine ulasmasi icin gereken stre olarak
tanimlanir ve sonraki Pr talimatinin galistirilabilmesi igin beklenir.

interruptsiz islem gerceklestirildiginde, bir sonraki Pr talimati hemen yiiritiiliir, bu nedenle gecikme
stiresi interrupt modunda gergeklestirilebilir. Yani, mevcut Pr komutu tamamlanmamis veya
yir(itme tamamlanmasi gecikme siresine ulagsmis ise, kesinti fonksiyonu tarafindan bir sonraki Pr
talimati hemen ydrtitilebilir.

Eger islem drtiisme durumu sdz konusu ise, ayarlanan gecikme siiresi otomatik olarak gérmezden
gelinir ve yavaslama noktasina gelindiginde hemen bir sonraki pozisyon komutu planlanir.

9.4 Interrupt Fonksiyonu

Noktadan noktaya kontrol fonksiyonunda, interrupt iglemi dnceki pozisyon komut iglemini
durdurarak hemen ardindan eklenen yeni pozisyon komutunu calistirabilir. Yeni eklenen pozisyon
komutu, hedeflenen pozisyon degerine gore calisir. Pozisyon komutlari Artimsal, mutlak ve bagil
olmak iizere Ug farkli sekilde interrupt islemine tabi tutulabilir ve bu farkli isletme modlarina gére
calisabilir.

9.4.1 Artimsal Pozisyon Modunda Interrupt

Ren | o
l— -»> PIOSI <+ -! T

A 4

[
|
|
=+ poso ¢+

Yukaridaki sekilde, Artimsal pozisyon modunda interrupt isleminin ¢alisma semasi sunulmustur.
Birinci pozisyon komutu icin hedef pozisyon PosQ'dir ve galisma sirasinda ikinci pozisyon komutu
tarafindan interrupt islemine ugruyor. Interrupta ugradiktan sonra birinci pozisyon komutunun pals
sayisi Rem olarak ifade edilmistir. ikinci pozisyon komutu Artimsal bir pozisyon komutudur ve
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hedef pozisyonu Pos1'dir. ikinci pozisyon komutu, birinci pozisyon komutunu interpolasyona tabi
tuttuktan sonra ikinci pozisyon komutunun ayarlanmis hizina gére calisir. Ikinci pozisyon komutu
Artimsal pozisyon oldudu igin toplam pals dederi Pos0 + Pos1 seklindedir. Yukaridaki resimde
géruldigu gibi, birinci pozisyonun artan komut palsi ikinci pozisyona aktarilir.

9.4.2 Bagil Pozisyon Modunda Interrupt

A 4

Ly |
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|
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Yukaridaki sekilde, badil pozisyon modunda interrupt igleminin galisma semasi sunulmustur.
Birinci pozisyon komutunda hedef pozisyon Pos0'dir ve iglem sirasinda ikinci pozisyon komutu
tarafindan interrupta ugruyor. Kalan pals sayisi Rem olarak ifade edilmistir. ikinci pozisyon komutu
bir bagil pozisyon komutudur ve hedef pozisyonu Pos1'dir. Ikinci pozisyon komutu interrupta
ugradiginda, hemen ikinci pozisyonun hedef hizinda galismaya baslar ve pals sayisi Pos1’e gore
gercek pozisyon degerine gore caligir. iki asamali islemin sonunda gegen toplam pals sayis|
Pos0+Pos1-Rem'dir. Yukaridaki resimde gdsterildigi gibi, Pos0 interrupta ugradiktan sonra
yasanan Rem kadar pals kaybi ihmal edilir ve Pos1’e eklenmez.

9.4.3 Mutlak Pozisyon Modunda Interrupt

-~

I
I 14

- — =) Poso+ ——| |1
———> pos1 «--—-

Yukaridaki sekilde, mutlak pozisyon modunda interrupt isleminin ¢alisma semasi sunulmusgtur.
Birinci pozisyon komutunda hedef pozisyon Pos0'dir ve islem sirasinda ikinci pozisyon komutu
tarafindan interrupta ugruyor. Artan pals sayisi Rem olarak ifade edilmistir. ikinci pozisyon komutu
bir mutlak pozisyon komutudur ve hedef pozisyonu Pos1'dir. ikinci pozisyon komutu interrupta
ugradiktan hemen sonra, ikinci pozisyonun hedef hizinda galismaya baslar ve mutak konum
Pos1'e ulagir. iki pozisyon igleminden sonra toplam pals sayisi Pos1'dir. Yani ikinci hedef pozisyon
eklendiginde birinci pozisyon degeri yok sayilir ve eklemeye gére dogrudan mutlak pozisyon komut
degeriyle caligir.
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Pn864 parametresinin tanimi

Parametrenin A bolim tanimi:

A bolimi Fonksiyon
0~9 Nokta buffer derinligi
Parametrenin E ballimi tanimi:
E bélimi Fonksiyon
0 Gegersiz
1 ileri Jog
2 Geri Jog

Maksimum nokta buffer derinligi sayisi 10°'dur. Buffer derinligi O olarak ayarlandiginda, buffer islevi
devre disi birakilir.

Not: Nokta kontrolde, en fazla 10 adet Pr komutu saklanabilir. Eger 10 komutu asan Pr komutu
girilirse dnceki saklanan komutlar tizerine yazilir. Saklanan Pr komutlari, tek bir pozisyon komutu
veya ¢oklu pozisyon komutunun baslangic olabilir.

Onceki Pr pozisyon komutu tekli pozisyon komutudur. islem sirasinda, PosTrig islevi araciligiyla
yeni bir pozisyon komutu tetiklenir ve tetiklenen yeni pozisyon komutu gegici olarak saklanir.
Onceki Pr komutu tamamlandiktan sonra, saklanan pozisyon komutu okunarak islem igin kullanilir.
Tek segment saklama islevinin sematik diyagrami asagidaki sekilde gésterilmistir:

PosTrig ﬂ
ITn‘gger Trigger1

Position
— P Temporary 4—
| Storage

i |

Tek segment saklama semasi

Stored
Position

S

Execution

v

Yukaridaki sekilde gésterildigi gibi, tek bir pozisyon komutunun galismasi sirasinda bagka bir Pr
komutu tetiklenir. Bagka bir Pr komutu icin interrupt ayarlanmadiysa, ytrttmek i¢in mevcut Pr
komutunun tamamlanmasini beklemeniz gerekir. ikinci Pr komutunun tetiklenmesinden
yurttiilmesine kadar ikinci Pr komutu gegici olarak pozisyon komutu saklama bufferinde saklanir.
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9.4.4 Gok Segmentli Saklama islevi

Egder 6nceki Pr komutu gok segmentli bir Pr komutu ise ve yeni bir pozisyon komutu eklenirse ve
yeni eklenen pozisyon komutu kesme olarak ayarlanmissa, gegici olarak saklanir. Cok segmentli
Pr komutunun ydrdtildugt pozisyon segmentinin yirttilmesi tamamlandiginda, saklanan
pozisyon komutu segmenti hemen yir(itilir. Coklu pozisyonun geri kalani yiriitiiimemis pozisyon
komut segmentleri atilir ve artik ytritilmez. Cok segmentli depolama islevi asagidaki sekilde
gosterilir:

PosTrig
S Trigger Trigger ! : Stored
HPnsl'tion Position
|Temporary| Execution
=

| .

ATAYaN

i
Cok Segmentli Saklama Semasi

|
|
[
| | Storage |
|
|
|

v

— Ignore Position ¢~ — i

Yukaridaki sekilde gortildiigu gibi, ilk pozisyon komutu gok segmentli bir pozisyon komutudur ve 5
pozisyon komut segmenti vardir. Calisma sirasinda ¢ok segmentli pozisyon komutu tgiincti
pozisyona kadar galistirildiginda, disaridan bir tetikleme ile yeni bir pozisyon komut degeri eklenir.
Yeni eklenen pozisyon igin interrupt islevi ayarlanmadigindan, énceki ok segmentli pozisyon
komut serisinin Gglincti pozisyon komutunun yiritilmesi tamamlandiginda, yeni eklenen pozisyon
komutu degeri yuritilir. Cok segmentli pozisyon komut serisinin dérdlincii ve besinci pozisyon
komut degerleri artik yirtilmez.

9.4.5 Gakisan Saklama Islevi

Onceki pozisyon komutu gakisma islevi ayarlandiginda, pozisyon komutu calismasi sirasinda
harici bir tetikleme ile yeni bir pozisyon komutu eklenirse ve yeni pozisyon komutunda interrupt
islevi bulunmadi§i durumda, 6nceki pozisyon komutu yavaslama noktasina ulastiginda, saklanmis
pozisyon komutu degeri okunmaya baslanir ve depolanmis pozisyon komutu degeri cakisma
seklinde planlanir. Cakisma saklama islevi asagidaki sekilde gosterilmistir:

PosTrig
Trigger Trigger I
S (. I
Position
P Temporary Stored
I Storage I

Position

Execution

Deceleration

point

v

Cakisan Saklama Islevi Diyagram
Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, birinci pozisyon komutu cakisma islevini ayarlar ve ¢alisma
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sirasinda harici bir tetikleme ile yeni bir pozisyon komutu eklenir. Yeni pozisyon komutu interrupta
ugramadiginda, yeni alinan pozisyon komutu gegici olarak saklanir. Birinci pozisyon komutu
azaltma noktasina ulastiginda, birinci konum komutu cakisma islevinin agik oldugu tespit edilir. Bu
durumda, gegici olarak saklanan pozisyon komutunun degeri dogrudan okunur ve gegcici olarak
depolanan pozisyon komutunun yiritme streci ¢cakisma seklinde planlanir.

9.4.6 Hafizada Saklanan Interrupt islemi

Dahili gok segmentli pozisyon kontrolinde pozisyon komutu hafizada saklama iglevi, en fazla 3
pozisyon komutu degerinin saklanmasina izin verir. Eger su anda yiiritllen hafizada saklanmis bir
pozisyon komutu varsa ve heniiz y(ritilmemis hafizada saklanmis bir pozisyon komutu
bulunuyorsa, harici bir tetikleyici kullanarak yeni bir pozisyon komutu eklenir. Yeni pozisyon komutu
interrupti baslatir, ylritilen pozisyon komutu interrupta ugrar ve yeni eklenen pozisyon komutu
yirGtultir. Yeni eklenen pozisyon komutu ytiritildikten sonra henlz yiritilmeyen saklanmig
pozisyon degerini okuyarak devam eder. Asagida hafizada saklanan interrupt islevi gosterilmistir:
PosTrig [l

Trigger |

S |
|
|

Inserted

Position

Stored
Position

Position Execution

Execution

Execution

v

Hafizada Saklanan Interrupt Diyagrami

Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, birinci pozisyon komutu yiritilirken, ylritilmeyi bekleyen
hafizada saklanan bir pozisyon bulunmaktadir. Birinci pozisyon yuritilduginde, harici bir tetikleyici
aracilifiyla yeni bir pozisyon komutu eklenir ve yeni eklenen pozisyon komutu interrupti
etkinlestirerek hemen yuriitiilr. Yeni eklenen pozisyon komutu yurttlir. Yeni eklenen pozisyon
komutu yiirGtlildiikten sonra, hafizada tutulan pozisyon komutu degeri yaritdllr.

9.5 Bindirme Fonksiyonu

Gok segmentli bir pozisyon siirekli olarak caligirken, cok segmentli pozisyon komutunun hiz gegisi,
cok segmentli pozisyon bindirme fonksiyonu ayariyla gergeklestirilebilir. Bindirme fonksiyonunun
amaci, birinci pozisyonun yavaglama noktasina hareket edildiginde bir sonraki segmentin ¢alisma
parametrelerini (pozisyon, hiz, hizlanma/yavaslama siiresi vb.) dogrudan okuyarak yavaslama
noktasindan bir sonraki segmentin hareket yolunu dogrudan planlamaktir. Bu sekilde, iki segmentli
pozisyon yolunun gegisi yumusak bir sekilde saglanir. Bindirme fonksiyonu asagidaki semada
gosterilmistir:
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Bafore overlap .

T Pos0 & C+ Posl ¢ T
st Afteroveriap..

B <—

: Els——b Pch 4—‘ T

=" Pos0+Posl ¢ — —1

Bindirme Fonksiyonu Diyagrami

Yukaridaki sekilde gdsterildigi gibi, bindirme fonksiyonu calistirildiginda, 6nceki pozisyon
yavaslamaya gegtiginde bir sonraki pozisyon galigiyor. Bu sekilde iki pozisyon arasinda yumusak
bir gecis saglanir. Bindirme fonksiyonunda, énceki pozisyonda tamamlanmamis olan pals sayisi bir
sonraki pozisyona eklenerek telafi edilir ve bu sekilde pals kaybi olusmaz.

9.6 Durdurma Fonksiyonu

Dahili gok segmentli pozisyon kontrolliniin calismasi sirasinda, PosStop mevcut galisan pozisyon
komutunun durdurulmasini tetiklemek igin kullanilabilir. PosStop, harici DI terminali 0x20 olarak
yapilandirilarak yiikselen kenari ile tetiklenebilir, ayrica haberlesme yoluyla da tetiklenebilir,
Pn898=1000 olarak ayarlanarak PosStop islevi gergeklestirilir. Durdurma islevi araciligiyla mevcut
calisan pozisyon komutu durdurulduktan sonra, galismayan mevcut pozisyonun kalan pals degeri
gegici olarak programda saklanir. Bir sonraki Pr komut programi galistirimadan, kalan pals degeri
dikkate alinmalidir. Durdurma fonksiyonu asagidaki semada gésterilmistir:

PosStop |_|
PosTrig |

SAL

-

—P  running puise value € _|

I
|
= = gerpionene = — —
\ '

Durdurma Fonksiyonu Diyagrami
Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, pozisyon komutunun galismasi sirasinda PosStop
fonksiyonuyla mevcut ¢alisan pozisyon komutu durdurulur. Durdurma komutu tetiklendikten sonra
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motor, mevcut hizindan 500ms’lik yavaslama siiresiyle 0 hiza dogru yavaslar. Motor durduktan
sonra, mevcut pozisyonun kalan pals degeri temizlenmez. Bir sonraki pozisyon komutu
calistinimadan énce bu kalan palsler islenmelidir. Mevcut pozisyon komutu pals degeri
temizlenmek istenirse, 0'lik bir bagil pozisyon komutu gonderilerek kalan pals degeri temizlenebilir.
Mevcut pozisyon komutunun kalan palslerin tamamlanmasi istenirse, 0'lik bir Artimsal pozisyon
komutu génderilerek kalan palsler ¢alistirilabilir. Bir sonraki komut mutlak pozisyon komutu ise,
mevcut kalan palsler mutlak pozisyon komutunun ¢alismasina etki etmez.

9.7 Atlama Fonksiyonu

Dahili cok segmentli pozisyon kontrol modunda, ayarlanabilen Pr komutlari arasinda atlama
komutudur. Belirli bir Pr komutunda bir atlama fonksiyonu tanimlandiysa, program belirtilen Pr
komutuna atlar ve orada islem yapmaya devam eder. Atlama sirasinda, atlama komutu mevcut
Pr'a atanmigsa atlama hatasi olusur ve servo siirlicti durur. Atlanan Pr komutu; tek segmentli bir
pozisyon komutu, gok segmentli bir pozisyon komutunun ilk degeri veya hiz komutu olabilir. Atlama
fonksiyonunun semasi asagida gosterilmistir.

Sequential Command
Prcommand section

PrO—DPrl—DPrZ—DIPﬁ

Pr3 jump to Pr7

Atlama Fonksiyonu Diyagrami

Yukaridaki sekilde gortildigi gibi, komutlar sirayla yariitiliyor. Pr3 boliimiine gelindiginde Pr7’ye
atlanmasi programlanmis. Program Pr3'ten Pr7’ye atlar ve Pr7'yi igler. Atlamalar sirali yiritme
veya harici tetikleme ile gergeklestirilebilir. Atlama komutu interrupt fonksiyonuyla etkinlestirilebilir.
Eger atlama bir interruptla tetiklenirse, mevcut Pr komutu kesilir ve hemen belirtilen Pr komutu
isleme alinir. Eger atlama interruptsiz ise, tetiklenen atlama komutu gegici olarak saklanir ve
mevcut Pr komutunun yirGtlilmesinin tamamlanmasini bekler. Interruptli atlama fonksiyonu
asagidaki semada gosterilmigtir:

Sequential command

Section 1

Pr0 —¥ Prl Pr2 —¥ Pr3

Sequential command

Section 2

Interruptli Atlama Fonksiyonu

Yukaridaki sekilde sirali olarak yuritilen iki komut segmenti Pr1 ve Pr2 bulunmaktadir. Pr1
yurttiliyorken dis tetikleyici ile Pr5’e gegiliyor. Ardindan gok segmentli komut sona eriyor ve Pr7
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komutu yiirGtliimeye baslaniyor.

Atlama fonksiyonu sadece bir atlama olarak degil, gok segmentli pozisyon komutlarinda bir déngi
islevi olarak da kullanilabilir. Cok segmentli pozisyon komutunun déngiye girdigini gésteren sema
asagida verilmistir:

PrO —M Prl —¥ Pr2 —M Pr3 —¥ Prd —¥ Prb —¥ Pr6 —K Pr7

Gok Segmentli Pozisyon Komutunun Dongs(
Yukaridaki sekilde ok segmentli pozisyon komutlarindan olusan Pr komutlarinin atlama
fonksiyonu ile bir ddngiiye girdidi ifade edilmistir. Pr0’dan Pr7’ye kadar calisan program, Pr7’ye
geldikten sonra atlama fonksiyonu araciligiyla tekrar Pr0’a atliyor ve program tekrar calismaya
basliyor.

9.8 Jog Fonksiyonu

Jog fonksiyonu haberlesme yoluyla veya harici terminaller araciligiyla dahili jog islemiyle
gerceklestirilebilir. Jog fonksiyonu servo etkinlestirildiginde calistinimalidir. Yavas hareket yiriitme
stirecinde, nokta islevi ylritilmez. Jog yiritme tamamlandiktan sonra nokta normal sekilde
yir(tlebilir.

Dahili jog parametreleri agagidaki tabloda gdsterilmektedir:

Jog hiz O Haberlgi?goadresn

Varsssg)glan: Ayar araligi: 0~1000 Birim: rpm Kontrol modu: P,S
Parametre agiklamasi: Jog hiz ayari. Birim: rpm

Jog hizlanma ve yavaglama stiresi @) Haberlgig&adresn

Varsaylan: Ayar aralig:2~10000 Biim:ms |  Kontrol modu: P.S

Parametre agiklamasi: Jog modunda, hizlanma ve yavaslama siiresi ayar

Haberlesme adresi:

Jog gecikme siiresi O 0x505

Varsayilan:
100

Ayar araligi: 0~10000 Birim: ms Kontrol modu: P,S

Parametre agiklamasi: Nokta ayarlanan hiza ulastiktan sonra, gecikme suresi.
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9.8.1 Harici Terminallerin Jog Caligmasi

Harici terminal hareketi, terminal fonksiyon tanimi asagidaki tabloda gésterilmektedir:

Terminal fonksiyon tanimi Aciklama
Ox1E ileri jog
0x1F Geri jog

Harici terminal girisi ve jog calisti

rma agagidaki mantik tablosunu karsilar:

Ileri jog Ox1E Geri jog Ox1E .
terminjalgdurumu terminJaIgdurumu 2 10 S Y ]
OFF OFF Jog gerceklestirimez
ON OFF ileri jog
OFF ON Geri Jog
ON ON Jog gerceklestirimez

Yukaridaki tabloda gésterildigi gibi, ileri veya geri joglardan en fazla 1 tanesi etkin olmalidir. ileri ve
geri jog ayni anda etkin olursa, jog hareketi gergeklestiriimez.

9.8.2 Haberlesme ile Jog

Haberlesme ile jog fonksiyonu galistirmak icin Pn89F parametresinin yiiksek 16 biti tarafindan

gergeklestirilir.

Deger Fonksiyon
0 Jog gegersiz
1 ileri Jog
2 Geri Jog

Yukaridaki tabloda gésterildigi gibi, Pn89F parametresi 0 oldugunda jog yok, 1 oldugunda ileri jog
gerceklestirilir, 2 oldugunda geri jog gerceklestirilir.

Not: Jog fonksiyonu galistiriimadan 6nce servo etkinlestiriimelidir.
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10 Parametre Aciklamalari

10.1 Pn0 Grubu Temel Parametreler

Parametre | [sim Aralik Varsayilan Birim | Haberlesme Adresi Etkin olma durumu
Kontrol modu Yeniden baslattiktan
segimi 0~ 11 0 . 0x0000 sonra
0- Pozisyon modu: Motorun pozisyonu pals dizisi komutlariyla kontrol edilir. Pozisyon giris palslerin
sayislyla kontrol edilir ve hiz pals frekansi ile kontrol edilir.
1-1-Analog hiz: Servo motor hizi, analog gerilim hiz komutu ile kontrol edilir.
2-2-Tork modu: Servo motorun ¢ikis torku, gerekli torka ulasmak igin kullanilan analog gerilim tork komutu /
dahili tork komutu tarafindan kontrol edilir.
3-3-Dahili hiz: Hiz, servo siiriiciide dahili olarak ayarlanan ti¢ hiz tarafindan kontrol edilir. Bu kontrol
yontemi segildiginde analog gerilim gerekmez.
Pn000 4-4- Dahili hiz <— Analog hiz: /SPD-A ve /SPD-B ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis saglanir.

5-5- Dahili hiz <— Pozisyon modu: /SPD-A ve /SPD-B ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis saglanir.

6-6- Dahili hiz <— Tork modu: /SPD-A ve /SPD-B ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis sagdlanir.

7-7- Pozisyon modu <— Analog hiz: C-SEL sinyali ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis saglanir.

8-8- Pozisyon modu <— Tork modu: C-SEL sinyali ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis saglanir.

9- Tork modu <— Analog hiz: C-SEL sinyali ON / OFF edilerek modlar arasinda gegis saglanir.

10- Analog hiz <— Sifir hiz yakalama ZCLAMP: Hiz modunda, sifir hiz yakalama fonksiyonu kullanilabilir.

11- Pozisyon modu <— Komut palsi engelleme INHIBIT: Pozisyon kontroli sirasinda pals engelleme

fonksiyonu kullanilabilir. Modlar arasinda gegisli ¢alisma hakkinda daha fazla ayrinti igin “goklu kontrol

modu segimi”ne bakin.

16-EtherCAT mod (-EA modelinde bu parametre varsayilan olarak 16'ya ayarlidir).

Dahili etkinlestirme ‘ 0~1 ‘ 0 ‘ - ‘ 0x001 Aninda
Pn001 "0 Etkinlegtirme OFF.

1- Etkinlestireme ON.

Mot.or.diinU$ yonii 0~1 0 ) 0x0002 Yeniden baslattiktan

secimi sonra
Pn002 Motor milini karginiza aldiktan sonra:

0-Saat yoniinin tersi ileri yon kabul edilir.

1-Saat yoni ileri yon kabul edilir.

Varsayilan |z]eme 0x0 ~ Oxfff B 0x0003 Aninda

parametreleri Oxfff

Sirtictiniin her agiligindan sonra izleme parametresini otomatik olarak goriintilemek igin, litfen Pn003

parametresini (varsayilan OxFFF) ilgili deger olarak ayarlayin. Ayar degerleri, izieme parametrelerinde
Pn003 ayrintili olarak verilmistir.

Not: Alarm varsa ilk olarak alarm gérintilenir. Ayar parametresi normal olarak goriintilenemez.

Ornek: Glg agildiktan sonra siirliciinin motor mutlak pozisyonu (Un021) otomatik olarak gériintiilenmesi

gerekiyorsa Pn003'i 0021 (motor hizi) olarak ayarlayabilirsiniz.

Otomatik agilan izleme parametresinden cikis yapmak igin DATA tusuna basin.

Alarm (tip 1)

olustugunda servo Yeniden baslattiktan
AL OFF ve durdurma 0~2 0 . 0x0004 sonra

yontemi
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0- DB ile motor durusu.

1- DB ile motorun durusu ve sonrasinda DB'nin serbest birakilmasi.

2- DB kullaniimadan motorun serbest durusu.

Not: DB (Dinamik Fren) bir acil durdurma islevidir. Komutun girildigi durumda servo motor ON / OFF gli¢
kaynagi veya servo ON tarafindan baslatilir veya durdurulursa, DB devresi sik sik galisir bu da servo
suirlictintin dahili bilegenlerinin bozulmasina neden olabilir. Litfen hiz giris komutu veya pozisyon komutu
ile servo motorun start ve stop islemlerini gerceklestirin.

ﬁlljsrm éﬂ‘;dza) 0x00 ~ 0 | 0x0005 Yeniden baslattiktan
Pn005 durdurma yontemi 0x01 sonra
0- Sifir hiz durdurma: Hiz komutunu “0” olarak ayarlayin ve hizli bir durdurma gergeklestirin.
1- pn004 durdurma ydntemiyle ayn.
Mesafe limit agimi .
(overtravel) alarmi 0~1 0 - 0x0006 Yeniden baslattikian
Pn006 algilama segimi sonra
0-Limit kontrol edildikten sonra pozisyon agimi uyarisi yok.
1-Limit kontrol edildikten sonra pozisyon agimi uyarisi var.
Mesafe limiti .
aslldiginda motoru 0~2 0 - 0x0007 Yeniden baslattiktan
durdurma yontemi sonra
Servo limit agimi gerceklestirdiginde durma modu ve durmadan sonraki durumunu ayarlayin:
Pn007 0- Pn004 durdurma yontemiyle ayni.
1- Durdurmak igin maksimum deger olarak Pn053 tarafindan ayarlanan torku kullanin ve yavasladiktan
sonra motoru kilitli duruma gegirin.
2- Durdurmak igin maksimum deger olarak Pn053 tarafindan ayarlanan torku kullanin yavasladiktan sonra
motoru serbest birakin.
Elektromanyetik
fren gektikten
Sonra senvo 0~50 0 Oms 0x0008 Aninda
kilitleme stiresi
Pn008 Servo motor etkinlestirildiginde ancak RUN'da degilken (dururken) ve fren sinyali (/BK) ile servo ON sinyali
(/S-ON) ayni anda kapali iken, bu parametrenin ayarlanmasi fren sinyalinin kapanmasindan sonra motor
calismasini engellemeye gegen siire kisaltilabilir.
Not: Fren gecikme siresi biraz farklidir. Bu parametre ayarlandiginda, dikey eksen mekaniginin agirligi
veya harici kuvveti ile motorun hafif hareket etmesi 6nlenebilir.
Elektromanyetik
fren gecikme 10 ~100 50 Oms 0x0009 Aninda
stresi
Pn009 Ddnme esnasinda Servo OFF / Alarm / Ana gli¢ kaynagdi kapali oldugunda servo motora glic
verilmeyecektir. Bu parametreyi ve Pn010'u (herhangi biri karsilanir) ayarlayarak, fren sinyalinin (/BK)
KAPALI ¢ikis zamanlamas ayarlanabilir.
Not: Bu mantik “Elektromanyetik Fren” bélimiinde agiklanmistir.
Elektromanyetik 0~
Pn010 fren biraktiginda 100 rpm 0x0010 Aninda
motor hizi 10000
Ayrintilar icin “Elektromanyetik fren” bélimiine bakin.
Harici frenleme 0~ 0 10w 0X0012 Aninda
direnci gticti 65535
Pn012 Harici frenleme direnci baglanirken, fiziksel olarak baglanan frenleme direncinin glicii bu parametrede
ayarlanan giic ile ayni olmalidir. Ayar ayni zamanda harici frenleme direncinin soutma durumuna gére de
degiskenlik gosterir.
Not: Ayrintilar igin “Harici Direng” bdllimiine bakin.
potg | Harici frenleme 0~ 0 Q 0x0013 Aninda

direnci ohm degeri 65535
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Harici bir frenleme direnci baglanirken, fiziksel olarak baglanan frenleme direncinin ohm degeri ile
ayarlanan bu parametre degeri ayni olmalidir.

Not: Suriicti guglerine gore frenleme direnci degeri degisebilir. Ayrintilar i¢in “Harici Direng™ bélimtine
bakin. Aksi takdirde servo siirliciiniin bilesenleri zarar gérebilir.

Asiri yik uyari Yeniden baslattiktan

L 1~100 20 % 0x0015
degeri sonra
Pn015 - - e
Bu parametrenin ayarlanmasi agiri yik uyarisini algilama stiresini degistirebilir.
Not: Asiri yik uyarisi algilama stresi ile ilgili daha fazla ayrinti igin “Asiri YUk” bolimiine bakin.
Motor asiri yik )
algilama akiminin 10 ~ 100 100 % 0x0016 Yeniden baslattiktan
oots  |-Cusiriimesi sonra
n Bu parametre agiri yiik uyarisi algilama akim degerinin esigini degistirebilir. Bu sayede asiri yiik uyarisi
algilama siiresi disrdlebilir.
Not: Motor akimi %200'Un lizerindeyse bu islev gecersiz olur.
Pn030 Ayrilmig 0~ 0 - 0x0030 Aninda
65535
ga[gmetre } 0~1 0 ) 0x0031 Yeniden baslattiktan
Pn031 edistirme yasag I sonra
0-Tug takimindan parametre degistirme izni var.
1-Tus takimindan parametre degistirme izni yok.
Mutlak enkoder | Yeniden baglattiktan
kullanim ybntemi 0~1 0 0x0040 sonra
0-Mutlak enkoderi mutlak enkoder olarak kullan. Motor ok turlu bir mutlak enkodera sahipse bu
Pn040 parametrenin 0 olarak ayarlanmasi ve enkoder kablosunun bataryali olarak kullaniimasi konum degerinin
hafizada tutmasini saglar.
1-Mutlak enkoderi Artimsal enkoder olarak kullan. Bu parametrenin 1 olarak ayarlanmasi sonucunda,
stirliciiniin enerjisi kesildikten sonra konum degeri hafizada saklanmaz.
Mutlak enkoderin
pilinde disiik Yeniden baglattiktan
gerilim alarm / 0~1 0 . 0x0041 sonra
P04 uyari segimi
0- Dusiik gerilimi hata olarak algila. Sirlicti agildiktan sonra enkoderin pilinde gerilim diisikse 4-9 saniye
arasinda enkoder pilinde diistik gerilim alarmi (Er.830) rapor edilir.
1- Diislk gerilimi uyari olarak algila. Enkoder pilinin gerilimi dusiikse (3 Voltun altinda) distik gerilim uyarisi
(A1.930) rapor edilir.

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim | Haberlesme Adresi Etkin olma durumu
Tam Ifapall cevrim 0~51 1 _ 0x0045 Yeniden baglattiktan
fonksiyon anahtari sonra
0: Enkoder pals ¢ikisi, enkoder beslemesi aktif oldugunda enkoder sinyali filtrelenmez.

1: Pals ¢ikisi, enkoder beslemesi aktif oldugunda enkoder sinyali filtrelenmez.
2: Enkoder pals ¢ikisi, enkoder beslemesi aktif olmadidinda enkoder sinyali filtrelenmez.
3: Pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif olmadiginda enkoder sinyali filtrelenmez.
4: Enkoder pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif oldugunda OMHz-4MHz araliginda filtreleme yapilir.
16: Pals ¢ikis, enkoder beslemesi aktif olduunda OMHz-4MHz arali§inda filtreleme yapilir.
Pn044 18: Enkoder pals gikisi, enkoder beslemesi aktif olmadiginda OMHz-4MHz araliginda filtreleme yapilir.

19: Pals cikisl, enkoder beslemesi aktif oimadiginda OMHz-4MHz araliginda filtreleme yapilir.

32: Enkoder pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif oldugunda OMHz-1MHz araliginda filtreleme yapilir.
33: Pals ¢ikisi, enkoder beslemesi aktif oldugunda OMHz-1MHz arali§inda filtreleme yapilir.

34: Enkoder pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif olmadiginda OMHz-1MHz arali§inda filtreleme yapilir.
35: Pals cikisi, enkoder beslemesi aktif olmadiginda OMHz-1MHz araliginda filtreleme yapilir.

48: Enkoder pals gikisi, enkoder beslemesi aktif oldugunda 0MHz-500kHz arali§inda filtreleme yapilir.
49: Pals cikisi, enkoder beslemesi akif oldugunda OMHz-500kHz arali§inda filtreleme yapilir.

50: Enkoder pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif olmadiginda OMHz-500kHz araliginda filtreleme yapilir.
51: Pals ¢ikisl, enkoder beslemesi aktif olmadiginda 0MHz-500kHz araliginda filtreleme yapilir.
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DU§[]{( geriliml . 0~2 1 _ 0x0045 Yeniden baslattiktan
fonksiyon segimi sonra

0 - Bara gerilimi diisik uyarisi pasif.

Pn045 PR, ;
1 - Bara gerilimi distik uyarisi akif. )
2 - Bara gerilimi diistk uyarisi aktif ve torku limitle. ligili tork limiti Pn046 / Pn047 ile ayarlanir.
Ayrinti icin “Bara gerilimi diistiigiinde tork siniri”na bakin.
Bara gerilimi
distiginde tork 0~100 50 % 0x0046 Aninda
Pn046 limiti
Diistk gerilim uyarisina gdre servo siiriiciide tork limiti ayarlanir. Ayrinti icin “Bara gerilimi distiiglinde tork
sinir’”na bakin.
Bara gerilimi
dustigunde fork | 1009 | 100 ms 0x0047 Aninda
limiti birakma
Pn047 siiresi
Diistk gerilim uyari sinyali algilandiktan sonra ayar siiresine gére servo siiriicli iginde tork limit degeri
kontrol edilir. Ayrinti igin “Bara gerilimi distigiinde tork siniri”na bakin.
Tork limiti yéntemi
0~4 1 — 0x0050 Aninda
ayarl
0- Analog tork(tork modu gegersiz)
Pn0S0 | 1. Maksimum tork limiti 1.
2- lleriye dogru calisirken maksimum tork limiti 1, geriye dogru caligirken maksimum tork limiti 2.
3- “Tork Limit Anahtarlama” anahtari OFF oldugunda maksimum tork limiti 1, ON oldugunda maksimum tork
limiti 2.
4- Tork komutuyla sifirlayin (tork modundayken gegerlidir)
Post | prasimim o g g0 500 % 0x0051 Aninda
Pgsz | HksIIUm - tork o g | 500 % 0x0052 Aninda
Acil durdurma - 0
PnO53 forku 0~800 800 % 0x0053 Aninda
Yavaslayarak durdurma torku.
Tus takimindan - )
parametre izleme 0x00 1 _ 0x0061 Yeniden baslattiktan
- 0x01 sonra
Pn061 seqimi
0 - Yalnizca ayar parametreleri goster.
1 - Tilim parametreleri goster.
Pn065 Motor asiri sicaklik alarm esigi
16~ Yeniden baglattiktan
Enkoder pals ¢ikigi 4194304 2048 - 0x0070 sonra
Pn070 Enkoderden tur bagina gelen pals sayisl, bu parametrede ayarlanan degere gore frekansa bolln(r. Litfen
makinenin ve kontrolctiniin sistem Gzelliklerine gére ayarlayin.
Not: Enkoderin bir turda trettigi pals sayisi ile ilgili parametredir. Bu parametre degeri enkoderin
¢6zlnUrligunden yiksek olamaz.
Epk_qder pals gikis 0~1 0 ) 0x0072 Yeniden baslattiktan
yoni sonra
Pn072 A/B pals faz sirasi segimi.

0- Pals gikisi ileri yon.
1- Pals cikis! ters yon.
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istasyon numarasi 0x00~ 1 — 0x0080 Yeniden baslattiktan
0x7F sonra
Pn080
Bu parametre RS485 ve CANopen haberlesmeleri sirasinda cihazin istasyon numarasini belirtir.
RS485 )
haberlesmesibaud | 0~4 1 - 0X0081 Yeniden baslattiktan
> sonra
Pn081 hizi segimi
0Obps-9600bps 1bps-19200bps 2bps-38400bps 3bps-57600bps 4bps-
115200bps
R§485 haberlesme 0~5 1 _ 0x0082 Yeniden baglattiktan
dogrulama sonra
Pn082 0-None (N,8,1) 1-Even (E,8,1)
2-0dd (0,8,1) 3-None (N,8,2)
4-Even (E8,2) 5-0dd (0,8,2)
CANopen Yeniden baslattiktan
haberlesme baud 0~6 4 - 0x0083
- sonra
hizi segimi
Pn083 0: 20kbps 1: 50kbps
2: 100kbps 3: 125kbps
4: 250kbps 5: 500kbps
6: 1000kbps
Haberlegme veri 0X0~
depolama EEPROM OXFFF 0x1 - 0x0085 Aninda
segimi
Bit0:
0: Verileri EEPROM'a kaydet.
1: Verileri EEPROM'a kaydetme.
poogs |3t R
0: Enerjinin verilmesi ve baslatma sirasinda, Pn085'in Bit0 dederi 1 olmaya zorlanir.
1: Enerjinin verilmesi ve baglatma sirasinda, Pn085'in Bit0 degeri 1 olmaya zorlanmaz.
Tus takimi galigma ayari:
00: Verileri degistirdikten sonra gticii kapatin ve EEPROM’a kaydedin. Servo yeniden baglatildiktan sonra
Pn085 01 olarak degisir. Bilgisayar baglandiktan sonra 00 olarak gériintilenir. Bilgisayar ile baglantiyi kesin
ve yeniden baglatin. Pn085 01 olarak gértintiilenir (Enerji verildiginde veriler EEPROM’a saklanmaz, enerii
kesildiginde veriler EEPROM'a saklanir)
Adres esleme
mapping) fonksiyonu |  0~1 0 - 0x0086 Aninda
Pross | gt
0:Kapali 1:Acik
Esleme kavnad 0x0000
Prog7 | -5 20 ANt ~ 0x110 - 0x0087 Aninda
OxFFFF
.| 0x0000
Pnogg | S¥iome hedefadrest | 0x410 ' 0x0088 Aninda
OxFFFF
Esleme kavnad 0x0000
Progg | -5 PR Kaynadt ~ 0x201 - 0x0089 Aninda
OxFFFF
.| 0x0000
Poga | Csleme hedefadresi | 0x304 . 0X008A Aninda
OxFFFF
Enkwerf?'” Slcak“k 0~255 80 oC 0x008B Yeniden baslattiktan
Pn08B alarmesigi  (°C) sonra

Nikon enkoderinin agiri sicaklik alarm degeri 90°C’ ye sabitlenmigtir. Ve Pn08B'nin Nikon enkoderinin asiri
sicaklik alarm dederinin degismesi (izerinde hicbir etkisi yoktur. 80 ve daha kiigik flanslilarin Tamagawa
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enkoderi igin agiri sicaklik alarmi yoktur. Asiri sicaklik algilamayan enkoder igin Pn08B otomatik olarak 0
olarak ayarlanacaktir. Enkoder asiri sicaklik alarmi, yalnizca Pn08C'nin Bit4'Ginlin 1 olmasi gerektiginde ve
Pn08B enkoder EEPROM’una yazildiginda, 130 ve daha biyiik flanglarinin Tamagawa enkoder icin gecerli
olacaktir. Aksi halde calistinimayacaktir (Pn08B=0, asiri sicaklik alarm fonksiyonun kapat)

Pn08C

Enkoder alarm_ 0x00~ 0x00 ) 0x008C Yeniden baglattiktan
algilama segimi 0x11 sonra

Pn08C'nin Bit4'li = 1 ise gegerli olmasi icin Pn08B enkoder EEPROM'una yazilmalidir, aksi takdirde
ylritilmez.

10.2 Pn1 Grubu Kazang Parametreleri

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Halz\zrrlee;me Etkin olma durumu
Atalet orani o~ 100 % 0x0100 Aninda
Pn100 20000
. Motor milinin dénustiiriilmus yiik ataleti
Doner atalet orani = — - - %100
Servo motorun rotor doner ataleti
Biinci hiz kazanci | 1~2000 | 400 He | oottt | Aunda
Pn101 Hiz dénglstinlin yaniti disiik oldugunda, pozisyon dongiisti bir geciktirme elemani haline gelir, bu nedenle
hiz komutunun asimi veya titresimi meydana gelir. Mekanik sistemde titresim olmadidi aralikta bu deger ne
kadar biiyiik ayarlanirsa servo sistem o kadar kararli hale gelir ve yanit verme yetenegi o kadar iyilesir.
Birinci hiz . [ntegral 0.15~ 20.00 ms 0x0102 Aninda
zaman sabiti 512
Pn102 Hiz dogrulugunu ve kararligini saglamak ve dustik etkilere iyi tepkiler verebilmek igin hiz donglsu hiz
integral zaman sabiti parametresini igerir. Bu parametre servo sistem igin geciktirme faktdrii oldugundan hiz
integral zaman sabiti degeri gok yliksek oldugunda hiz agimi meydana gelebilir veya pozisyonlama siiresi
uzayabilir. Bu da yanit verme yetenegini zay flatabilir.
E'”“C' pozisyon 1~2000 400 1Is 0x0103 Aninda
azancl
Pn103 Pozisyon dongisli kazanci, konum déngusiintn yanit hizini belirler. Mekanik sistem titresim veya giiriilti
yapmiyorsa, konum sapmasini azaltmak ve konumlandirma stiresini kisaltmak igin konum déngu kazancini
(Pn103) artirin. Ancak gok biiyik pozisyon déngtisii kazanci, mekanik titresimine veya pozisyon agimina
neden olabilir.
Birinci tork komut 0~
filtresi 655.35 1.00 ms 0x0104 Aninda
Pn104 o PR . T -
Tork komut filtresinin ayarlanmasi, servo siriiciiniin neden oldugu makine titresimini ortadan kaldirabilir.
Deger ne kadar kiigiikse yanit verme yetenegi o kadar iyi olabilir. Ancak, kosullar fiziksel kosullarla kisitidir.
linci hiz kazanc | 1~2000 | 400 Hz 0x0105 Aninda
Pn105
Pn101’e bakin.
lkinci hizintegral | 015~ | 54 g ms 0x0106 Aninda
Pn106 zaman sabiti 512
Pn102'ye bakin.
nci poziyon 1~2000 | 400 1 0x0107 Aninda
Pn107 azancl
Pn103’e bakin.
ikinci tork komut 0~
Pn108 filresi 655.35 1.00 ms 0x0108 Aninda
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Pn10e’e bakin.
Kazang segim 0x00~ _
fonksiyonu 0x01 0 0x0110 Aninda

Kazang degistirme islevi, harici bir giris sinyali ile “Manuel Kazang Degistirme” ve otomatik gegis saglayan
“Otomatik Kazang Degistirme” olarak ikiye ayrilir. Kazang degistirme fonksiyonu kullanilarak, kazang

Pn110 artirilabilir ve pozisyonlama stiresi kisaltilabilir. Motor durdugunda kazang degisimi saglanarak (kazang
azaltilarak) titresim bastirilabilir.
0- Harici dijital giris ile manuel kazang segimi (G-SEL)
1- Otomatik kazang degistirme kosulu (Pn111) saglandiginda, birinci kazang parametrelerinden ikinci
kazang parametrelerine otomatik gegis saglanir, aksi halde birinci kazanca geri déner.
Pozisyon kontrolde
otomatik kazang 0x00~ _
degistirme kosulu | 0x05 0 0011 Aninda
secimi
Otomatik kazang degisimi icin kosullari ayarlayin:
0-Pozisyon tamamlandi sinyali ON.
Pn111 1- Pozisyon tamamlandi sinyali OFF.
2-Pozisyon yaklagma sinyali ON.
3- Pozisyon yaklagma sinyali OFF.
4-Filtrelemeden sonra pozisyon komutu 0 ve pals girigi OFF.
5-Pozisyon pals komut girisi ON.
Kosullar saglaninca ikinci kazang parametrelerine geger, aksi takdirde birinci kazangta kalmaya devam
eder.
Kaz.anglllar arasi 0~ 0 ms 0x0112 Aninda
Pn112 gegis siresi 1 65535
Kazang gegisi icin sartin saglandigi andan ve bekleme siiresinden sonra birinci kazang degerlerinden ikinci
kazang degerlerine gegis stiresi.
Kazanglar arasi 0~
ot gegis siiresi 2 65535 0 ms 0x0113 Aninda
13 Kazang gegisi igin sartin saglandigi andan ve bekleme siiresinden sonra ikinci kazang degerlerinden birinci
kazang degerlerine gegis siiresi.
Kazanglar arasi 0~
gegis bekleme 65535 0 ms 0x0114 Aninda
Pn114 sresi 1
Kazang gegisi sartinin saglandigi andan kazang gegisi eylemine kadar olan bekleme siiresi (birinci kazang
degderlerinden ikinci kazang degerlerine).
Kazanglar arasi 0~
gegis bekleme 0 ms 0x0115 Aninda
PRA 65535
Pn115 stiresi 2
Kazang gegisi sartinin saglandigi andan kazang gegisi eylemine kadar olan bekleme siiresi (ikinci kazang
degerlerinden birinci kazang degerlerine).
Pozisyon integral 0.0~
P20 1 aman sabit 50000 0.0 ms 00120 Aninda
iz leri besleme 1510 0 % 0x0121 Aninda
kazanci
P Hiz ileri besleme pozisyonlama stiresini kisaltmak igin kullanilan bir fonksiyondur. Bu fonksiyon pozisyon
n121 o
kontrol modunda etkilidir.
Not: Hiz ileri besleme komutu ok blyiik oldugunda pozisyon agimi olusur. Liitfen sistemin yanitini
gozlemleyerek uygun degere ayarlayin.
fha leribesieme | g4 0.0 ms 0x0122 Aninda
iltre siresi
Pn122

Hiz ileri besleme alcak gegiren filtre zaman sabiti, hiz ileri beslemenin neden oldugu pozisyon asimini ve
ani tork artiglarini yavaslatabilir.
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Hiz ileri besleme

L 0x00~ Yeniden
segimi olarak V- 0 - 0x0123
REF kullan 0x01 baglattiktan sonra
Pn123 Hiz ileri besleme pozisyonlama siiresini kisaltmak igin kullanilan bir fonksiyondur. Harici analog giris ile (V-
REF) hiz ileri besleme mimkiindur.
0-Yok.
1- V-REF'i hiz ileri besleme girisi olarak kullan.
Hiz/pozisyon .
kontrol segimi (T- | 0~1 0 - o014 | e
REF) $!
Pn124 Tork ileri besleme pozisyonlama siresini kisaltmak igin kullanilan bir fonksiyondur. Harici analog giris ile (T-
REF) tork ileri besleme miimkiindir.
0- Yok.
1- T-REF'i tork ileri besleme girisi olarak kullan.
Hiz geri besleme )
-~ 0.0~ Yeniden
Pn125 filtrelemesinin 0.0 ms 0x0124
zaman sabiti 655.35 baglattiktan sonra
Hzgeri 0X0000 .
Pni2g | Deslemesinin ~ 0 12508 0x0124 Yeniden
dinamik ortalama 0x0014 baslattiktan sonra
filtre zaman sabiti X
Hiz ddngisii .
. . _ Yeniden
kontrol yontemi 0~1 0 0x0130 baglattiktan sonra
Pn130 (PIIP)
0-PI kontrol.
1-IP kontrol.
Hiz déngusi P-PI
gegis 0x00 _
(anahtarlama) 0x04 0 0x0131 Aninda
kosulu secimi
Bu fonksiyon P ve Pl kontrolleri arasinda otomatik gegis imkani saglayan bir fonksiyondur. Gegis
(anahtarlama) kosulu bu parametre ile ayarlanarak P-PI kontrolleri arasinda gegis (anahtarlama) yapilabilir.
Pn131 Bu gegis kosul sadlaninca gergeklestirilecek. Hizianma ve yavaslama sirasinda agimlar (hiz agimi)
oOnlenebilir ve istenen hiza oturma siresi kisaltilabilir.
0- D&hili tork komutu ile sartlandiriimig.
1- Hiz komutu ile sartlandiriimig.
2- Hizlanma ile gartlandiriimig.
3- Pozisyon sapma palsi ile sartiandirimis.
4- Gegis islevi yok.
Hiz déngusi P-PI
gedis
(anahtarlama) 0~800 200 % 0x0132 Aninda
Pn132 kosulu (tork
komutu)
Tork komutu bu parametrede ayarlanan degeri (tork degerini) astiginda, hiz donglisti P kontroliine gegis
saglar. Aksi halde PI kontroliine gegecektir.
Hiz dongusii P-PI
gecis 0~
(anahtarlama) 10000 0 rpm 0x0133 Aninda
Pn133 kosulu (hiz
komutu)

Hiz komutu bu parametrede ayarlanan degeri (hiz degerini) astiginda, hiz déngiisti P kontroliine gegis
sagdlar. Aksi halde PI kontroliine gegecektir.
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Hiz dénglisii P-PI

gegcis 0~
(anahtariama) 30000 0 rpm/s 0x0134 Aninda
Pn134 kosulu (hizlanma)
Hiz komutu bu parametrede ayarlanan degeri (hizlanma degerini) astiginda, hiz déngiist P kontroliine
gecis saglar. Aksi halde P! kontroliine gegecekir.
Hiz dénglisii P-PI
gegis 0~
(anahtarlama) 10000 0 Komut birimi 0x0135 Aninda
kosulu (pozisyon
Pn135 sapmas|)
Pozisyon sapmasi bu parametrede ayarlanan degeri agtiinda, hiz déngtisii P kontroliine gegis saglar. Aksi
halde PI kontroliine gegecektir.
Hiz dénglisii P-PI 0~
Pn136 gegis kosulu (line) 0 mm/s 0x0136 Aninda
(hiz) 10000
Hiz déngusi P-PI
gegis kosulu 0~ )
Pn137 (straight line) 30000 0 mm/s 0x0137 Aninda
(hizlanma)
Orta frekans 0x00~
bastirma kontrol ox11 0x0010 - 0x0140 Aninda
segenekleri X
Orta frekans bastirma kontrol fonksiyonu, kontrol kazanc arttiginda meydana gelen yaklasik 100Hz-
1000HZ'lik titregimi etkili bir sekilde bastirabilir
Pn140 0x1#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayari ile orta frekans bastirma frekansini otomatik
olarak ayarlar.
0x0#: Otomatik motor adaptasyonu ve bant genisligi ayari ile otomatik olarak ayarlanamaz, sadece manuel
ayar.
Ox#1: Orta frekans bastirma ayari gegerli.
0xi#0: Orta frekans bastirma ayari gegersiz.
Orta frekans
Pn141 titresim bastirma 1~1000 100 % 0x0141 Aninda
degiskenligi
Orta frekans 1~3000 | 1000 Hz 0x0142 Aninda
bastirma frekansi
Pn142
Orta frekans titresim frekansi degerini ayarlayin.
Orta frekans
bastirma 0~-300 0 % 0x0143 Annda
séniimleme
kazanci
Il Bu parametrenin artiriimasi, titresim bastirma etkisini artirabilir. Ancak ayarlanan deger ok byiikse
titresim artabilir. Titresim bastirma etkisini gozlemlerken, degeri %0 ila %200 arasinda %10'luk artiglarla
deneyin. %200’e ulastiktan sonra titresim bastirma etkisi hala saglikli galismiyorsa, liitfen ayari durdurun ve
kontrol kazancini uygun sekilde ayarlayin.
Notch filtresi 1 0X00~
Pn150 otomatik ayar 0x01 1 — 0x0150 Aninda

secimi
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0 - Yardimci fonksiyonlar olmadan otomatik olarak ayarla.
1 - Yardimel fonksiyonlar araciligryla otomatik ayarla.

Notch filtresi 2

otomatik ayar 0)(;0(())1N 1 - 0x0151 Aninda
Pn151 | segimi X
0 - Yardimel fonksiyonlar olmadan otomatik olarak ayarla.
1 - Yardimci fonksiyonlar araciligiyla otomatik ayarla.
Otomatik notch
rezonans algilama 1~200 100 % 0x0152 Aninda
Pn152 hassasiyeti
Bu fonksiyon rezonans frekansini otomatik olarak algilama hassasiyetini ayarlamak igin kullanilir. Ayarlanan
deger kiiclldikge rezonans hassasiyeti artar, titresimi algilamak kolaylagir ancak ayni zamanda hatali
rezonans tespiti ihtimali artar.
Notch filtre 1 50~
frekans! 5000 5000 Hz 0x0153 Aninda
Pn153 Rezonansi bastiran birinci notch filtresinin frekansi ayarlanir. Bu parametre 5000 olarak ayarlandiginda
notch filtresinin islevi gegersizdir.
Not: Notch filtre frekansini hiz dongiisiiniin yanit frekansina yakin ayarlamayin. Bu frekans hiz déngusti
kazancinin en az 4 katindan fazlasina ayarlanmalidir, aksi halde sistemin genel performansi etkilenebilir.
Notch filtre 1 Q —
degen 0.5~10 0.70 - 0x0154 Aninda
Pn154 Notch filtresinin Q degeri, notch filtresi frekansiyla ilgili filtre frekansi genliginin ayar degerini ifade eder.
Genlik notch filtresinin kalite faktoriine baglidir. Kalite faktdrii ne kadar yiiksek olursa, notch filtresinin
frekans genlidi o kadar az olur.
Notch ffre 1 0~1 0.000 . 0x0155 Aninda
derinlik
Pn155 Notch filtresi derinligi, notch filtresi frekansiyla ilgili iltre frekansi derinliginin ayarini ifade eder. Girintinin
derinligi notch filtresinin derinligine gore degisir. Notch filtre derinlik degeri ne kadar kiiguk olursa, girinti o
kadar derin ve titresim bastirma etkisi o kadar yiksek olur. Ancak gok kigiik ayarlamak titresimi artiracaktr.
Notch filtre 2 50~
frekansi 5000 5000 Hz 0x0156 Aninda
Pn156 Rezonansi bastiran birinci notch filtresinin frekansi ayarlanir. Bu parametre 5000 olarak ayarlandiginda
notch filtresinin islevi gegersizdir.
Not: Notch filtre frekansini hiz déngiisiiniin yanit frekansina yakin ayarlamayin. Bu frekans hiz dongust
kazancinin en az 4 katindan fazlasina ayarlanmalidir, aksi halde sistemin genel performansi etkilenebilir.
Noth fltre 2Q 05~10 | 070 . 0x0157 Aninda
degeri
Pn157 Notch filtresinin Q degeri, notch filtresi frekansiyla ilgili filtre frekansi genliginin ayar degerini ifade eder.
Genlik notch filtresinin kalite faktdriine baglidir. Kalite faktorii ne kadar yiiksek olursa, notch filtresinin
frekans genligi o kadar az olur.
Notch flre 2 0~1 0.000 . 0x0158 Aninda
derinlik
Pn158 Notch filtresi derinligi, notch filtresi frekansiyla ilgili filtre frekansi derinliginin ayarini ifade eder. Girintinin
derinligi notch filtresinin derinligine gore degisir. Notch filtre derinlik degeri ne kadar kiigiik olursa, girinti o
kadar derin ve titresim bastirma etkisi o kadar yiiksek olur. Ancak cok kiiciik ayarlamak titresimi artiracaktir.
Disttirbans 0X00~
kompanzasyonu 0x01 0 — 0x0160 Aninda
Pn160 fonksiyonu segimi X
0- Kullaniimiyor.
1- Kullanihyor.
Distlirbans
Pn161 gozlemleyici 1~1000 150.0 Hz 0x0161 Aninda

kesme frekansi
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Distlirbans kompanzasyon kazancini ayarlayin. Arttiriimasi, distiirbansin bastiriima etkisini artirabilir, ancak

asiri girlilti olusabilir.

Distiirbans

kompanzasyonu 0~100 0 % 0x0163 Aninda

Pn163 katsayis
Distiirbans kompanzasyon katsayisini ayarlayin. Bu, alinan pozisyon veya hiz komutunun, tork komutu
distirbans kompanzasyon degeriyle ¢arpiimasi anlamina gelir.

Distlirbans
gozlemleyici atalet | 1~1000 100 % 0x0165 Aninda

Pn165 duizeltme katsayisi
Distiirbans gézlemleyici ataleti, bu parametre araciligiyla ayarlanarak yanlis atalet ayari nedeniyle olugan
tanimlama hatasini diizeltir.

Not: Atalet orani dogru sekilde ayarlandiginda, deder 100 olarak ayarlanir.
Hiz gézlem . Yeniden
anahtari 0~ 0 0x0166 baslattiktan sonra

Pn166 Hiz gdzlem anahtarini ayarlayin:

0- Gegersiz.
1- Gegerli.
Hiz gdzlemleyici -

o167 kesme frekans| 1~500 80 Hz 0x0167 Aninda
Bu parametre, hiz gdzlemleyici bant genisligini ayarlar. Ayarlanan degeri artirmak, hiz geri bildirim degerinin
gercek hizi takip etme hizini artirir. Hiz ok bliyik ise titresim ve giirliltl olusabilir.

Stirtinme torku
kompanzasyonu 0~1000 20 rpm 0x0170 Aninda
kesim hizi

Pn170 Siirttinme kompanzasyon fonksiyonu, viskoz stirtlinme ve sabit yiik dedisikliklerini telafi eden bir
fonksiyondur. Sirtinme kompanzasyon katsayisina gére ayarlanir. Genellikle siirtinme kompanzasyon
katsayisini %95 veya daha diisik bir degere ayarlayin. Etki yeterince belirgin degilse, titresim
olusturmayacak bir aralikta slirtinme kompanzasyonu kesme hizini %10 oraninda artirin.

Sirtlinme torku
pozitif (ileri) - o

o1 kompanzasyon 0~100 0 %!100rpm 0x0171 Aninda
katsayisi
Daha yiiksek bir ayar degeri, etkinligi artirir. Ancak, ayar degeri ok yiiksekse, tepki daha fazla titresim
olusturma egilimindedir. Genellikle dederi %95'in altinda ayarlariz.

Stirtinme torku
negatif (ters) 0~100 0 %/100rpm 0x0172 Aninda

Pn172 kompanzasyon
katsayisi
Daha yuksek bir ayar degeri, etkinligi artirir. Ancak, ayar degeri gok yiiksekse, tepki daha fazla titresim
olusturma egilimindedir. Genellikle dederi %95'in altinda ayarlariz.

Robust kontrol 0x00~ Yeniden
segimi 0x01 ! 0x0175 baglattiktan sonra

Pn175 Robust kontrol fonksiyonu, kararli yanitin; mekanigin tipinden, yiik dalgalanmasindan, atalet degisikliginden
bagimsiz olarak belirli araliklarda otomatik ayarlama yoluyla elde edebilecegini saglayan fonksiyondur.
0-Gegersiz.
1-Gegerli.

Robust konirol 10~80 | 400 Hz 0x0177 Aninda

Pn177 ayar degert — — - -
Robust kontrolin kazang ayarlamasini yapin. Ayar degeri blytidiikge sistem daha hizli yanit verir, ancak
sistemde asim ve asiri giriiltii (ses) meydana gelebilir.

Robust kontroliin
minimum yUk 0~500 0 % 0x0178 Aninda
Pnizg  [-aeder

Robust kontroliin yiik faktdrii ayarlanir. Deger ne kadar biiyik ayarlanirsa sistem o kadar hizli yanit verir
ancak girlilti (ses) meydana gelir. Atalet bliyiik oldugunda, degeri uygun sekilde artirmak agmayi

azaltabilir.
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Pn185

Titresim algilama 0x00~

segimi 0x02 0 - 0x0185 Aninda

Bu parametreden, sistem titresim algiladiginda sriiciiniin otomatik olarak alarm mi uyari mi verecegi
segilebilir.

Titresim algilatildiktan sonra yapilacak eylemi segin:

0 - Titresim algilamasi yok.

1 - Titresim algilandiktan sonra uyari raporla.

2 - Titresim algilandiktan sonra alarm raporla.

Pn186

Titresim alglama | 5050 100 % 0x0186 Aninda
hassasiyeti

Algilanan titresim hassasiyeti ayarlanir. Ayar degeri distlikge, hassasiyet artar. Ayar degeri gok kiigiikse
normal calisma esnasinda da titresim algilanabilir.

Not: Titresim uyarisinin ve titresim alarminin algilama hassasiyeti kullanilan makinenin durumuna gére
degiskenlik gésterebilir.

Pn187

Titresim algilama

degeri 0~5000 50 rpm 0x0187 Aninda

Titresim tespiti icin esik ayarlanir. Ayar degderi distiikce, titresim algilamasi kolaylasir. Ayar degeri cok
kligiikse, normal calisma esnasinda da titresim algilanabilir.

Not: Titresim uyarisinin ve titresim alarminin algilama hassasiyeti kullanilan makinenin durumuna gére
degiskenlik gosterebilir.
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10.3 Pn2 Pozisyon Kontrolii Parametreleri

Parametre Isim Aralik Varsayilan | Birim | Haberlesme Adresi ELkm b
urumu
Pals giris filtresi Yeniden
imi 0~2 0 - 0x0200 baglattiktan
segimi etk

Pals girisindeki frekans filtreleme bu parametre ile ayarlanir. Omegin 20-200Hz segilmesi durumunda
200Hz'den hizli gelen komut palslerini dogru algilamaz.

0-Line drive filtre ~ 1MHz.

1-Agik kolektor-devre filtresi.

2- Line drive filtre IMHz ~ 4MHz.

3- Aglik kolektor-devre filtresi 1MHz.

Pn200 | 5. Acik kolektor-devre filtresi OkHz ~ 500kHz.

10- Agik kolektor-devre filtresi OkHz ~ 400kHz.

20- Acik kolektor-devre filtresi OkHz ~ 200kHz.

50- Agik kolektor-devre filtresi OkHz ~ 100kHz.

120- Agik kolektor-devre filtresi OkHz ~ 50kHz.

200- Aclk kolektor-devre filtresi OkHz ~ 30kHz.

255- Acik kolektor-devre filtresi Okhz ~ 20kHz.

Not: Litfen pals frekansina uygun bir filtre ayarlayin, aksi halde pals kaybina sebep olabilir. 3728'den
onceki FPGA siirlimleri bu gok diizeyli filtrelemeyi desteklemez.

Yeniden
Pals giris formu 0~6 0 - 0x0201 baglattiktan
sonra
eyl 0-Pals+ydn pozitif.
1-CW+CCW pozitif. 4- Dortli sayma formati
5- Pals+yon negatif. 6-CW+CCW negatif.
Yeniden
Pals giris yoni 0~1 0 - 0x0202 baglattiktan
Pn202 sonra
Pals giris yon(ini segin:
0-Pozitif. 1-Negatif.
Pals girisi blyitme 1~100 1 x1 0x0203 Aninda

Pn203 | Pals girisi bilylitme degerini ayarlar. Palsi 1 ve katlari seklinde buyiitilebilir. Bu parametre tarafindan
ayarlanan degerin gegerli olabilmesi igin herhangi bir dijital giris 10 (Pals hizi degistirme “PSEL”) olarak
ayarlanmali ve bu dijital giris aktif edilmelidir.

Not: Bu deger ¢ok biiylk ayarlanmigsa, hiz sabit olmayabilir.

Elektronik digli orani 0~ 0x0204
pay! 1073741824 | % - 0X0205 Aninda
Elektronik disli orani 1~ 1 ) 0x0206 Aninda
paydasi 1073741824 0x0207

Pn204 | Pozisyon modu tam kapali dongl gegersiz:
Pn206 | Elektronik disli orani, motorun bir tur bagina kontrolciiden gelmesi gereken pals sayisini ayarlar. Vidali
milini 6rnek alalim, vidali mil 10mm hatveye sahipken motor mili ve yiik oraninin N1/N2 olmasi
gerektiginde (ylik N1 déndigiinde, motor mili N2 déner) elektronik disli oraninin degeri asagidaki
formiille elde edilir:

Elektronik Disli Orant Payt Enkoder Coziiniirlugi

N1
= Rediiktor O —
Elektronik Disli Orant Paydast 1 Turdaki Pals Sayisi * reautor Grant s
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Electronic Gear

Ratio numerator Encoder Resolution . O

= ¥ Reduction Ratio —
Electronic Gear Pulse Mumber of e
Ratio denominator Upper System 1r

Tam kapali gevrim sirasinda:

Elektronik disli orani, kontrolci tarafindan génderilen 1 pals girisi ile motor enkoderinin 1 pals ¢ikisina
oranidir.

Vida mili ise ve vida milinin hatvesi 10mm ise enkoderin ¢6zUnGrliga Sumdir.

Motorun 1 tur dénmesi igin kontrolcii tarafindan gonderilmesi gereken pals sayisi 20000'dir, yani
0.5um/palstir, o halde:

Electronic Gear Input command 1 pulse
Ratio numerator ~ corresponding movement 0.5 1
Electronic Gear Grating ruler output 1 pulse 05 1
Ratio denominator correspaonding movement ’
Dahili pozisyon Yeniden
Komutu secimi 0~4 0 - 0x0208 baslattiktan
¢!
sonra
Pozisyon komut tiiriind ayarlayin:
Pn208 0- Hegripj poz_isyonlama.
1- Déhili pozisyonlama.
2- Ugar makas elektronik kam.
3- Ayrilmis.
4- CANopen modu.
CANopen modu kullanilirken, Pn208=4 olmalidir.
Pozisyon komutu
alcak gegiren filre 0~655 0 ms 0x0211 Durdurduktan
P21t zaman sabiti sonra
n Bu parametre, pozisyon komut palslerindeki birinci dereceden algak gegiren filtrenin zaman sabitini
ayarlamak icin kullanilir ve bu parametre ayarlanarak giris palslerdeki frekansta ani degisiklikler
olmas| durumunda mekanik sok azaltabilir.
Pozisyon komutu
ortalama fillre 0~1000 0 ms 0x0212 Durdurduktan
zaman sabiti sonra
Pn212
Bu parametre, pozisyon komut palslerindeki ortalama filtre zaman sabitini ayarlamak igin kullanilir.
Bu parametre ayarlanarak giris palslerdeki frekansta ani degisiklikler olmasi durumunda mekanik sok
azaltabilir.
DUk frekansli
titresim bastirma 0x00~0x02 0 - 0x0230 Aninda
segimi
Pn230 Bu parametre, otomatik ayar modu Pn231 ile birlikte kullanilir.
0- Titregim bastirma yok.
1- Belirli frekans icin ek titresim bastirma iglevi.
2- 2 farkli frekansa ek titresim bastirma.
Disik frekansli
firesim bastirmada | 4,4 01 1 - 0x0231 Aninda
otomatik ayar
segimi
Pn231

Bu parametre, diisiik frekansli titresim bastirmanin otomatik motor adaptasyonunda, bant genisligi
ayarinda ve diger yardimel islevlerde otomatik olarak ayarlanip ayarlanmayacagini segmek igin
kullanilir:

0 - Titresim bastirma islevi, yardimci iglevler araciliiyla otomatik olarak ayarlanmayacaktir.
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1 - Titresim bastirma iglevi, yardimci islevler araciligiyla otomatik olarak ayarlanacaktir.

DusUk frekansli
titresim algilama 0.1~300 40.0 % 0x0232 Aninda
hassasiyeti
Bu parametre, pozisyonlama tamamlandiginda diisiik frekansli titresim algilama hassasiyetini

ayarlamak igin kullanilir. Hassasiyet ne kadar kiigiik ayarlanirsa, distik frekansli titregimi algilamak o
kadar kolay olur.

Pn232

DusUk frekansli
titresim bastirma 1~200 200.0 Hz 0x0235 Aninda
Pn235 | frekansi 1

Bu parametre, distik frekansli titresim bastirma 1'in frekansini ayarlamak igin kullanili

=

Diisik frekansli
titresim bastirma 1 10~1000 100 % 0x0236 Aninda
duzeltmesi
Bu parametre, diisiik frekansli titresim bastirma 1'in diizeltme katsayisini ayarlamak icin kullanilir.

Deger ne kadar bilylk ayarlanirsa, dustik frekansin bastirma etkisi o kadar belirgin olur. Gok kiiglk
ayarlanmasi pozisyonlama siresinin artmasina neden olabilir.

Pn236

DusUk frekansli
titresim bastirma 1~200 200.0 Hz 0x0237 Aninda
Pn237 | frekansi 2

Bu parametre, distik frekansli titresim bastirma 2'nin frekansini ayarlamak icin kullanilir.

Diisk frekansli
titregim bastirma 2 10~1000 100 % 0x0238 Aninda
Pn238 dizeltmesi
n Bu parametre, diisiik frekansli titresim bastirma 2'nin diizeltme katsayisini ayarlamak icin kullanilir.
Deger ne kadar bilylk ayarlanirsa, dustik frekansin bastirma etkisi o kadar belirgin olur. Gok kiiglk
ayarlanmasi pozisyonlama siiresinin artmasina neden olabilir.
Model izleme
P 0x00~0x01 0 - 0x0240 Aninda
Pn240 kontrolli segimi

0- Model izleme kontroliind kullanma.
1- Model izleme kontroliini kullan.

Model izleme

o 1~2000 50.0 1ls 0x0241 Aninda
kontrolli kazanci

pn241 | Modelizleme kontrol kazancinin boyutu, servo sisteminin tepki hizini belirler. Model izleme kontrol
kazanci artirilirsa yanit hizi artar ve pozisyonlama siresi kisalir. Model izleme kontrolii etkin
oldugunda, servo sisteminin pozisyon tepkisi ve sapmasi pozisyon kazanci yerine bu parametre ile
belirlenir.

Model izleme
kontrolii zayiflama 50~200 100.0 % 0x0242 Aninda
katsayis!

Pn242 | Model izleme kontrolii zayiflama katsayisi azaltilirsa, pozisyonlama kararsizligina (agmalara) sebep
olacaktir. Deger ok kiiglikse pozisyon salinima ugrar. Deger arttiginda pozisyon agimi azalir ancak
bu pozisyonlama siiresinin artmasina sebep olabilir. Varsayilan ayarlarda %100 olarak ayarlanmig
olan bu parametrenin normal kullanim sartlarinda degistirimeden kullaniimasi tavsiye edilir.
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Model izleme
kontrolli hiz ileri 0~1000 100.0 % 0x0243 Aninda
besleme kazanci
Pn243
Model izleme kontrolli hiz ileri besleme kazanci azalirken yanit verme hizi da diser ancak pozisyon
asimi diser. Bu deger ¢ok kiigiikse pozisyon sapmasi uzun siirede sona erer.
Model izleme
kontrol ileri tork 0~1000 | 1000 % 0x0244 Aninda
ileri besleme
Pn244 kazanci
Bu bir ileri pozisyon komutudur ve ileri yaniti ayri olarak ayarlayabilir. Artirildidinda ileri tork daha hizl
yikselir ve pozisyonlama stresi uygun sekilde kisaltilabilir.
Model izleme
Koniroll ters tork 0~1000 | 1000 % 0x0245 Aninda
ileri besleme
Pn245 kazanci
Bu bir ters pozisyon komutudur ve ters yaniti ayri olarak ayarlayabilir. Artirldiginda geri tork daha
hizli yiikselir ve pozisyonlama siiresi uygun sekilde kisaltilabilir.
ikinci model izleme
proag | kontroli kazanc 1~2000 50.0 1/s 0x0246 Aninda
Model izleme aktif oldugunda 2. kazanci kullanin.
ikinci model izleme
kontrolii zayiflama 50~200 100.0 % 0x0247 Aninda
Pn247 | katsayisi
Model izleme aktif oldugunda 2. kazanci kullanin.
Hiz ileri besleme /
tork ileri besleme 0x00~0x01 0 - 0x0249 Aninda
segimi
0- Model izleme kontroliindi, harici hiz ve ileri tork beslemesini ayni anda kullanma.
Pn249 1- Model izleme kontroliind, harici hiz ve ileri tork beslemesini ayni anda kullan.
Model izleme kontrolii kullanilirken optimum ileri besleme ayarlanacaktir ve kontrolcii tiniteden “ileri
hiz besleme (V-REF) girisi” ve “ileri tork besleme (T-REF) girisi”nin ayni anda kullanilmasi tavsiye
edilmez. Ancak ihtiyag halinde ayni anda kullanilabilir. Bu durumda giris ileri beslemesi yanligsa
agimlara ve sistem kararsizligina neden olabilir.
oy
0~3 0 - 0x0250 baslattiktan
enkoder uygulama
. X sonra
yontemi
0 - Tam kapali evrim iglevi kullaniimiyor.
Pn250 1 - lleri yénde kullan.

2 —Ayar yok.

3 —Ters yonde kullan.

Motor ileri donUs icin ayarli iken enkoder yonii yanlis ayarli ise hiz alarmina veya motor ile yiik
arasinda agir sapmaya neden olabilir. Galistirmadan énce yuki manuel olarak hareket ettirin ve
izleme parametresi Un007 (geri besleme pals sayact) ve Un012'yi (harici enkoder geri besleme pals
sayacl) kontrol edin. Yonleri ters ise galistirmadan 6nce bu parametreyi tersleyin.
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1 turdaki tam kapali
cevrim modunda

motor ve donen yiik 0~100 20 % 0x0252 Aninda
arasindaki sapma
Pn252 katsayisi
Bu parametre %0 ayarlanirsa, bir galisma gevriminden sonra sapma 1000 olacaktir ve sapma ikinci
cevrimin baslangicinda 1000 olacaktir. %20 olarak ayarlanirsa ikinci gevrimin baginda sapma 200
(1000*%20=200) olacaktir.
Deger ¢ok biiyiik ayarlanirsa Er.d10 normal olarak algilanmayabilir. Yik ve motor arasinda izin
verilen kurulum hatasina gore ayarlanmasi gerekir
. . Yeniden
Harici enkoderin 4 32768 Pals 00253 lattktan
Pn253 coziindrliga 1048576 Idev 0x0254 sonra
Motorun 1 turu igin harici enkoderin ¢dzinUrligi ayarlanir.
Motor ve ylk 0~ Komut 0x0257
arasinda agiri 1000 . Aninda
Pn257 sapma ayar 1073741824 birimi 0x0258
Er.d10°'un yanlis algilanmasina yol agabilecek gok kiiglk olan motor ve yiik arasindaki agiri
sapmanin alarm esik degeri ayarlanir.
Pozisyon yakinlik 1~ 1073741 Komut 0x0260 Aninda
sinyali genligi 1073741824 824 birimi 0x0261

Pozisyon kontrolde, kontrolcii pozisyonlama tamamlandiktan sonra yapacag islemlere hazirlanmak,
Pn260 pozisyonlama igleminin tamamlanmasi igin gereken siireyi kisaltmak igin pozisyonlama
tamamlanmadan énce pozisyon yakinlik sinyali alabilir. Kontrolctiniin komut pals sayist ile servo
motor hareketi (pozisyon sapmasi) arasindaki fark, ayarlanan degerden diisiik oldugunda gikis

olusur.
Pozisyonlama 0~ 7 Komut 0x0262 Aninda
tamamlama araligi 1073741824 birimi 0x0263
Pn262 ) . . .
Pozisyon kontrolde kontrolcii tarafindan gelen komut pals sayisi ile servo motor hareket miktari
arasindaki fark ayarlanan bu parametreden diistk oldugunda sinyal gikisi olugur.
Maksimum
) 1~ Komut 0x0264
pozisyon sapma 1073741823 | 2242880 | i 0X0265 Aninda
Pn264 | €SI
Motor galismasi génderilen pals komutlari ile eslesmediginde, uygun Pn264 ayarlanarak anormal bir
durum algilanabilir ve motor durdurulabilir.
Asiri pozisyon . o
sapmas! uyari ayar 10~100 100 % 0x0266 Aninda
Pn266
Bu parametre, asiri pozisyon sapmasi uyari esigini ayarlamak icin kullanilir. Pozisyon sapmasi
Pn264 ile bu parametrenin ¢arpimindan biytik oldugunda agiri pozisyon sapmasi uyarisi olugur.
Servo ON
oldugunda 1~ Komut 0x0267
pozisyon sapmasi 1073741823 5242880 birimi 0x0268 Aninda
alarm esigi
Pn267

Bu parametre servo ON aninda asiri pozisyon sapmasi alarmi esigini ayarlamak icin kullanilir. Servo
ON oldugunda pozisyon sapma degeri bu ayar degerini asarsa, servo asiri pozisyon sapmasi alarmi
Uretir.
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Servo ON
oldugunda 10~100 100 % 0x0269 Aninda
pozisyon sapmasl
uyari esigi

Pn269 yeese
Bu parametre servo ON aninda asiri pozisyon sapmasi uyarisi esigini ayarlamak igin kullanilir. Servo
ON durumuna getirildiginde ve pozisyon sapmasi “Servo ON'da asiri pozisyon sapmasi uyari esigi’
ile parametrenin garpimindan buytik oldugunda, servo agiri pozisyon sapmasi uyarisi Gretir.
Servo ON
oldugunda hiz limiti 0~10000 10000 rpm 0x0270 Aninda
degeri

Pn270 A ) . - i
Servo birikmis pozisyon sapmasi ile ON konumuna getirilirse, hiz limiti bu parametre tarafindan
belirtilir. Bu durumda komut palsi gelirse Pn264 ayar degeri asildiginda Er.D02 alarmi (servo ON
sirasinda hiz limitinin neden oldugu asiri pozisyon sapmasi alarmi) gdriintiilenir.
Pozisyon sapmasi veniden
temizieme modu 0x00~0x03 0 - 0x0272 baglattiktan

sonra

Pozisyon sapmasi temizleme sinyalinin temizleme modunu ayarlayin (/CLR):

Pn272 0- ON oldugunda temizle.
1- OFF—ON yiikselen kenarinda temizle.
2- OFF oldugunda temizle.
3- ON—OFF dusen kenarinda temizle.
4- Pozisyon sapmasi kaldir.
5- Servo OFF oldugunda ve limit durumunda temizle.
Pozisyon sapmasi Yeniden
temizleme yontemi 0x00~0x02 0 - 0x0273 baglattiktan
segin sonra

Pozisyon sapmasi temizleme yontemi segin:

0- Servo OFF veya alarm durumunda temizle.

1- /CLR sinyali algilandidinda temizle.

Pn273 2- Alarm olustugunda temizle.

3- Temizleme islemini asla gergeklestirme.

4- Servo OFF, alarm, pozisyon limiti oldugunda temizle.

Not:

1. Temizleme sinyalinin pals genligi ile ilgili ayrintilar icin “Sapma temizieme™ye bakin.

2. Pozisyon kontroliinde, servo motor hareket limiti nedeniyle durdugunda pozisyon sapmasi
dedismeden kalrr.

Pozisyonlama Yeniden
tamamland sinyali 0x00~0x02 0 - 0x0274 baslattiktan
cikis siresi sonra

Pozisyonlama tamamlama sinyalinin /COIN ¢ikis slresini ayarlayin:

Pn274 O-kPozisyon sapmasinin mutlak degeri, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262) az oldugunda
clkis ver.

1- Pozisyon sapmasinin mutlak degeri, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262) daha az
oldugunda ve filtrelenmis pozisyon komutu 0 oldugunda gikis ver.

2- Pozisyon sapmasinin mutlak degeri, pozisyonlama tamamlama araligindan (Pn262) kiiglk
oldugunda ve pozisyon komut girisi 0 oldugunda cikis ver.
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10.4 Pn3 Grubu Hiz Parametreleri

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberlesme Adresi ELkm el
urumu
0.01v/
Analog hiz 150~3000 600 Anma 0x0300 Aninda
komutu kazanci hazi
Pn300
Servo motor hizi nominal hiz oldugunda (V-REF) analog gerilim dederini ayarlamak igin bu
parametreyi kullanin.
Not: - 10~10V {zerinde gerilim uygulamayin. Bu araligin asilmasi sirlicliye zarar verebilir.
Analog hiz
komutu yénii 0 - 0x0301 Aninda
Pn301 Analog hiz komutunun gerilim polaritesini ayarlayin:
0- Pozitif polarite: pozitif gerilim, pozitif hiz komutuna karsilik gelir
1-Negatif polarite: pozitif gerilim, negatif hiz komutuna karsilik gelir.
Analog hiz
komutu filtre 0~655.35 0.40 ms 0x0302 Aninda
Pn302 slresi
islev, analog hiz komutu (V-REF) girisine bir gecikme filtresi uygulandiginda hiz komutunu
yumusatacak sekilde ayarlanabilir ve genellikle degistiriimesi gerekmez. Ayarlanan deger ok
bilylikse yanit verebilirlik azalabilir. Litfen yaniti onaylarken bu parametreyi ayarlayin.
Analog hiz 6li
alan arali 0 \Y 0x0303 Aninda
Pn303 - — - — - ——
Analog hiz kontroliinde giris komutu OV olsa bile servo motor ok diisik devirlerde donebilir. Bunun
nedeni servo siiriicli icindeki komutlarda hafif bir sapma olmasidir. Bu hata, uygun bir analog hiz 6lu
alan araligi ayarlanarak ortadan kaldirilabilir.
Dahili hiz 1 0~10000 100 rpm 0x0304 Aninda
Dahili hiz 2 0~10000 200 rpm 0x0305 Aninda
Dahili hiz 3 0~10000 300 rpm 0x0306 Aninda
Pn304
Pn305 Dahili hiz modunda galisirken, servo Unitesi ¢ dahili hiz komutu saglar ve dahili Hiz Anahtarlama
Pn306 Komutu Segimi A ve B araciligiyla agsagidaki gibi segim yapabilirsiniz:
/SPD-A /SPD-B Hiz Komutu
OFF OFF Sifir Hiz
OFF ON Dahili hiz 1
ON ON Dahili hiz 2
ON OFF Dahili hiz 3
Analog hiz
komutu 0~30000 0 ms 0x0310 Aninda
Pr3t0 hizlanma siiresi
Ayarlanan hizin 0 d/dak’dan nominal hiza hizlanmasi. Verilen hiz, nominal hizdan bliyik veya kiigiik
oldugunda gergek hizlanma siiresi orantili olarak hesaplanir.
Analog hiz
komutu 0~30000 0 ms 0x0311 Aninda
yavaglama
Pn311 stiresi

Ayarlanan hizin nominal hizdan 0 d/dak’a yavaslamasi. Verilen hiz, nominal hizdan blytik veya
kuigiik oldugunda gercek yavaglama siiresi orantili olarak hesaplanir.
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Sifir hiz

yakalama modu 0~3 3 - 0x0312 Aninda

Hiz modunda, sifir hiz yakalama sinyali igin galisma modu degistirmesi:

Pn312 0- Gegersiz.

1- Hiz komutu 0'a ayarlandi, kapatildiktan sonra kilitlenmez.

2- Hiz komutu 0'a ayarlandi, kapatildiktan sonra kilitlenir.

3- Hiz komutu sifir hiz yakalama hiz esigi (Pn313) dederinden dusiik, ilk hiz komutu 0 olarak

ayarlandi, kapatildiktan sonra kilitlenir.

Sifirhiz

yakalama hiz 0~10000 10 rpm 0x0313 Aninda
Pn313 esigi

Sifir hiz yakalama modu (Pn312) 3 olarak ayarlandiginda sifir hiz yakalama hiz esigini ayarlayin.

Donis alglama | 4 19009 20 fom 0x0317 Aninda
Pn317 5

Motor hizi, ayarlanan dederden yiksek oldugunda, bunu algilayan bir dijital ¢ikis sinyali (TGON)

verilir.

Sabit hiz arali§i 0~100 10 | rpm | 0x0320 Aninda
Pn320

Motor hizi ile ayarlanan hiz arasindaki fark ayarlanan degerden diisiik veya esit oldugunda cikis
sinyali (/V-CMP) verir.

10.5 Pn4 Tork Parametreleri

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberlesme Adresi Eakm el
urumu
Tork komutu
segimi 0~1 1 - 0x0400 Aninda
Pn400 Tork kontrol komutunun kaynagini segin:
0- Dahili ayar.
1- Analog giris.
Tork komutu
ikinci
dereceden 100~5000 5000 Hz 0x0401 Aninda
alcak gegiren
Pnd01 filtre kesme
frekansi
Bu parametre, ikinci dereceden tork filtresinin kesme frekansini ayarlamak igin kullanilir. Bu
parametre 5000 olarak ayarlandiginda, filtre islevi gecersizdir.
Tork komutu
ikinci
dereceden 0.5~1 0.50 1 0x0402 Aninda
alcak gegiren
filtresi Q
Pn402
Bu parametre ikinci dereceden tork filtresinin Q degerini ayarlamak igin kullanilir. Q degerini artirmak,
sistem yanitini iyilestirebilir, ancak ayar ok biytik oldugunda giiriildii (ses) olusur.
Pndoy | Torkkomutu 0~1 0 ; 0x0403 Aninda

yon secimi
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Yon degisimi icin anahtarlama tork komutu yon segimi sinyalini (/T-SIGN) ayarlayin:
0 - Tork komutu yon segimi (/T-SIGN) sinyali gegersiz.
1 - Tork komutu yon secimi (/T-SIGN) sinyali gegerli.

Not: /T-SIGN etkin oldugunda tork komutu geri dontisii gegersizdir. /T-SIGN sinyali ON oldugunda

tork komutu poxzitiftir, /T-SIGN sin

ali OFF oldugunda tork komutu negatiftir.

Analog tork
komutu filtre 0~655.35 0.00 ms 0x0404 Aninda
stiresi
Pn404
Bu parametre, analog tork komutu (T-REF) girisine gecikme filtresi uygulandiginda tork komutunu
yumusatmak igin kullanilir, genellikle degistiriimesi gerekmez.
0.1v/
Analog tork 10~100 30 Anma 0x0405 Aninda
komut kazanci torku
Pn405 Bu parametre, servo motorun nominal torku igin gerekli olan analog gerilim degerini (T-REF)
ayarlamak igin kullanilir.
DIKKAT!  -10V~10V {izerinde gerilim uygulamayin. Araligin agmas! siiriiciiye zarar verebilir.
Analog tork 0~1 0 . 0x0406 Aninda
komutu yoni
Pn406 Polarite ayari:
0-Pozitif polarite: Pozitif gerilim, pozitif tork komutuna karsilik gelir.
1-Negatif polarite: Pozitif gerilim, negatif tork komutuna karsilik gelir.
Analog tork
komutu 61U alan 0~3 0 \Y 0x0407 Aninda
P07 araligi
" Analog tork kontrollinde giris komutu OV olsa bile servo motor diisiik hizda dénebilir. Bunun nedeni
servo stirticii igindeki komutlarda hafif bir sapma olmasidir. Bu sorun, uygun bir analog tork komutu
61U alan araligi ayarlanarak ortadan kaldrilabilir.
Tork kontrol
modu dahili tork | -500~500 0 % 0x0410 Aninda
Pn410 komutu
Tork kontrol sirasinda dahili tork komut degerini ayarlayin.
Tork kontroli .
sirasinda hiz veniden
limiti modu 0~1 1 - 0x0411 baglattiktan
sonra
Pn411 ayarl
0-Analog gerilime (V-REF) karsilik gelen hiz ile Pn413 tarafindan ayarlanan hiz arasindaki daha
kiilk olan deger.
1-Pn413 tarafindan ayarlanan hiz.
Yeniden
Hiz limiti segimi gxg?~ 0 - 0x0412 baglattiktan
X sonra
Pn412
0- Motor maksimum hizi (motor modeli tarafindan belirlenir) + tork modu hiz limiti (Pn411)
1- Asir hiz algilama alarm hizi (motor modeli tarafindan belirlenir) + tork modu hiz limit (Pn411)
Torkkontrol 140009 1000 rom 0x0413 Aninda
modu hiz limiti
Pn413
Bu parametre, Pn411 ile tork kontroliinde hiz limitini ayarlamak igin kullanilir.
Dahili tork
komutunun 0~30000 100 ms 0x0415 Aninda
Pn415 hizlanma siiresi

Ayarlanan torkun %0'dan %100’e ulasma (hizlanma) siiresi.
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Danhili tork

komutunun 0~30000 100 ms 0x0416 Aninda
Pn416 yavaglama
sUresi

Ayarlanan torkun %100°den %0'a ulasma (hizlanma) siiresi.

Tork
tamamlandi 0.0~500.0 100 - 0x0420 Aninda
Pn420 ayar deeri

Hedef torka ulasma degeri ayarlanir.

Tork

tamamlandi
Pna21 terminali gikis 0--1000 5 ms 0x0422 Aninda
gecikmesi

Tork tamamlandi terminali ¢ikis gecikmesi.
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10.6 Pn5 Grubu JOG Parametreleri

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Haberlesme Adresi Egk:‘?ur;l]rﬂa
Pn500 JOG hizi 0~1000 500 rpm 0x0500 Aninda
JOG galisma 14,00~ 0x05 0 - 0x0502 Aninda
modu
0- (Bekleme stiresi — ileri galisma) * gevrim sayisl.
1- (Bekleme siiresi — geri calisma) * gevrim sayisi.
Pn502 2- (Bekleme stiresi — ileri galisma) * ¢evrim sayisi. - > (Bekleme siiresi — geri ¢alisma) * gevrim
saylsl.
3- (Bekleme siiresi — geri galisma) * gevrim sayisl. - > (Bekleme siiresi — ileri galisma) * cevrim
saylsl.
4- (Bekleme siiresi — ileri galisma — bekleme siiresi — geri galisma) * ¢evrim sayisl.
5- (Bekleme siiresi — geri calisma — bekleme siiresi — ileri ¢alisma) * gevrim sayisl.
Program JOG 1~ Komut
hareket 32768 . 0x0503 Aninda
Pn503 mesafesi 1073741824 birimi
JOG hareket mesafesi ayarlanir (komut birimi cinsinden).
Program JOG
hizlanma / 210000 100 ms 0x0505 Aninda
yavaslama
Pn505 siresi
0 d/dak hizdan nominal hiza (motor etiketinde yazan nominal hiz) olan hizlanma siiresi ayari.
Ayarlanan hiz, nominal hizdan daha yiiksek veya daha diisiik oldugunda, oranlanarak gergek
hizlanma / yavaslama siiresi hesaplanir.
Program JOG -
_— bekleme silresi 0~10000 100 ms 0x0506 Aninda
n
Program JOG'lar arasindaki bekleme siresini JOG ¢alisma modu (Pn502) ile badlantili olarak
ayarlayin.
Program JOG 0~1000 1 circle 0x0507 Aninda
Pn507 tekrar sayisi
Program JOG'larin tekrar sayilarini JOG galisma modu (Pn502) ile baglantili olarak ayarlayin.
Not: 0'a ayarlandi§inda sonsuz kabul edilir.
Pnsog | FrogramJOG 1~10000 500 rom 0x0508 Aninda
hareket hizi
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10.7 Pné6 Dijital Giris Cikis Parametreleri

Parametre isim Aralik Varsayilan Birim Hazzrlegme el
resi durumu
Dijital giris Yeniden
sinyali galisma 0~1 1 - 0x0600 baglattiktan
modu sonra
Pn600 Dijital giris sinyali calisma modunu ayarlar:
0- Fabrika ayari: Servo siriictinin fabrika ayari parametre degerlerini kullanir. Ayrintilar igin “CN1
terminali”ne bakin.
1- Kullanici tanimli yapilandirma: Her pim {izerinde yapilandirilan fonksiyona gére kullanilir.
Yapilandirma i¢in Pn601-Pn609 parametreleri kullanilir.
CN1-40 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x01 - 0x0601 baglattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-42 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x02 - 0x0602 baslattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-43 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x03 - 0x0603 baslattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-41 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x05 - 0x0604 baglattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-44 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x04 - 0x0605 baslattiktan
yapilandirmas| sonra
CN1-45 dijital Yeniden
giris 0~0x114 0x06 - 0x0606 baslattiktan
yapilandirmasi sonra
Pn601 CN1-46 dijital Yeniden
Pn602 girig 0~0x114 0x07 - 0x0607 baglattiktan
Pn603 yapilandirmasi sonra
Pn604 CN1-39 dijital Yeniden
Pn605 giri 0~0x114 0x00 - 0x0608 baglattiktan
Pn606 yapilandirmasi sonra
Pn607 CN1-38 dijital Yeniden
Pn608 giris 0~0x114 0x00 - 0x0609 baglattiktan
Pn609 apilandirmas! sonra

0x00: Higbiri

0x01: Servo ON

0x101: Servo ON (NC Kontak)

0x02: Pozitif yonde ¢alisabilir POT

0x102: Pozitif yonde ¢alisamaz POT

0x03: Negatif yonde caligabilir NOT

0x103: Negatif yonde calisgamaz NOT

0x04: Alarm temizleme

0x104: Alarm temizleme (NC Kontak)

0x05:Manuel P-P1 kontrol

0x105:Manuel P-P1 kontrol (NC Kontak)

0x06: Tork limit degistirme

0x106: Tork limit degistirme (NC Kontak)

0x07: Ayrilmis

0x107: Ayrilmis

0x08: Hiz komutu yon se¢imi D

0x108: Hiz komutu yon se¢imi D (NC
Kontak)

0x09: Dahili hiz komutu segimi A

0x109: Dahili hiz komutu se¢imi A (NC
Kontak)

0xO0A: Dahili hiz komutu se¢imi B

0x10A: Dahili hiz komutu se¢imi B (NC
Kontak)

0x0B: Kontrol modu degistirme “C-SEL”

0x10B: Kontrol modu degistirme “C-
SEL” (NC Kontak)

0x0C: Sifir hiz yakalama

0x10C: Sifir hiz yakalama (NC Kontak)
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0x0D: Pals girigini engelle

0x10D: Pals girigini engelle (NC Kontak)

0xOE: Kazang se¢imi

0x10E: Kazang se¢imi (NC Kontak)

OxOF: Tork komut yonii se¢imi “T-SIGN”

0x10F: Tork komut yonii se¢imi “T-
SIGN” (NC Kontak)

0x10: Pals hiz1 degistirme “PSEL”

0x110: Pals hiz1 degistirme “PSEL” (NC
Kontak)

0x12: Motor agir1 sicaklik girisi

0x112: Motor asir1 sicaklik girisi (NC
Kontak)

0x16: Dahili pozisyon komut tetikleyicisi

0x116: Dahili pozisyon komut tetikleyicisi
(NC Kontak)

0x17: Dahili pozisyon komut se¢imi bit0

0x117: Dahili pozisyon komut se¢imi bit0
(NC Kontak)

0x18: Dahili pozisyon komut se¢imi bitl

0x118: Dahili pozisyon komut se¢imi bitl
(NC Kontak)

0x19 Dahili pozisyon komut se¢imi bit2

0x119 Dahili pozisyon komut se¢imi bit2
(NC Kontak)

0x1A: Dahili pozisyon komut se¢imi bit3

0x11A: Dahili pozisyon komut se¢imi bit3
(NC Kontak)

0x1B: Dahili pozisyon komut se¢imi bit4

0x11B: Dahili pozisyon komut se¢imi bit4
(NC Kontak)

0x1C: Home modu etkinlestir

0x11C: Home modu etkinlestir (NC
Kontak)

0x1D: Home sinyali

0x11D: Home sinyali (NC Kontak)

0x1E: Pozitif JOG

0x11E: Pozitif JOG (NC Kontak)

0x1F: Negatif JOG

0x11F: Negatif JOG (NC Kontak)

0x20: Dahili pozisyon stop biti

0x120: Dahili pozisyon stop biti (NC
Kontak)

0x21: Yakalama islevi agik

0x121: Yakalama iglevi agik (NC Kontak)

Pn610
Pn611
Pn612

ahili dijital giri Yeniden
D: hlllgr?(lﬂtrig I:I§ 0~0x14 0x00 - 0x0610 baglattiktan
0 sonra

ahili dijital giri Yeniden
Dahili dijital giris .
yapilandirma 2 0~0x14 0x00 - 0x0611 baslattiktan

sonra

ahili dijital giri Yeniden
Dahil diital gifs |y 14 0X00 - 0x0612 | baslattiktan
yapilandirma 3 7o

0x00: Higbiri

0x01: Servo ON

0x101: Servo ON (NC Kontak)

0x02: Pozitif yonde ¢aligabilir POT

0x102: Pozitif yonde ¢aligamaz POT

0x03: Negatif yonde caligabilir NOT

0x103: Negatif yonde calisgamaz NOT

0x04: Alarm temizleme

0x104: Alarm temizleme (NC Kontak)

0x05:Manuel P-P1 kontrol

0x105:Manuel P-PI kontrol (NC Kontak)

0x06: Tork limit degistirme

0x106: Tork limit degistirme (NC Kontak)

0x07: Ayrilmis

0x107: Ayrilmis

0x08: Hiz komutu y6n se¢imi D

0x108: Hiz komutu yon se¢imi D (NC
Kontak)

0x09: Dahili hiz komutu segimi A

0x109: Dahili hiz komutu se¢imi A (NC
Kontak)

0xO0A: Dahili iz komutu se¢imi B

0x10A: Dahili hiz komutu se¢imi B (NC
Kontak)

0x0B: Kontrol modu degistirme “C-SEL”

0x10B: Kontrol modu degistirme “C-
SEL” (NC Kontak)

0x0C: Sifir hiz yakalama

0x10C: Sifir hiz yakalama (NC Kontak)

0x0D: Pals girisini engelle

0x10D: Pals girisini engelle (NC Kontak)

OxOE: Kazang se¢imi

0x10E: Kazang secimi  (NC Kontak)
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0xOF: Tork komut y6nii segimi “T-SIGN”

0x10F: Tork komut yonii se¢imi “T-
SIGN” (NC Kontak)

0x10: Pals hiz1 degistirme “PSEL”

0x110: Pals hiz1 degistirme “PSEL” (NC
Kontak)

0x12: Motor agir1 sicaklik girigi

0x112: Motor asir1 sicaklik girisi (NC
Kontak)

0x16: Dahili pzoisyon komut tetikleyicisi

0x116: Dahili pzoisyon komut tetikleyicisi
(NC Kontak)

0x17: Dahili pozisyon komut se¢imi bit0

0x117: Dahili pozisyon komut se¢imi bit0
(NC Kontak)

0x18: Dahili pozisyon komut se¢imi bitl

0x118: Dahili pozisyon komut se¢imi bitl
(NC Kontak)

0x19 Dahili pozisyon komut segimi bit2

0x119 Dahili pozisyon komut se¢imi bit2
(NC Kontak)

0x1A: Dahili pozisyon komut se¢imi bit3

0x11A: Dahili pozisyon komut se¢imi bit3
(NC Kontak)

0x1B: Dahili pozisyon komut se¢imi bit4

0x11B: Dahili pozisyon komut se¢imi bit4
(NC Kontak)

0x1C: Home modu etkinlestir

0x11C: Home modu etkinlestir (NC
Kontak)

0x1D: Home sinyali

0x11D: Home sinyali (NC Kontak)

0x1E: Pozitif JOG

0x11E: Pozitif JOG (NC Kontak)

Ox1F: Negatif JOG

0x11F: Negatif JOG (NC Kontak)

0x20: Dahili pozisyon stop biti

0x120: Dahili pozisyon stop biti (NC
Kontak)

0x21: Yakalama iglevi agik

0x121: Yakalama iglevi agtk (NC Kontak)

CN1-25, 26 Yeniden
dijital ¢ikis 0~0x109 0x000 - 0x0613 baslattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-27,28 Yeniden
dijital ¢ikis 0~0x109 0x001 - 0x0614 baslattiktan
yapilandirmasi sonra
CN1-29, 30 Yeniden
dijital ¢ikis 0~0x109 0x002 - 0x0615 baslattiktan
apllandirmas| sonra

0x00: Servo hazir  (S-RDY)

0x100: Servo hazir (NC Kontak)

P613 0x01: Pozisyon tamamlandi  (COIN) 0x101: Pozisyon tamamlandi (NC Kontak)
P2614 0x02: Sabithiz_ (V-CMP) 0x102: Sabit hiz_(NC Kontak)
Pn615 0x03: Dénis algilama sinyali 0x103: Doniis algilama sinyali (NC Kontak)
0x04: Tork limiti 0x104: Tork limiti (NC Kontak)
0x05: Hiz limiti 0x105: Hiz limiti (NC Kontak)
0x06: Fren cikisi 0x106: Fren ¢ikisi (NC Kontak)
0x07: Uyari 0x107: Uyari (NC Kontak)
0x08: Pozisyona yaklasma sinyali “NEAR” 0x108: Pozisyona yaklasma sinyali (NC
Kontak)
0x09: Pals hizi degistirme sinyali “PSELA” 0x109: Pals hizi degistirme sinyali (NC Kontak)
0x0A: Tork tamamlandi 0x10A: Tork tamamlandi (NC Kontak)
0x11: Home tamamlandi sinyali 0x111: Home tamamlandi sinyali (NC Kontak)
Uyari algilama veniden
Pn622 - 0x00~0x11 0 — 0x0622 baslattiktan
segimi sonra
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Uyari algilama segimi:

0x1#: Cikis sinyali (ALM) NC Kontak.
0x0#: Cikis sinyali (ALM) NO Kontak.

0x#1: Uyari algilama.
0x#0: Uyari algila.

Pnsz3 | Ditalgrisfitre | o 55767 0 ms 0x0623
stiresi
10.8 Pn7 Grubu Diger Parametreler
Parametre sim Aralik Varsayilan Birim Haberlesme Adresi ELkln Gl
urumu
Alaet tanimlamada | 9,220 2 r 0x0702 Aninda
Pn702 evir araligl
Atalet tanimlamasinda motorun devir sayisi.
Atalet tanimlamasinin| 0
pu705 | baslangic degeri 0~20000 0 % 0x0705 Aninda
Atalet tanimlamasinin ilk deder ayari.
Atalet
tanimlamasinda
titresim algilama 0~5000 0 d/dak 0x0705 Aninda
Pn706 | seviyesi (doner
hareket)
Atalet tanimlamasinda titresim algilama seviyesi (doner hareket) ayari.
Yeniden
Motorsuz test _
fonksiyonu segimi 0x00~0x01 0 0x0730 baiz::l;tan
Motorsuz test fonksiyonu, gergek motoru baslatmak icin degil, motorun servo siiriiciideki hareketini
Pn730 simiile etmek ve kontrolcli ile gevresel ekipmanlarin hareketini dogrulamak igindir. Bu fonksiyon
araciligiyla, ayarlanan galisma siresini kisaltmak, yanlis eylemlerden kaynaklanan mekanik hasari
onlemek, kablo baglanti kontrolii yapmak, hatalari kontrol etmek miimkiindir.
0-Gegersiz.
1-Gegerli.
Motorsuz test Yeniden
fonksiyonu enkoder 0~3 1 - 0x0731 baglattiktan
secimi sonra
Pn731 Motorsuz test modu segildiginde motor enkoder ¢6zinGrliga ayarlanir:
0-13 bit 1-17 bit
2-20 bit 3-23 bit
Not: motorsuz test modu segildiginde motor enkoder ¢6zUniirligu ayarlanir.
Motorsuz test Yeniden
fonksiyonunda 0x00~0x01 0 — 0x0732 baglattiktan
P73 enkoder tipi segimi sonra
n Motorsuz test modunda enkoder tipi ayarlanir:
0-Artimsal enkoder.
1-Mutlak enkoder.
Yeniden
Pn792 | Mutlak enkoder iglemi 0~2 0 — 0x0792 baglattiktan
sonra
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0 - Islem yok.

1 - Motor parametrelerini enkoder EEPROM’una yaz.
2 - Gok turlu enkoder degerini sifirla. Galistirimadan 6nce kullanilir veya sirticli kapaliyken enkoder
pilinin degistirilmesinden kullanilir. Bu parametre 2 olarak ayarlandiktan sonra siirliciiniin kapatilip

aclimasi gerekir.

3 - Yalnizca enkoder alarmini temizle. Enkoder bir alarm verdiginde (Er.810, Er.860) enkoder alarmini
temizlemek igin bu parametreyi 3 ayarlayin. Gok turlu enkoder degerini sifilamazsaniz enkoder mevcut

konumu korur.

Gok turlu mutlak Yeniden
enkoder dederi sifir  [0~2147483647 0 Komut birimi 0x0792 baglattiktan
Pn798 | ofseti sonra
Mutlak enkoder temizlendiginde, bu parametre sifir ofset pozisyonunu otomatik olarak kaydeder.
Mutlak konumun Yeniden
yazilimsal minimum ~2211177i%33%f; _214248364 Komut birimi 0x079A baslattiktan
Pn79A | limiti (32 bit) sonra
Motorun mutlak konumu (Un021) bu degerden kiigik oldugunda servo limit alarm durumuna girer.
Mutlak konumun _ . Yeniden
yazilimsal maksimum ~2211177i?3?;%ig 214248364 Komut birimi 0x079C baglattiktan
Pn79C | Jimiti (32 bit) sonra
Motorun mutlak konumu (Un021) bu degerden biiyiik oldugunda servo limit alarm durumuna girer.
Mutlak konumun
yazilimsal limitin 0~1 0 N/A 0x079E Aninda
Pn79E | anahtaramasi
0: Kapali 1: Agik
oo | Enkoder tasma sayii e~ 0 [ NA [ o070 Aninda
ok turlu mutlak enkoderin tagsma sayisini kaydet
. Yeniden
Enkoder cok turlu Gst | 0x0000~
Pn7A1 limit fonksiyon ayari OXFFFF 0X0 NIA Ox07A1 baiz::l;tan

Gok turlu enkoderin deder tasmasinin etkinlestirilip etkinlestiriimeyeceginin ayari.
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10.9 Pn8 Grubu Dahili Pozisyonlama ve Home Pozisyonuna Doniis
Parametreleri

P . Haberlesme Etkin olma
Parametre Isim Aralik Varsayilan Birim Adresi .
Home modu kontrol 0~
Png00 | word OXFFFFFFFF 0x0 - 0x0800 Aninda
Home pozisyonuna déniis kontrolii word modu ayari, ayrintilar igin Bélim 8'e bakin.
Ho[ne. modu ofset 2147483648 0 Kgmqt 0x0802 Aninda
Pngo2 | dederi ~ birimi
2147483647
Home sonrasi ofset konumu ayarla.
0~ _
p— Pr1 kontrol word 080000000 0x0 0x0804 Aninda
Birinci adim.
Pr1 komutu pals 2147483648 0 Kgmqt 0x0806 Aninda
Pn806 sayis| ~ birimi
2147483647
Birinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
Pn308 Pr2 kontrol word 080000000 0x0 0x0808 Aninda
ikinci adim.
P2 komutu pals 2147483648 Komut veniden
0 . 0x0810 baslattiktan
Pn80A | sayisi ~ birimi sonra
2147483647
ikinci adimin pozisyon komutu.
0~ Yeniden
PR80C Pr3 kontrol word 0x80000000 0x0 - 0x080C ba§slztr:|rl;tan
Uglincii adim.
Pr3 komutu pals 2147483648 0 Kpmqt 0X080E Aninda
PngOE | Savis! ~ birimi
2147483647
Uglincii adimin pozisyon komutu.
0~ _
Pgt0 Pré4 kontrol word 080000000 0x0 0x0810 Aninda
Dérdlncii adim.
Pré komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0812 Aninda
Png12 |sayisi ~ birimi
2147483647
Dérdiincii adimin pozisyon komutu.
0~ _
Pna14 Pr5 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0814 Aninda
Besinci adim.
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Pr5 komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0816 Aninda
Png1 | SaY's! ~ birimi
2147483647
Besinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
R Pr6 kontrol word 080000000 0x0 0x0818 Aninda
Altinci adim.
Pr6 komutu pals 2147483648 0 Komut 0X081A Aninda
Pn81A |sayisi ~ birimi
2147483647
Altinct adimin pozisyon komutu.
Pr7 kontrol word 0~ 0x0 - 0x081C Aninda
Pn81C 0x80000000
Yedinci adim.
Pr7 komutu pals 2147483648 Komut
PrglE | sayis N 0 birimi 0x081E Aninda
2147483647
Yedinci adimin pozisyon komutu.
Pn820 Pr8 kontrol word OXBOOOB;)OOO 0x0 - 0x0820 Aninda
Sekizinci adim.
Pr8 komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0822 Aninda
Pn822 |sayisi ~ birimi
2147483647
Sekizinci adimin pozisyon komutu.
P84 Pr9 kontrol word OXBOOOE)OOO 0x0 - 0x0824 Aninda
Dokuzuncu adim.
Pr9 komutu pals 2147483648 Komut
Prg2s | sayss N 0 birimi 0x0826 Aninda
2147483647
Dokuzuncu adimin pozisyon komutu.
0~ _
. Pr10 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0828 Aninda
Onuncu adim.
Pr10 komutu pals 2147483648 Komut
orgoa |5V N 0 birimi 0x082A Aninda
2147483647
Onuncu adimin pozisyon komutu.
0~ _
PrgaC Pr11 kontrol word 0x80000000 0x0 0x082C Aninda
On birinci adim.
Pr11 komutu pals - Komut
P82E | sayisi 2147483648 0 birimi 0x082E Aninda
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2147483647
On birinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
ona0 Pr12 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0830 Aninda
On ikinci adim.
Pr12 komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0832 Aninda
Png32 |savis! ~ birimi
2147483647
On ikinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
. Pr13 kontrol word 080000000 0x0 0x0834 Aninda
On dgtinci adim.
Pr13 komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0836 Aninda
Png3e | sayisi ~ birimi
2147483647
On liglincli adimin pozisyon komutu.
0~ _
Prg3s Pr14 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0838 Aninda
On dérdinci adim.
Pr14 komutu pals 2147483648 0 Komut 0X083A Aninda
Png3A | Says! ~ birimi
2147483647
On dérdiincti adimin pozisyon komutu.
0~ _
Prgac Pr15 kontrol word 0x80000000 0x0 0x083C Aninda
On beginci adim.
Pr15 komutu pals 2147483648 Komut
Prg3E |sayisi N 0 birimi 0x083E Aninda
2147483647
On beginci adimin pozisyon komutu..
0~ _
- Pr16 kontrol word 080000000 0x0 0x0840 Aninda
On altinci adim.
Pr16 komutu pals 2147483648 0 Komut 0x0840 Aninda
Png42 |sayssi ~ birimi
2147483647
On altinci adimin pozisyon komutu.
Prodd Pr17 kontrol word OXSOOOE)OOO 0x0 - 0x0844 Aninda
On yedinci adim.
Pr17 komutu pals - Komut
Pn8as | sayisi 2147483048 | ° birimi 0x0846 Aninda
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2147483647
On yedinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr18 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0848 Aninda
On sekizinci adim.
Pr18 komutu pals 2147483648 0 quqt 0X084A Aninda
Pn84A |sayisi ~ birimi
2147483647
On sekizinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
B~ Pr19 kontrol word 080000000 0x0 0x084C Aninda
On dokuzuncu adim.
Pr19 komutu pals 2147483648 0 Kgmqt 0X084E Aninda
Pne4E sayIsl ~ birimi
2147483647
On dokuzuncu adimin pozisyon komutu.
0~ _
s Pr20 kontrol word 080000000 0x0 0x0850 Aninda
Yirminci adim.
Pr20 komutu pals -2147483648~ .
e 2147483647 0 Birim 0x0852 Aninda
Yirminci adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr21 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0854 Aninda
Yirmi birinci adim.
Pr21 komutu pals -2147483648~ .
orgss |2 2147483647 0 Birim 0x0856 Aninda
Yirmi birinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
R Pr22 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0856 Aninda
Yirmi ikinci adim.
Pr22 komutu pals -2147483648 ~ .
T 2147483647 0 Birim 0x085A Aninda
Yirmi ikinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr23 kontrol word 0x80000000 0x0 0x085C Aninda
Yirmi Gglinc adim.
Pr23 komutu pals -2147483648~ .
Prgse |sayst 2147483647 0 Birim 0x085E Aninda
Yirmi Gglincii adimin pozisyon komutu.
0~ _
Prasd Pr24 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0860 Aninda
Yirmi dérdlinci adim.

280 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

Pr24 komutu pals -2147483648 ~ .
e 9147483647 0 Birim 0x0862 Aninda
Yirmi dordlincti adimin pozisyon komutu.
0~ _
— Pr25 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0864 Aninda
Yirmi besinci adim.
Pr25 komutu pals -2147483648~ o
Puggs  |says 0147483647 0 Birim 0x0866 Aninda
Yirmi besinci adimin pozisyon komutu.
Pr26 kontrol word 0~0g0000000 | 00 | — | o088 | Annca
Pn868
Yirmi altinct adim.
Pr26 komutu pals -2147483648 ~ -
PrgsA |s2yis 2147483647 0 Birim 0x086A Aninda
Yirmi altinc adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr27 kontrol word 0x80000000 0x0 0x086C Aninda
Yirmi yedinci adim.
Pr27 komutu pals -2147483648 ~ .
Prgge  |says! 2147483647 0 Birim 0x086E Aninda
Yirmi yedinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr28 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0870 Aninda
Yirmi sekizinci adim.
Pr28 komutu pals -2147483648 ~ .
- 2147483647 0 Birim 0x0872 Aninda
Yirmi sekizinci adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr29 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0874 Aninda
Yirmi dokuzuncu adim.
Pr29 komutu pals -2147483648 ~ .
Pus7 |sys 0147483647 0 Birim 0x0876 Aninda
Yirmi dokuzuncu adimin pozisyon komutu.
0~ _
. Pr30 kontrol word 0x80000000 0x0 0x0878 Aninda
Otuzuncu adim.
Pr30 komutu pals -2147483648~ L
Prg7A |saysi 2147483647 0 Birim 0x087A Aninda
Otuzuncu adimin pozisyon komutu.
0~ _
- Pr31 kontrol word 0x80000000 0x0 0x087C Aninda
Otuz birinci adim.
Pr31 komutu pals -2147483648~ .
Prg7E | sayisi 2147483647 0 Birim 0x087E Aninda
Otuz birinci adimin pozisyon komutu.
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Pr Hizlanma ve
Pnggo | Yavaslama 0
Hizlanma / yavaglama stiresi ayari 0

0~60000 50 ms 0x0880 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngg1 | Yyavaslama 1
Hizlanma / yavaglama stiresi ayari 1

0~60000 200 ms 0x0881 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngg2 | Yavaslama 2
Hizlanma / yavaslama siresi ayari 2

0~60000 300 ms 0x0882 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngg3 |Yavaslama 3
Hizlanma / yavaslama siresi ayari 3

0~60000 400 ms 0x0883 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngg4 | Yavaslama 4
Hizlanma / yavaslama siiresi ayari 4

0~60000 500 ms 0x0884 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngg5 | Yavaslama 5
Hizlanma / yavaslama siiresi ayari 5

0~60000 600 ms 0x0885 Aninda

Pr Hizlanma ve
Pngge | Yyavaslama 6
Hizlanma / yavaslama siiresi ayari 6

0~60000 700 ms 0x0886 Aninda

Pr Hizlanma ve
pngg7 | Yavaslama 7
Hizlanma / yavaslama siiresi ayari 7

0~60000 800 ms 0x0887 Aninda

g |0 ‘ 0~6000 | 100 | omin | oxos8s | Annca
N

Hedef hiz ayari 0
g |PrPecEfe ‘ 0~6000 ‘ 200 ‘ timin ‘ 0x0889 ‘ Aninda
n

Hedef hiz ayari 1
g | hedelhiz2 ‘ 0~6000 | 50 | omin [ owssa | Annca
n:

Hedef hiz ayari 2
g |7 1e0ET N2 ‘ 0~6000 ‘ 1000 ‘ timin ‘ 0x088B ‘ Aninda
n

Hedef hiz ayari 3
oo |Prheceihze ‘ 0~6000 | 1500 | omin | owssc | Annda
n.

Hedef hiz ayari 4
I IR ‘ 0~6000 ‘ 2000 ‘ timin ‘ 0x088D ‘ Aninda
n

Hedef hiz ayari 5
I I ‘ 0~6000 | 2500 | omin | oxo8sE | Annca
n:

Hedef hiz ayari 6
o PN ‘ 0~6000 ] 3000 ] timin ‘ 0x088F ‘ Aninda
n

Hedef hiz ayar 7
P890 | Pr gecikme zamani 0 ‘ 0~6000 ‘ 0 ‘ 0.1s ‘ 0x0890 ‘ Aninda
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Gecikme siiresi ayari 0

Pr geckme zamani 1 | 0~6000 | 1 [ o1s [ oosor [ Annca
Pn891

Gecikme siiresi ayari 1

Pr geckme zamani2 | 0~6000 | 5 | ots | oose2 [ Annda
Pn892

Gecikme siiresi ayari 2

Pr geckme zamani 3 | 0~6000 | 10 [ o1s [ o8 [ Annca
Pnga3

Gecikme siiresi ayari 3

Pr gecikme zamani 4 | 0~60000 | 100 | ots [ o084 | Annca
Pngo4

Gecikme siiresi ayari 4

Pr gecikme zamani 5 | 0~60000 [ 1000 | 01s [ 0x0895 | Aninda
Pn8g5 o

Gecikme siiresi ayari 5

10.10 Pn9 Grubu Ek Parametreler

Parametre izleme Parametresinin Ismi Aralik Birim Haberlesme Adresi
Home ofset modu segimi 0~1 - -
EtherCAT haberlesmeli stiriiciide home sonrasi ofseti aktif veya pasif eder.
Pn935 Pn935=0 olmas! durumunda ofset 6zelligi aktif olur, home noktasi tespit edildikten sonra 607Ch mesafesi

kadar hareket gerceklestirir ve 6064h=0 yazilir.
Pn935=1 olmasi durumunda ofset 6zelli§i pasif olur, home noktas tespit edildikten sonra 607Ch degeri
6064h adresine yazilir (6064=607Ch)

607Ch 6064h=0

Pn935=0 o o
A B

Pn935=1
6064h=607Ch
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11 izleme Parametreleri

Parametre izleme Parametresinin ismi Aralik Birim Haberlesme Adresi
Motor déniis hizi 0x80000000 ~Ox7fffffff rpm 0xE000
Un000
f Servo motorun anlik hizi gériintilenir.
Hiz komutu | 0x80000000 ~0x7fffif | mm | oxE001
Un001 Servo motorun anlik hiz komutu gériintilenir.
Not: Etkinlestiriimediginde bu hiz analog hizi gésterir (V-REF’e karsilik gelir)
onogp | LEhork komutu | 0x80000000~0x7fftf | % ] oxeo02
" Servo motorun anlik torku gdrintilenir (servo motorun %100 nomina torkuna gére)
Z eksenine gore rotor pals 0x80000000 ~ OX7fftf pals 0XE003
Un003 pozisyonu
Enkoderin bir tur igindeki motorun mekanik konumunu gésterir.
Elektrik agisi | 0x80000000~0x7if | ° | 0xE004
Un0o4 Servo motor rotorunun anlik konumunun elektrik agisini gésterir.
Girig pals komutunun hiz | 0x80000000~0x7iif | pm ] oxE005
Un005
§ Girig pals komutunun hizini gésterir.
U006 Giris komut palsinin sayaci | 0x80000000~Ox7fftf | Komut birimi | 0xE006
§ Servo motor tarafindan alinan komut palslerinin sayisini gésterir.
000 Geri besleme palsi sayaci | 0x80000000 ~ Ox7fffif | Komutbirimi | 0xE007
7
n Servo motor enkoderinden geri beslenen kiimiilatif palsleri gdsterir.
Geri besleme palsisayaci 1 | 0x80000000~Ox7ffff E“kg?’.erPa's OXE008
irimi
Un008
Servo motor enkoderinden geri beslenen kiimilatif palsleri gdsterir.
Un009 Pozisyon sapmasi 0x80000000~0x7fffffff Komut birimi | 0xE009
f Kontrolciinin komut pals sayis! ile servo motorun hareket miktari arasindaki fark| gosterir.
Mutiak enkoder tek tur degeri | 0xB0000000~Ox7FFFFFFF | EMKOUETPAIS | o440
Un010 birimi
Mutlak enkoderin tek turdaki mutiak konum degerini gosterir.
Mutiak enkoder gok tur degeri | 0x80000000~0x7FFFFFFF | - | oxE011
Un011 Gok turlu enkoder kullanildiginda, ok turlu enkoderin tur sayisini gosterir. Gok turlu enkodert sifilama
islemi gerceklestirildiginde deger 0 olur.
Tam kapali gevrim geri Harici
oo e 0xB0000000~0x7FFFFFFF | enkoder pals | OXEQ12
Uno12 esleme pals sayacl birimi
Harici enkoder baglandi§inda harici enkoder geri besleme pals sayisin gdsterir
Un024 Motorun mutlak pozisyonu 0x80000000~0x7FFFFFFF ’ Komut birimi ’ 0xE021
Motorun mutlak pozisyonunu gdsterir. (Birimi komut palsidir)
Un00A Kumiilatif yik orani 0x80000000~Ox7ffffff % 0xEO0A
Un00B Rejeneratif yik orani 0x80000000 ~ Ox7fffftff % 0xE00B
Un00C DB direncinin elekrik tliketimi 0x80000000 ~ Ox7fffftff % 0xE00C
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Un00D Etkili kazang izleme 1~2 - 0xEOOD
UnOOE Toplam galisma stiresi 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xEOOE
Un0OF Asiri yik orani 0~OxFFFFFFFF % OxEOOF
Un035 ARM yazilim versiyonu 0~0xFFFF 0xE035
Un036 FPGA yazilim versiyonu 0~O0xFFFF 0XE036
Un0s? g‘;‘;‘l’er haberlegme hatasi 0~ OxFFFF OXE087
Un089 Sirlicti sicakligi 0~0xFFFF °C 0xE090
Un091 Motor sicakligi 0~O0xFFFF °C 0xE091
1O dijital giris durumu izleme 0~0xFFFF - 0xE100
‘up: OFF
: ‘down: ON
987654 32 1 humber
- inyal ismi A
LED | Girig pim numarasi (Fabrika ayarian) LED Girig pim numarasi
1 CN1-40 /S-ON 6 CN1-45
2 CN1-41 /P-CON 7 CN1-46
3 CN1-42 pP-0T 8 CN1-39
4 CN1-43 N-OT 9 CN1-38
5 CN1-44 IALM-RST
10 dijital ¢ikis durumu izleme 0 ~ OxFFFF - 0xE101
'—° """"""""" “~
; ' , \ Up:OFF
' iDown : ON
.
(] (]
Un1o1 i 9876543 2 1:Number
4

LED

Cikis pim numarasi

CN1-31/32
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2 CN1-25/26
3 CN1-27/28
4 CN1-29/30
Unip | TREF izleme | 0—OxFFFF | % | oxEt02
Analog tork komut kazancina gore T-REF giris gerilimine karsilik gelir
Unios | V-REF ideme | 0~OxFFFF [ rpm | 0xE103
Analog tork komut kazancina gére V-REF giris gerilimine karsilik gelir
Un104 Pals komutu giris frekansi 0~0xFFFFFFFF Hz 0xE104
Un108 S”:yr;ccilgi”§ komutu pals 0~ O«FFFFFFFF Komutbirimi | OXE108
Untqo | Danilisinyal durumunun 0~ OXFFFFFFFF - OXE110
izlenmesi
Dahili giris sinyal durumunun - B
Un120 izlenmesi 0~OxFFFFFFFF 0xE120
Dahili gikis sinyal durumunun - B
Un130 Zlanmesi 0~0xFFFFFFFF 0xE130
Un140 Bara gerilimi 0~0xFFFF \% 0xE140
Unté1 Etkili akim geri beslemesi 0~OxFFFF 0.01A 0xE141
Ug fazli geri besleme etkili akim degeri
Un14B D ekseni akim komutu izleme | 0~OxFFFF % 0xE14B
Tork komut gerilimi -
Un220 (diizeltimemis) 0~OxFFFF mv 0xE220
Unz2r | 1ok komut gerilimi 0~ OXFFFF mv OxE221
(duzeltilmis)
Unzze | Hiz komut geriimi 0~OxFFFF my 0XE222
(duzeltilmemis)
Unzeg | Hiz komut gerlimi 0~OXFFFF mv 0xE223
(diizeltilmis)
Un300 Anlik alarm kodu 0~O0xFFFF - 0xE300
Un3o1 | SonalarmkoduAlam 0~ OXFFFF - OXE301
olustugunda zaman bilgisi
Un302 ﬁi'gg? Olugtugunda zaman 0~OxFFFFFFFF 100ms | OXE302
Un303 Alarm aninda motor hizi 0~O0xFFFF rpm 0xE303
Un304 Alarm aninda hiz komutu 0~OxFFFF rpm 0xE304
Un305 /;\Iarm aninda dahili tork 0~ OXFFFF % O0XE305
omutu
Undog | Alam aninda girig komutu 0~ OXFFFF fom OXE306
pals hizi
Alarm aninda pozisyon -
Un307 sapmasi 0~0xFFFFFFFF pals 0xE307
Un308 Alarm aninda DC bara gerilimi | 0~0xFFFF V 0xE308
Unog | Alarm aninda akim ger 0~OxFFFF % 0XE309
beslemesi
Un30A Alarm aninda kiimilatif yiik 0~O0xFFFF % O0xE30A
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orani
Undop | Alarmanindarejeneratitylic | o o, grer % OXE30B
Undoc | Amaninda DB drencinin o —ouprer % OXE30C
unop | A2 :t:‘f”y‘ﬁi maksimurm 0~ OxFFFF % OXE30D
Un30E Alarm aninda atalet orani 0~0xFFFF % OxE30E
Un30F ﬁfgg;l :;;‘Si:t’:;‘l"i‘;;s' 0~OxFFFF - OXE30F
Unto | Aarmanndadahiisinval -\ o oqeerrrreR - 0XE310
Un313 g':;ra“h?;;”rﬁz dail giis 0~OXFFFFFFFF . OXE313
Un317 g'ﬁ;glfz"lmg danili ks 0~ OXFFFFFFFF ; OXE317
Un30F ﬁfgg;l :;r'r’]‘:i:t':;‘l"i‘;’yISI 0~ OXFFFF - OXE30F
Un320 Hata kodu gegmisi kaydi 1 0~O0xFFFF - 0xE320
Un321 Hata kodu gegmisi kaydi 2 0~O0xFFFF - 0xE321
Un322 Hata kodu gegmisi kaydi 3 0~O0xFFFF - 0xE322
Un323 Hata kodu gegmisi kayd 4 0~0xFFFF - 0xE323
Un324 Hata kodu gegmisi kaydi 5 0~O0xFFFF - 0xE324
Un325 Hata kodu gegmisi kaydi 6 0~O0xFFFF - 0xE325
Un326 Hata kodu gegmisi kaydi 7 0~O0xFFFF - 0xE326
Un327 Hata kodu gegmisi kaydi 8 0~O0xFFFF - 0xE327
Un328 Hata kodu gegmisi kaydi 9 0~O0xFFFF - 0xE328
Un329 | Hata kodu gegmisi kaydi 10 0~OxFFFF - 0XE329
Un330 Hata zamani gegmisi 1 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xE330
Un331 Hata zamani gegmisi 2 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xE331
Un332 Hata zamani gegmisi 3 0~O0xFFFFFFFF 100ms 0xE332
Un333 Hata zamani gegmisi 4 0~O0xFFFFFFFF 100ms 0xE333
Un334 Hata zamani gegmisi 5 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xE334
Un335 Hata zamani gegmisi 6 0~O0xFFFFFFFF 100ms 0xE335
Un336 Hata zamani gegmisi 7 0~O0xFFFFFFFF 100ms 0xE336
Un337 Hata zamani gegmisi 8 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xE337
Un338 Hata zamani gegmisi 9 0~O0xFFFFFFFF 100ms 0xE338
Un339 Hata zamani gegmisi 10 0~OxFFFFFFFF 100ms 0xE339

Servo durum word 0~O0xFFFF 0xE51B
Unstp | Sevo off =6

servoon =7

servo hata = 1
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12 Hata Kodlari ve Onlemleri

12.1 Hata Kodlari

Hata Hata tipi Goziim
1. Parametreleri tekrar girin.
2. Once gic seviyesini 0 olarak tanimlayin, ardindan gergek gii¢ seviyesini
Er.020 Parametre anormal girin. Not: Glig seviyesini degistirdikten sonra akim algilama diizeltmesi, analog
ve kontrol . : A !
giris diizeltmesi ve bara gerilim diizeltmesi yapmay1 unutmayin.
3. Servo siirlicu arizall, servo siriicliyd degistirin.
1. Yazilimsal olarak sifirlayin (fabrika ayarlarina dondiiriin). Hata hala devam
ediyorsa énce gi¢ seviyesini 0 olarak tanimlayin, ardindan gergek gli¢
Er.021 Tutarsiz Glig seviyesini girin. Not: Giig seviyesini degistirdikten sonra akim algilama
’ Seviyesi diizeltmesi, analog giris dlizeltmesi ve bara gerilim dizeltmesi yapmayi
unutmayin.
2. Servo silrlicu arizall, servo sirlicliyd degistirin.
1. Yazilimsal olarak sifirlayin (fabrika ayarlarina dondiiriin). Hata hala devam
ediyorsa énce gl seviyesini 0 olarak tanimlayin (PnE00=0), ardindan gergek
Er.022 Sistem anormal ve gic seviyesini girin. Not: Giig seviyesini degistirdikten sonra akim algilama
’ kontrol diizeltmesi, analog giris dlizeltmesi ve bara gerilim dizeltmesi yapmayi
unutmayn.
2. Servo siiriicti arizall, servo siirlictiyl degistirin.
Er.030 ZZ rI?ad:d?normalllk 1. Servo sirlicii arizali, servo sirliciiyl degistirin.
1. Degistirilen parametrelerin aralik disinda olup olmadi§ini kontrol edin.
2. Elektronik digli oraninin ayar arali§i iginde olup olmadigini kontrol edin
Er.040 Anormal parametre (elektronik digli orani: 0,001-1677721/1000)
: ayarl 3. Servo siiriicli ve servo motor kapasitesinin birbirine uygun olup olmadigini
kontrol edin.
4. 1/0 terminal tanimi tekrari.
Anormal frekans Enkoder frekans pals sayisini (Pn070), enkoderin ¢6zinrligine (bit sayisi)
Er.041 als cikis avar gore ayarlayin, enkoder ¢dz0inirligu igin enkoderin teknik 6zelliklerine bakin.
pals Gikis ay Pn070 parametresini varsayilan ayar 2048'e ayarlamayi deneyin.
Er.042 Anormal parametre 1. Elektronik disli oranini degerini, miimkUin olan aralikta ayarlayin.
: kombinasyonu 2. Lojik program JOG ayarini yapin.
Gevrim
Er.044 | parametreleri ayari 1. Yari kapali gevrim / tam kapali gevrim parametrelerini dogru ayarlayin.
anormal
Siirlicii ve motor 1. Stirlici glicu ile motor giiciiniin dogrulugunu birbiriyle uyumunu kontrol edin.
Er.050 | kapasiteleri 2. Surticliyl veya motoru makul bir aralik iginde olacak sekilde degistirin
uyusmuyor (Ornegin SD700-3R3A... 400Watt motora kadar destekler).
1. Yazilimsal olarak sifirlayin (fabrika ayarlarina dondiiriin). Hata hala devam
ediyorsa 6nce gi¢ seviyesini (PnE00) 0 olarak tanimlayin, ardindan gergek glig
Er.051 Tutarsiz Glig seviyesini girin (Orek: 3R3A iin 0x33A). Not: Glig seviyesini degistirdikten
: Seviyesi sonra akim algilama diizeltmesi, analog giris dizeltmesi ve bara gerilim
diizeltmesi yapmay! unutmayin.
2. Servo siirlict arizali, servo siirlicliyi degistirin.
Enkoderin birim
Er.080 palsine denk gelen 1. Enkoderin birim palsine denk gelen mesafeyi dogru ayarlayin.

mesafe ayari
anormal
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Er.08A Eggﬁdaenrociomz;nurluk 1. Enkoderin ¢dziindrligind dogru sekilde ayarlayin.
Er.0BO z?lzrrvn%ON 98GISZ | Veniden baglatin.
1. Motor faz sirasinin yanlis olup olmadi§ini kontrol edin.
2. Motorun hasar gériip gdrmedigini kontrol edin ve U/V/W'nin kisa devre olup
olmadigini multimetre ile élgerek kontrol edin.
Er.100 | Asirakim hatasi 3. Motorun enkoder agisinin dogrulugunu kontrol edin.
4. Bunun bir strici donanim akim érnekleme hatasi olup olmadigini belirlemek
icin pasif durumdaki UV faz akimi 6rnekleme AD degerini sanal bir osiloskop
araciliiyla izleyin. Normalde sifira yakin olmalidir.
Frenleme direnci 1. Harici frenleme direncini dogru sekilde baglayin.
Er.300 h 2. Baglanti sorunlari giderildikten sonra yine ayni hata devam ediyorsa
atas| S - - A .
siirliciden kaynaklanan sorun olabilir, test etmek igin farkli sirlicu ile deneyin.
1. Etkin degilken siiriicliniin bara geriliminin makul aralikta olup olmadigini
kontrol edin. Bara gerilimi yanlis algilanirsa, yanliglikla frenleme veya kazaya
karg! koruma sonucunda frenleme olasiligi vardir.
2. Frenleme direnci baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin, ayrintilar igin
kilavuza bakin.
Rei . . 3. Yik durumuna gére segilen mevcut frenleme direncinin uygunlugunu
ejeneratif agir ylik dodinul Avrntilar icin frenl dirend secimi kurall bak
Er.320 | (frenleme direncine ogrulayin. Ayrintilar iin frenleme direnci seimi kurallarina bakin. _
binen yik fazla) 4. Kablo bagdlantilari ve frenleme direnci segimi de dogruysa ve hala rejeneratif
asin ylik hatasi bildiriliyorsa, calisma sirasinda frenleme noktasina ulagildiginda
bara geriliminde kiglik bir distis olup olmadidini gozlemleyin. Eger bara gerilimi
frenleme noktasina ulastiktan sonra yavasca yiikselmeye devam ediyorsa,
bundan frenleme hattinin hasarli oldugu sonucu gikartilabilir.
5. Hata son islemde bildirilmigse, eneriji verildikten sonra bir siire bekleyin
ardindan galistirin.
Er.330 f:;::u VLZ?;S"; 1. Ana devre gii¢ kablosunu dogru sekilde baglayin.
1. Gii¢ kaynagi gerilimini élglin. Bara geriliminin (Un140) giris gli¢ geriliminin
1.414 kati olup olmadigini gézlemleyin. Sapma bliylikse bara geriliminde
donanimsal ariza olabilir.
2. Gl kaynag gerilimini 8l¢tin. Giig kaynagi ayarlanabilir ise litfen driiniin
calisma gerilimi aralijina ayarlayin. Ayarlanabilir degilse ve gui¢ kaynag gerilimi
dengesiz ise bir gerilim regiilatdri entegre edebilirsiniz.
. 3.Galisma kosullarini ve ytikii g6z éniinde bulundurun, fren direncinin dogru
Er.400 | Agingerilim segildiginden emin olun (direncin gok biiyiik olup olmadigindan emin olun), sik
sik hizlanma ve yavagslama sebebiyle asiri gerilim mevcutsa, frenleme direncini
degistirmeyi deneyebilirsiniz.
4. Frenleme hattinda hasar olabilir, frenleme hattini kontrol edin.
5. Motorun tdlere edilebilir bir atalet orani ve kiitle orani momentinde
calistigindan emin olun.
6. Servo siiriicli arizal olabilir, servo siiriicliyli degistirin.
1. Girig glic terminal hattinin bagl olup olmadi§ini kontrol edin.
2. Glg kaynag gerilimini 8lgiin. Bara geriliminin (Un140) giris gui¢ geriliminin
1.414 kati olup olmadigini gdzlemleyin. Sapma biiyiikse bara geriliminde
donanimsal ariza olabilir.
Er.410 | Disik geriim 3. Gig kaynagi gerilimini élgiin. Glic kaynadi ayarlanabilir ise litfen Griiniin

calisma gerilimi araligina ayarlayin

4. Gug kaynag gerilimini 6lglin giic kaynagi gerilimi dengesiz ise bir gerilim
regilatdrl entegre edebilirsiniz.

5. Gl kaynadi ayarlanabilir ise, glic kaynagi kapasitesinin artiriimasi tavsiye
edilebilir.
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Er.42A

Motor agiri sicaklik

Bu hatanin ortaya ¢ikmasinin 3 farkli yolu vardir.

- Motorun enkoder sicakligi 85 C°nin Ustiine ¢iktiginda algilanir (enkoder
devresinde bulunan sicaklik algilama direnci yardimiyla).

- Motorda yerlesik bulunan sicaklik sensérii CN1-50 ve CN1-1 pinlerine
baglandi ve sicaklik Pn065 parametresinde belirlenen limiti asti ise algilanir.
- Bir dijital giris “0x12: Motor agiri sicaklik girisi” veya “0x112: Motor asiri
sicaklik girisi (NC Kontak)” olarak ayarladi ve dijital girigin durumu degisti ise
algilanir.

1. Motor yikiinu azaltin.
2. Motor 1s1 dagilimini iyilestirin.
3. Motor agiri sicaklik sinyal devresini kontrol edin

Er.510

Asir hiz

1. Motor kablo baglantilarinda herhangi bir sorun olup olmadigini ve UNV/W
motor faz baglantilarinda siralama hatasi olup olmadigin kontrol edin.

2. Enkoder baglantisinin normal olup olmadigini kontrol edin.

3. Motor parametrelerindeki maksimum hiz ayarinin dogru olup olmadigini
kontrol edin.

4. Girig komutunun, asir hiz degerini agip asmadigini kontrol edin.

5. Servo kazancini azaltin veya belirli bir yumusatma siiresi ayarlayin.

Er.511

Enkoder pals ¢ikis
hizi

1. Devir bagina enkoder pals gikis sayisini azaltin (Pn070).
2. Galisma kosullari uygunsa, motor hizini dustirebilirsiniz.

Er.520

Titregim alarmi

1. Calisma kosullar uygunsa motor hizi diisiriilebilir veya hiz kazanc
azaltilabilir.

2. Atalet oranini dogru sekilde ayarlayin.

3. Titresim algilama degerini (Pn187) ve titresim algilama hassasiyetini (Pn186)
dogru sekilde ayarlayin.

Er.550

Maksimum hiz ayari
anormal

1. Maksimum hiz ayarini dogru yapin.

Er.710

Asirt yiik (anlik
maksimum yik)

1. Galisma sirasinda motorun bayilip bayilmadigini kontrol edin.

2. Motor gii¢ kablosunda (faz siralamasinda) ve enkoder kablosunda herhangi
bir sorun olup olmadigini kontrol edin.

3. Galisma kosullarini ve yiikii kontrol edin, motor kapasitesini asabilir. Siriicl
ve motor segiminden emin olun.

4. Motorda galisma sirasinda biytik bir titresimin olusup olusmadigini kontrol
edin. Bliylk girlilti (ses) varsa, guriiltliyl veya titresimi ortadan kaldirmak igin
kazang parametrelerini ayarlayin. Ayni zamanda motor ¢ikis torkunun normal
olup olmadigini izlemek igin sana osiloskopu kullanabilirsiniz.

Er.720

Asiri yUk (strekli
maksimum yik)

1. Motor gli¢ kablosunda (faz siralamasinda) ve enkoder kablosunda herhangi
bir sorun olup olmadigini kontrol edin.

2. Galisma kosullarini ve yiikii kontrol edin, motor kapasitesini asabilir. Siriicl
ve motor segiminden emin olun.

3. Motorda galigma sirasinda biiyik bir titresimin olusup olusmadigini kontrol
edin. Bliylk girlilti (ses) varsa, guriiltliyl veya titresimi ortadan kaldirmak igin
kazang parametrelerini ayarlayin. Ayni zamanda motor gikis torkunun normal
olup olmadigini izlemek icin sana osiloskopu kullanabilirsiniz

Er.730

DB agir yiik 1

1. Makine durdurulurken yiik adir geliyor, bu da DB direncinin asiri
yliklenmesine sebep oluyor. Galisma hizini azalmay! veya yikii azaltmayi
deneyebilirsiniz.

2. Motorun harici kuvvet ile tahrik edilip edilmedigini kontrol edin.

3. Dinamik frenleme yerine bagka durdurma yéntemlerinin kullanilabilirigini
degerlendirin.

4. Hata son iglemde bildirilmisse, enerji verildikten sonra bir sire bekleyin
ardindan galistirin.
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1. Servo motorun komut hizini azaltin.

Er.731 | DBagin yiik 2 2. Atalet oranini degistirin.
3. Servo siirlicu arizali olabilir, servo siriicliyl degistirin.
Ani akim sinirlama - - e
Er.740 direnci arizas! 1. Servo siirticu arizali olabilir, servo siirlicliyl degistirin.
1. Siiriicti fani ile havalandirma kanalinin tikali olmadigindan ve fanin hasarli
olmadigindan emin olun.
Sodutucy asir 2. Sirticiiniin montajlanmig yerde 1s1 dagilim durumunu kontrol edin. Isi
Er.7A0 |S|r?ma s dagiimini olabildigince iyilestirin.
3. Siriicliye binen yiki kontrol edin. Yiik ¢ok yiksekse surticiniin gti¢ kartinin
degistiriimesi 6nerilir.
4. Miimkiinse, siiriiciiniin anahtarlama frekansini degistirin.
1. Servo srlictiniin bulundugu ortam sartlarini iyilestirin ve ortam sicakligini
Er.7AA Kontrol kartinda azaltin.
' anormal sicaklik 2. YUk durumunu ve calisma kosullarini yeniden kontrol edin.
3. Servo siiriicii arizali olabilir, servo stiriicliyd degistirin.
Er.7AB Surticii igindeki fan 1. Fanin dénmesini engelleyen harici bir cismin olmadigindan emin olun.
r. caligmiyor. 2. Servo siirlict arizali olabilir, servo siriicliyd degistirin.
£ 810 5:5332% o 1. ok turlu enkoderin pilin kontrol edin (pil geriimi diisiik olabilr).
(backup) anormal 2. Gok turlu enkoder temizleme islemini gerceklestirin (Pn792=2)
Er.830 gg;ﬁ;er pili dustk Gok turlu enkoderin pilini degistirin.
Enkoder verisi -
Er.840 anormal Enkoder verisi anormal
Er.850 | Enkoder asir hiz Enkoder agiri hiz.
Bu hata motorun enkoder sicakligi 85 C°nin Ustline ¢iktiginda algilanir (enkoder
Er.860 Enkoder sicakligi devresinde bulunan sicaklik algilama direnci yardimiyla).
' yiksek 1. Motor yikiini azaltin.
2. Motor 1s1 dagilimint iyilestirin.
Er.900 CANopen node 1. Slavenin gevrimdisi olup olmadigini kontrol edin.
: koruma hatasl 2. Node koruma siiresinin dogru ayarlandigindan emin olun.
CANopen pals 1. Kontrolctinin galigip calismadigini kontrol edin.
Er.901 | algilamazaman 2. Pals algilama stiresinin kontrolciiniin pals génderme siiresi ile eglesip
asimi eslesmedigini kontrol edin.
1. Motor gli¢ kablosunu kontrol edin.
2. Ariza meydana geldikten sonra, arizayi resetlemeden Un303 parametresine
bakin. Bu deger motor etiketindeki maksimum hiz degerine yakin ise (6rnegin
motorun etiketindeki maksimum hiz degeri 3000 rpm ve Un303=2950 veya
yakin bir deger ise) motorun maksimum hizini asmaya galisti§i anlamina gelir.
Er.A00 | Gikis faz: hatasi Bu sebeple motoru daha diisik bir hiz ile siirln.
3. Sorun devam ederse, Pn7B1 parametresinden (EA model igin Pn905) faz
kaybi denetimi siresini ylkselterek deneyin.
4. Cikis fazi hatas! algilama fonksiyonunu kapatmak igin Pn7B0 parametresini
(EA model icin Pn904) 0 olarak ayarlayin (Pn7B0=0)
Senkronizasyon 1. Gift bikkiimli blendajli haberlesme kablosu kullanin.
cerceve kaybi o M .
2. Haberlesme kablolarinin dogru takilip takimadigini kontrol edin.
(Sadece _ . -
Er.960 SD700. EA 3. Pn908=0 ayarlayarak senkronizasyon gergeve kaybi algilama segimini “uyari
EtherC;\:I' olarak ayarlayin.
. Not: VCSDSoft programinda alinan bu hata Al.9BO0 olarak karsiniza gikar.
haberlesmeli
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Urtinlerde yasanir)

Gli¢ kablosunu gikarin ve servo striicilyu tekrar agin. Hala bir alarm
gorintiileniyorsa servo sirlicti arizali olabilir. Bu durumda servo sirlicliyi

Er.BF4 | Donanim agin akim degistirmeniz gerekir. Alarm olusmuyorsa gli¢ hatti arizas| mi motor arizasi mi
kontrol edin.

1. Motor kablo baglantilarinin dogru olup olmadigini kontrol edin.

Er.C10 | Kontrol digt alarm 2. Motor ve enkoderin normal olup olmadidini kontrol edin.

' 3. Servo siirliclyd yeniden baslatin, hala alarm gériintiileniyorsa servo siricti
arizali olabilir.
Enkoder 1. Mutlimetre ile enkoder kablolarinda kopukluklarin olup olmadigini kontrol

Er.C90 | haberlesme hatasi: | edin.

hat kesintisi 2. Enkoder hatti modelini kontrol edin. Modelin dogrulugundan emin olun.
3. Enkoder hattinin uzunlugunu kontrol edin (enkoder kablosu ok uzun
olamaz).

Er.co1 | Anormal enkoder 4. Parazitten kaynaklanabilir, siriiciiyii topraklayin veya enkoder kablosuna

haberlesme hizi niive baglayin.
5. Motor grubu parametrelerini kontrol edin ve motorun dogru oldugundan emin
olun.

Er.cAQ | Anormal enkoder 6. Bu ve buna benzer soruna dair olabilecek sebepleri kontrol ettiyseniz ve hata

parametreleri devam ediyorsa siiriiciide ariza olabilir, siiriicilyii degistirmeyi deneyebilirsiniz.
1. Uygun agir konum sapmasi alarm degerini ayarlayin.
2. Enkoder ve motor kablosunun baglantilarin dogrulugunu kontrol edin. Motoru
elinizle déndtiriip Un003'iin 0-16777216 (24 bit enkoder) arainda degisip
degdismedigini gozlemleyin.
3. Pals frekans girigini ve hizianma degerini hesaplayin. Elektrnik digli orani
Asin pozisyon ayarinin makul oldugundan emin olun. )

Er.DOO sapmas 4. llgili parametrelerin dogrulgundan emin olun. Ornegin: tork limitinin, hiz
limitinin, ataler oraninin, pozisyon kazancinin, hiz kazancinin gok kiigiik olup
olmadigini veya pozisyon filtresinin gok blyiik olup olmadigini vb... kontrol
edin.

5. Motor segiminin ¢ok kugiik olup olmadigini veya hizlanma ve yavaglama
degerinin gok biiylik konum sapmasina sebep olacak kadar diigtk olup
olmadigini kontrol edin.

Er.DO1 S;rr\llt‘))g)zli\ls}%r:&nda Pn267'nin degerini dogru ayarlayin (servo ON oldugunda asiri pozisyon

: sapmasl)
sapmasl
Servo ON sirasinda
Er.DO2 E;Zyl:gqﬁ?::r?asm Servo ON oldugunda dogru maksimum pozisyon sapma esigi dederini (Pn264)
' . veya dogru limit degerini (Pn270) ayarlayin.
pozisyon sapmasl
alarmi
Motor ve yik 1. Motorun déniis yonu ile harici enkoderin donlis yoniini kontrol edin.
Er.D10 | poisyonu arasinda 2. Mekanik kurulumunu kontrol edin.
asiri sapma 3. Pn250 degerini dogru ayarlayin.
EtherCAT Baslatma
Hatas! (Hata kodu:
?gfggogozz%) 1. Uretici ile iletisime gegin.
Er.EB9 | (Sadece 2. Konfiglirasyon (XML) dosyasini giincelleyin.
: SD700...EA 3. FPGA versiyonunu giincelleyin.
EtherCAT 4. Servo sirticlyt degistirin.
haberlesmeli

Uriinlerde yasanir)
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12.2 Uyari Kodlar
Uyari - o
sl Uyari tipi Cozim
1. Digli orani, kazang, pozisyon filtreleme, tork limiti vb... gibi ilgili parametreleri
) dogru ayarlayin.
AL.900 Agin pozisyon 2. Enkoder ve motor kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.

sapmasi uyarisi

3. Uyari ile iligkili kontrolleri sagladiysaniz ve uyari devam ediyorsa siriicii
arizali olabilir ve bagka siiriicti ile denemeniz gerekebilir.

Servo ON
sirasinda asiri

AL.901 pozisyon sapmas| Servo ON sirasinda asiri pozisyon sapmasi degerini dogru ayarlayin.
uyarisi
1. Enkoder ve motor kablo baglantilarinin dogrulugunu kontrol edin.
AL.910 | Asiriyik uyarisi
2. Yanlig motor veya siirlicii segimi.
1. Motor hizini azaltin veya hiz kazancini diigurin.
AL.911 | Titresim uyarisi
2. Atalet oranini dogru ayarlayin.
R_elienerasyon agin | 1, Giig kaynag gerilimini (ayarlanabilir ise) siiriicii galigma aralijinda ayarlayin.
ylk uyarisi
AL.920 | (frenleme 2. Direng degerini ve kapasitesini dogru ayarlayn.
direncine binen e . T
yiik fazla) 3. Servo siirlici arizali olabilir, servo siriicliyl degistirin.
1. Servo motor komut hizini azaltin.
DB asiri yiik
AL.921 uyars| 2. Atalet oranini azaltin.
3. Servo siiriici arizali olabilir, servo siiriicliyli degistirin.
Enkoder pil S
AL.930 gerilim distik Pili degistirin.
Parametre
degisikligi sonrasi . e
AL.941 yeniden baglatma Yeniden baslatma icin siirliciiniin gliciini kapatin sonra agin.
gerekli uyarisi
s i 1. AC / DC giig kaynagi gerilimini, driiniin 6zelliklerine gére ayarlayin.
AL971 Dusuk gerilim
uyansi 2. Giig kaynaginin kapasitesini artirin.
ALSAO Servo hareket 1. Hareket agimi sinyalinin baglantisini dogru sekilde yapin.
' agimi 2. Kontrolciiniin gonderdigi komutlarin (palslerin) dogrulugundan emin olun.
Senkronizasyon
cergeve kaybi 1. Cift bikiimlli blendajli haberlesme kablosu kullanin.
(Sadece 2. Haberlesme kablolarinin dogru takilip takimadigini kontrol edin.
AL.9BO | SD700...EA 3. Pn908=0 ayarlayarak senkronizasyon gergeve kaybi algilama segimini “uyar”
EtherCAT olarak ayarlayin.
haberlesmeli Not: Siiriciinlin tus takiminda bu uyari, Er.960 hatasi olarak karsiniza ¢ikar.

Urtinlerde yasanir)
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13 Haberlesme

13.1 Haberlesme Tanitimi

Servo stirlici modellerine badli olarak; RS485, CANopen, EtherCAT ve MECHATROLINK-II /1l
haberlesme protokollerini destekleyebilir. Bu bolimde genel olarak RS485 haberlesmesi ile ilgili
bilgiler bulanmaktadir. Diger haberlesme protokolleri ile alékal bilgiler icin ilgili haberlesmenin
kilavuzuna bagvurulmasi gerekir.

a) Servo slriicliniin parametrelerine veri yazilabilir, parametrelerden verileri okunabilir.

)
b) Servo sirtictiniin ¢alisma durumu izlenebilir.
c) Cok eksenli kontrol sistemi olusturulabilir.

)

d) Servo yardimei fonksiyonlarina miidahale edilebilir.
13.2 RS485 haberlesme protokolii agiklamasi

RS485 haberlesmesinin kablo baglantilari CN6'da ayrintili olarak agiklanmistir, master slave
arasindaki haberlesme de uluslararasi standart MODBUS protokolu ile gergeklestirilir. Kullanicilar
6zel uygulama gereksinimlerine gore PC/PLC gibi kontrolcii cihazlar ile kontrol edilebilir.

MODBUS seri haberlesme protokolii, seri haberlesmede eszamanli olmayan veri iletim
formatini kullanir. Bunlar sunlari igerir: master cihaz yoklama ve yayin gergevesi, slave yanit
cercevesi formati. Master gergeve igerigi sunlari igerir: slave adresi, yirlitme komutlari, veri ve
hata kontrolii. Slave cihazin yaniti da ayni yapidadir: eylem onayi, geri dénts verileri ve hata
kontrolu. Slave bir veri alirken hata ile karsilagirsa veya kontrolcii tarafindan istenen eylemi
tamamlayamazsa, kontrolcliye yanit olarak bir hata verisi génderir.

Haberlesme protokolii, eszamanli olmayan seri master-slave MODBUS haberlesme protokol(idiir.
Agda sadece bir cihaz (master) bir protokol kurabilir (sorgu/komut olarak adlandirilir). Diger
cihazlar (slave) sadece kontrolciiniin “sorgu/komutu”na yanit olarak very saglayarak veya
kontrolctiniin “sorgu/komutu”na gdre hareket ederek yanit verebilir. Burada “kontrolcti” terimi, bir
bilgisayari (PC), bir PLC'yi veya baska bir endlistriyel kontrol cihazini ifade ediyor. Slave, bir servo
sUriicii veya ayni haberlesme protokoliine sahip diger kontrol cihazlarini ifade eder. Kontrolc ise,
slave ile ayri ayri haberlesebilir ve tim slavelere bilgi yayabilir. Ayri olarak haberlesilen bir slave
cihaz kontrolctiye “sorgu/komut” igin yanit géndermek zorundadir. KontrolcU tarafindan génderilen
yayin mesajl igin ise slavein mesajini kontrolciiye geri géndermesi gerekli degildir.
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13.3 Haberlegsme Paketi Yapisi

MODBUS sadece RTU iletim modunu destekler. Kullanici, seri iletisim parametrelerini (iletim hizi,
kontrol modu vb.) yapilandirabilir.

ileti paketindeki her 8 bitlik bayt, 2 adet 4 bitlik hex karakter igerir.

Baslangic biti Adres Komut Veri CRC kontrolii Sonlandirma Biti

T1-T2-T3-T4 8Bit 8Bit N 8Bit 16Bit T1-T2-T3-T4

Bu iletim modunda, ileti aktarimi en az 3.5 karakterlik bir bekleme aralii ile baglar. ileti génderimi
sirasinda, cihaz bekleme aralifi dahil olmak (izere ag1 siirekli olarak izler. Ik alan (adres alani)
alindiginda, ilgili cihaz bir sonraki iletilen karakteri géziimler ve en az 3.5 karakterlik bir bekleme
arali§i varsa bu, iletiyi sonlandirmanin bir gdstergesidir. Yani ileti aktarimi sonlandirildiginda,
cihazlar bunu bekleme araligindaki bir duraklama siiresine dayanarak tespit ederler.

RTU modunda, tiim ileti paketi surekli bir akis halinde olmalidir. Eger paket tamamlanmadan énce
1.5 karakterden daha uzun bir bekleme siiresi olursa, alici cihaz eksik iletiyi yeniden baglatir ve
sonraki baytin yeni bir ileti alaninin adresi oldugunu varsayar. Benzer sekilde, yeni bir ileti dnceki
iletiyle 3.5 karakter streden daha kisa bir slirede baglarsa, alici cihaz bunu 6nceki iletiye devam
olarak kabul eder. Bu durumlar iletisim sirasinda gergeklesirse, CRC kontrolii hata mesaj tiretecek
ve bunu gdnderen cihaza geri bildirecektir. Yani, RTU modunda ileti gergevesi kesintisiz olarak
aktarilmalidir ve belirli bekleme sirelerine uyulmalidir. Aksi takdirde, hatali iletisim ve CRC hatalari
ortaya cikabilir.

13.4 Komut kodu ve haberlesme verisi agiklamasi

Modbus haberlesme komutlarinda, okunacak veya yazilacak verinin adresi genellikle onaltilik

(hexadecimal) olarak ifade edilir. Ornegin Pn100 atalet orani parametresinin adresi 0x0100'ddr.
(1) Komut kodu: 03H

Fonksiyon: N word oku (Birbiri ardina en fazla 16 kelime okunabilir)

Omegin, slave adresi 01H olan bir servo siriiciisi, €003 adresini okuyacak ve ardisik olarak iki
kelime okuyacaktir. Paketin yapisi asagidaki gibi agiklanir:

Kontrolcii komut bilgisi:

Baslangi¢ T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)
ADDR 01H
CMD 03H
Yiiksek word baglangig adresini oku e0H
Dusuk word baslangi¢ adresini oku 03H
Yiksek word veri sayisi (wordte) 00H
Distik word veri sayisi (wordte) 02H
CRC CHK duistik bit 03H
CRC CHK yiiksek bit CBH
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H Bitis TA-T2.T3T4 (35 baylik haberlesme sires) |

Slave mesaja cevap verir:

Baslangig T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)
ADDR 01H
CMD 03H
Bayt sayisi 04H
Baslangic veri adresinin yiksek wordi 03F 2H 3AH
Baslangig verisi adresinin igerik durumu 9AH
03F 2H
ikinci veri adresinin igerigi 03F 3H (yiiksek 00H
word)
ikinci very adresinin igerik durumu 03F 3H 05H
(dislik word)
CRC CHK diistik bit 16H
CRC CHK yiiksek bit C7H
Bitig T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)

(2) Komut kodu: 10H
Fonksiyon: N word yaz (Word), N = 2.

Ornegin, 01H slave adresine sahip servo siiriiciinin 0100H adresine 100 yazin, 01H slave
adresine hip servo sirictinin 0101H adresine 400 yazin.

Paketin yapisi agagidaki gibi agiklanir:

Kontrolcii komut bilgisi:

Baslangig T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlegme siiresi)
ADDR 01H
CMD 10H
Veri adresi yaz (yuksek) 01H
Veri adresi yaz (diisik) 00H
Yiiksek word veri sayisi (wordte) 00H
Veri durum numarasi (wordte) 02H
Bayt sayisi 04H
Veri iceriginin ilk wordu (yiiksek) 00H
Veri iceridinin ilk wordu (dlisuk) 64H
Veri iceridinin ikinci wordu (ylksek) 01H
Veri iceridinin ikinci wordu (ylksek) 90H
CRC CHK diisiik bit BEH
CRC CHK yiiksek bit 1CH

Bitis T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)

Slave mesaja yanit verir:

Baslangig T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)
ADDR 01H
CMD 10H

296 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

Veri baslangic adresini yiiksek worde yaz 01H
Veri baglangic adresini diislik worde yaz 00H
Yiiksek wordteki very sayis 00H
Veri durumu sayisi (word olarak 02H
hesaplanmistir)

CRC CHK diisiik bit 40H
CRC CHK yiiksek bit 34H

Bitis T1-T2-T3-T4 (3.5 baytlik haberlesme siiresi)

13.5 Haberlesme paketi hata kontrol modu:

Paketin hata kontrol modu esas olarak iki bolime ayrilir, baytin bit kontrolii (tek/gift kontrolil) ve
paketin tlim veri kontrol(i (CRC kontrolli veya LRC kontrol)

13.5.1 Bayt Bit Kontrolii

Kullanicilar gerektigi gibi farkli bit dogrulama yontemleri segebilir veya her baytin eslik biti ayarini
etkileyecek olan esliksiz segim yapabilirler.

Gift paritenin (even) anlami: iletilen verilerdeki “1” sayisinin tek mi gift mi oldugunu belirtmek igin
veri iletiminden 6nce bir Gift eslik biti eklenir. Cift oldugunda kontrol konumu “0” olur, aksi halde
kontrol konumu “1” olur ve verinin giftligi korunur.

0dd parity (tek kontrol) isleminin anlami: Veri iletiminden 6nce iletilen verideki “1” sayisinin tek
veya Gift oldugunu belirtmek igin bir tek ciftlik biti eklenir. Eger “1” sayisi tek ise kontrol konumu “0”
olarak ayarlanir, aksi halde “1” olarak ayarlanir. Verinin giftlik durumunu korumak igin “1” olarak
ayarlanir.

Ornek olarak “1101110” verisini iletmeniz gerektigini diisiinelim. Bu veride toplamda 5 adet “1”
bulunmaktadir. Eger even parity kullaniyorsaniz, giftlik biti “1” olacaktir. Eger odd parity
kullaniyorsaniz, giftlik biti “0” olacaktir. Verinin iletimi sirasinda, paketin kontrol biti konumunda
ciftlik biti hesaplanir ve alici da ciftlik kontrollinii gergeklestirir. Kabul edilen verinin giftlik durumu
dnceden belirlenen urumla uyumsuz oldudu tespit edilirse, iletisimde bir hata oldugu kabul edilir.

13.5.2 CRC kontrol yontemi --- CRC (Ddngiisel Artiklik Kontrolii)

RTU paket formatini kullanarak, paket CRC yontemine dayali olarak hesaplanan bir hata algilama
alanini igerir. CRC alani, ttim paketin ierigini algilar. CRC alani iki bayttir ve 16 bitlik ikili bir deger
igerir. lletim cihazi tarafindan hesaplanir ve pakete eklenir. Alici cihaz, alinan paketin CRC'sini
yeniden hesaplar ve alinan CRC alanindaki degerle karsilastirir. Eger iki CRC degeri esit degilse,
iletide bir hata mevuttur.

CRC dnce 0xFFFF belledine yerlestirilir ve ardindan paketteki ardisik 6 veya daha fazla bayt,
mevcut kayittaki deGerlerle birlikte islenmek iizere bir prosediire tabi tutulur. CRC igin yalnizca her
karakterdeki 8 bitlik veri gecerlidir ve baslangig ve durdurma bitleri ile giftlik biti gecersizdir.

CRC olusturma siireci sirasinda, her 8 bitlik karakter, kayittaki degerlerden ayri olarak XOR
islemine tabi tutulur. Elde edilen sonug, en anlamli bit yoniinde kayirilirken, en dnemli bit (LSB)
yerine 0 eklenir. Daha sonar elde edilen LSB (en kiigtik anlamli bit) ¢ikarilir ve tespit edilir. LSB 1
ise, kayit dnceden belirlenen degerden farklidir. LSB 0 ise islem yapilmaz. Bu slire¢ toplamda 8
kez tekrarlanir. Son bit (bit 8) islendikten sonra, bir sonraki oktet (8 bit) kayittan ayri olarak islenir.
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Tiim paketin baytlari islendikten sonra, kayittaki son deger CRC degerini temsil eder.

Bu CRC hesaplama yéntemi, uluslararasi standart CRC kontrol kurallarini benimser. CRC
algoritmasini diizenlerken, kullanicl, ilgili standardin CRC algoritmasina basvurarak, gergekten
gereksinimleri karsilayan bir CRC hesaplama programi yazabilir. Bu program, CRC'nin dogru bir
sekilde hesaplanmasini saglar ve uluslararasi standartlara uygunluk saglar.

13.6 Hata mesaji yaniti

Slave cihaz yanit verdiginde, normal bir yanit (hata olmayan) veya bir hata (itiraz yaniti) oldugunu
belirtmek igin islev kodu alani ve hata adresi kullanilir. Normal bir yanitta, slave cihaz karsilik gelen
islev kodu ve veri adresi veya alt islev kodu ile yanit verir. itiraz yanitinda ise, cihaz normal kodla
esdeder bir kod dondiirlr, ancak ilk konumda lojik 1 bulunur.

Ornegin bir kontrolcii cihazdan bir slave cihaza génderilen bir ileti, bir dizi servo siiriicii islev
kodu adresi verisini okumayi gerektiriyorsa, asagidaki islev kodu olugturulur:

00000011 (hex 03H)

Normal bir yanit durumunda, slave cihaz ayni islev koduyla yanit verir. itiraz yanitinda ise su
degeri dondirlr:

10000011 (hex 83H)

itiraz hatasi durumunda, slave cihaz, islev kodunun yani sira bir baytlik bir istisna koduyla da yanit
verir. Bu istisna kodu, istisnanin nedenini belirler.

MODBUS istisna kodu

Kod isim Anlami

Kontrolciiden gelen islev kodu, izin verilmeyen bir islem oldugunda,
Gegersiz bu durum islev kodunun yalnizca yeni bir cihazda gegerli olmasi ve

islev cihazda uygulanmamis olmasi nedeniyle olabilir. Ayni zamanda
slave cihaz da istedi hatali bir durumda isleyebilir.

01H

Servo siiriici igin, kontrolctniin istek veri adresi gegersizdir.
Ozellikle kayit adresi ve iletilen bayt sayisi kombinasyonu
gegersizdir. Bu durumda kontrolciiniin gonderdigi veri adresi servo
stiriici tarafindan taninmiyor veya gegerli degildir. Bu nedenle
haberlesme hatasi veya veri hatalari olabilir.

Gegersiz veri

02H adresi

Alinan veri, adres parametresinin izin verilen araligini agiyor bu
Gegersiz veri | sebeple parametre dedisikligi basarisiz oluyor. Yani alinan veri

degeri parametre deger araligini aglyor bu da veri uyumsuzluguna sebep
oluyor veya hatali haberlesme olusuyor.

03H

Kontrolcti tarafindan génderilen paket bilgilerinde, RTU formatinda
CRC kontrol biti veya ASCII formatinda LRC kontrol biti, slave
cihazin hesaplama sonucundan farkli ise, kontrol hatasi bilgisi
raporlanir

11H Parity hatasi
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14 Bilgisayar Yazilimi (VCSDSoft)

Bu yazilim ile parametreleri kolayca degistirebilir, gercek zamanli veri izleme yapabilirsiniz. Yazilim
Turkcedir.

14.1 Sistem Gereksinimleri

14.1.1 Sistem Konfigiirasyonu

1. Yazilimi ilk kez kullanirken, litfen NET3.5 ve NET4.0 frameworklerin kurulu oldugundan emin
olun. Bu frameworkler kurulu degilse program agilmaz. Ancak Win7 ve izeri igletim sistemleri igin
NET3.5 ve NET4.0 frameworklerin kurulmasina gerek yoktur.

2. Bilgisayar cihaz ile haberlesebilmelidir. Bunun igin programi kurduktan sonra (VCSDSoft) USB
kablosunu baglayin, aygit yoneticisine gelip ilgili portun siriiciisiini glincelleyin. Sirtictiyt
guincellemek igin VCSDSoft programinin bulundugu dosya yolunu gésterin.

3. Program ile SD700, SD710 ve SD780 serisi servo siirliclilere miidahale edilebilir.

4. “Sifreleme igin FIPS uyumlu algoritmalar kullan” segeneginin devre disi birakildigindan emin
olun. (Denetim Masasi — Yonetimsel Araglar — Yerel Giivenlik llkesi — Giivenlik Segenekleri —
Sifreleme igin FIPS uyumlu algoritmalar kullan — devre disi)

14.1.2 Baglant1 Konfigiirasyonu
Baglanti icin bir tarafi USB diger tarafi Micro USB olan kablo temin etmeniz gerekir:

1. Micro USB kablosu temin edin.

|

|§I=: f
ol

USB cable

1. ligili kablo ile PC ve siiriicii (CN7 soketi) arasinda baglanti saglayin.

4 - |i%) Other devices

2. Aygtt Yoneticisinden sagda kalan gorseldeki portu bulun /i vercrr sp700 series|

3. Farenin sag tusuna basarak “stirlicliyl glincellestir’e tiklayin, otomatik glincellestirmeyin
“Bilgisayarimdaki sUriiciilere géz at"a tiklayin ve VCSDSoft programinin bulundugu dosyay segin.

4§ libusb-win32 devices

4. Siriic basaril sekilde gtincellenince ilgili port sagdaki goriniimu alacaktir. & vecki so7oo series
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14.2 Ana Arayiiz

Ana arayiiz asagida gosterildigi gibi, menl cubudu, arag cubugdu, islev gérintlleme alani, bilgi
cubugu, durum gubugu ve diger fonksiyonlari igerir;

File(f)  Seting  Tools Advanced applications  Window(W)  Help(H)

ooe0 @
=
Function chssfication . . B
P s contd | Read " Wrte Export " Import Compare Difference
PnL Gan related Code  Parameter Hame Current Value  Unit Range Defa,
P2 Poskional reted
72 Speed reated|? () P00 Control moge seleczon 0] Poston m... - 011 0
P4 Torque relited 5 Pn002  Motor rotation drecton sslection [0%ant-cockwise - -1 0
::: ]s?\i::u-::?n Pr003  Defauk monkoring parameters [ T~ 0oFFF 0FFF
RS PR004  Stop mathod salection whis servo OFF and 1... [0lstop the m... — 02 0
Dfferent parameters ) Pr0BS  Servo stop method sekection when the 2nd a... [0laro speed .. - 01 0
Common parameters ) P00 Selectian of over travel alarm detection [0)over travel .. - 01 0 @
) Pn007  Stop method selection whik servo over travel  [0]the same 3... = 02 0
L) Pn008  Servo locking time after electromagnetic bak... 0 10ms. 050 0
=) P09 Electromagnetic brake action delay o 10ms. 10~100 50
5 Pr010 Motor speed settig when electromagnetc b... O dmn 0~10000 100
P12 Extemal brakng resstor powa o 10w 165535 0
P13 Extemal brakng resstor vaa o m 1000~65535 0
Pr0LS  Overoad wamng vakia o % 1100 20
5 Pr016  Base cument deratng setting at motor ovedo... 0 % 10~100 100
Pn030  Reserved o T o
Ferk Tnmediaraly | [Fork after vesat
‘ @)
ion ¢ jon stopped = copiahs 20172007 vaiG
(1). Menl Gubugu

Menu gubugu; dosya, yapilandirma, araglar, gelismis, pencere ve yardim gibi islevleri igerir.

[Dosyal: Sistem agmak ve sistemden gikmak mimkiin.

[Yapilandirma]: Kullanici yapilandirma, haberlesme yapilandirma, diger yapilandirma.

[Araglar]: Parametre ayarlari, gercek zamanli izleme, osiloskop, hata ayrintilari, ekran resmi.

[Gelismis]: [Gelismis]: Atalet tanimlama, program JOG, ilk pozisyona JOG doniis, mekanik
Ozellikler, FFT analizi, akilli ayar, bant genisligi ayari, ofset ayari.

[Pencere]: Pencereyi sifirla, kademeli sifirla, yatay sirala, timiini kapat.

[Yardim]: Dil, Griin bilgisi, Yazilim Hakkinda;

(2). Arag Cubugu

Arag gubugunda; haberlesme kopuklugu, JOG, program JOG, yazilim sifirlama, parametre ayari,
izleme parametreleri, dijital osiloskop, ariza bakimi gibi islevleri igerir.

(3). Islev Gériintileme Alani

Bu alanda; ayarlanacak parametreler, izleme parametreleri, ariza bakimi gibi islevleri igerir.

(4). Bilgi Gubugu

Bazi parametrelerin ek aciklamalari gdsterilir.
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(5). Durum Cubugu
Durum gubugunda mevcut haberlesme durumu (PC-Siiriicii arasinda) ve servonun galisma
durumu gérintdlenir.

14.3 Ozellikler

(1) Dosya

Dosya sekmesinin altindaki islevlerin agiklamalari.
(2) Ag

Acma iglevi, var olan dosyayi agin.

Adimlar:

Dosya — Ag¢ — [ilgili klasérii segin] — [VCDGSmsyc.vch dosyasini segin] menii gubuguna
tiklayin.

(3) Cikis
Gikig islevi, mevcut sistemi kapatin.
Adimlar:

Sistemden ¢ikmak igin dosya — cikis islemlerini gergeklestirerek gikabiliriniz, ayni zamanda arag
cubugunda ¢ikis isaretine tiklayarak da ¢ikis saglayabilirsiniz.

(4) Parametreleri okuma ve yazma

Okuma ve yazma parametreleri, fonksiyon kodlarinin okunmasi ve yazilmasi, i¢e ve diga aktarma
gibi islevleri igerir.

Adimlar:
a). Parametre araylizini ve okuma yazmay! baslatmak igin:
“Araglar”a tiklayin ardindan “Parametre Ayarlari” ment gubuguna tiklayin.

b). Parametre yazma ve okuma arayiizii agagidaki gibi goriniir:

" Write
P Gain relsted Code  Parameter Hame Current Value  Unit Range Defa...
P2 Postional rebited
Pn3 Speed related

Funcoon cosscaton || 08 . @ 00 . O @ [C]
R 2 I 4 iffer

g 2ad Export " Import Compare Differencel @
»

L) Pnioa  Control mode selection [0] Pastion m... - 011 a

Pné Torque relsted T) P02 Motor rotation drection selection [0Jant-cockwse - o1 (]
PnS JOG related

Ph003  Defaut montodng parameters o0 - 0x0xFFF e
P0G Swech rated -
o7 Extenson rebted | () Ph00%  Stop method selection whie servo OFF and 1... [0)stop the m.. = 02 [
Diferent paramaters ) Pnd0S  Sewo stop method selection when the 2nd a... [TJzero speed .. - on1 [
Common parsmeters ) Pnd06  Selection of aver travel abam detecton [Ojover travel ... - om1 ]
) Pnd07  Stop method selection whil sewo aver travel  [QJthe same 3., - 02 [
D) Pnd08  Servo bcking tme after electromagnetic brak... 0 toms 050 0
@ D) P09 Electromagnetx brake action deby o toms 104100 50 @
©) Prl10  Motor speed setting when electromagnetic b... 0 gmn 0v10000 100
D) Pr12  Extemal brakng resstor powe o oW oegssas 0
D) Pn013  Extemal brakng ressor vais 0 ma 100065535 [
) Pr01s  Overoad waming vakis 0 % 1-100 2
) Ph016 e cumant deratng sattng at motar over... 0 % 10100 100
O pno30  Reserved o0 - e [
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1-Arag gubugu

Arag cubugu; mevcut grubun parametrelerini okuma, tim gruplarin parametrelerini okuma,
fonksiyon kodlarint EEPROM’a yazma, mevcut grubun parametrelerini disari aktarma, tim
gruplarin parametrelerini disa aktarma, tUm parametreleri disa aktarma, parametreleri ige aktarma,
iki dosya parametreleri arasindaki farklarini karsilastirma, degistiriimis parametreleri bulma ve
kayitli parametre dosyalarini agma gibi fonksiyonlar igerir.

h.& &4 .. & @ Q B @ .

Oku Yaz [nsa aktar Ige aktar Karsilastir Farki bul Dosya ac Dahili 5-ON
2- Parametre gruplari penceresi

Her grup parametre igin ayri sayfa agilir. Ayni zamanda parametrelerin gorintlilenmesini
kolaylastirmak igin ortak parametreler ve farkli parametreler eklenmistir.

3- Parametreler

Parametreler belirli fonksiyonu temsil eder ve mevcut durum, ad, mevcut degder, birim, varsayilan
deger, minimum deger ve znitelik gibi bilgileri saglar. Bir satir tiklandiginda, ilgili parametre
aclklamasi agagidaki gibi gosterilir:
"~ .Bekliyor ¥ :Haberlesme normal

4- Bilgi gubugu
Parametre ile ilgili ek agiklamalar gérinttlenir.
(5) Parametre okuma
Parametreler tek grup halinde okunabilecegi gibi tlim gruplarin parametreleri de okunabilir.
Adimlar:

a). Anlik parametre grubun okunmasi icin: ilgili parametre grubunu segin, oku sekmesine tiklayin
ve “glincel grup’u segin.

b). Tim parametre gruplarinin okunmasi igin: oku sekmesine tiklayin, “timi"ni segin. Okumalar
sirasinda asagidaki gibi ilerleme gubugu gériintilenecektir.

Execution schedule

- 35%

Cancel

(6) Parametre yaz / ige aktar
Parametre yazmak igin adimlar:
a). Parametre yazmak igin “giincel deger” stitununun altinda ilgili parametrenin kutucuguna gift
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tiklayin. Parametreyi ayarlayin ardindan Enter’a tiklayin (veya arag gubugundaki “Yaz” sekmesine
tiklayin)

b). ice aktarmak icin adimlar:

“ice Aktar”a tiklayin, dosya yolu segin, “ice aktar”| baglat:
_._._____ -
Select
File path |E:\WORK FILES\Host computer softwares\en_04\ANOTHER.xls Open file
Code Parameter Name E content Value Unit Range ~
-/ HgE#R: PnO Basic control
» Pn000 Control mode selection [0] Position mode O - Oee11
Pn002 Motor rotation direction selection [0]anti-clockwise O - 0~1
Pn003 Default monitoring parameters 0x0 0 - 0~4095
Pn004 Stop method selection while servo OFF and... [0]stop the motor ... 0 - 0~2
Pn0O0S Servo stop method selection when the 2nd...  [D]zero speed stop 0 - 0~1
Pn006 Selection of over travel alarm detection [0]over travel not ... O - el
Pn0O07 Stop method selection while servo over travel [0]the same as the... 0 - 0~2
Pn008 Servo locking time after electromagnetic br... oo 10ms 0~50
Pn009 Electromagnetic brake action delay oo 10ms 10~100
Pn010 Motor speed setting when electromagnetic... oo rfmin 0~10000
Pn012 External braking resistor powe oo 10w 0~65535
Pn013 External braking resistor value oo ma 1000~65535
Pnfl15 Overnad warning value nn 9 1100 s
Total(171)
Import
0%

(7) Parametre disa aktar
Parametrenin disa aktarimi ile mevcut parametreler disa aktarilabilir:
Adimlar:

@ .
Mevcut grubun parametrelerini disa aktarmak icin “disa aktar”==*  sekmesine tiklayin ve “Giincel
grup’u secerek disa aktarma islemine devam edin. Tim parametre gruplarini disa aktarmak igin
“tim{’ni segerek disa aktarma islemine devam edin.

(8) Degistirilen parametre kontroll
Bu fonksiyon ile degistirilen parametreler bulunabilir.
Step:

Degistirilen parametreleri tespit etmek igin === simgesine tiklayin. Islem sirasinda asagidaki gibi

ilerleme gubugu gorinecekir.

303 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

(9) Parametre karsilastirma
Disa aktarilan iki parametre listesini karsilagtir.

Adimlar:

Arag gubugunda simgesine tiklayin, parametre karsilastirma penceresi agilacak. Sirasiyla
kaynak dosyayi ve hedef dosyay segin ardindan “Kargilagtir”a tiklayin, asagidaki arayiiz
gorlinecektir.

B ronksiyon k

Dosya segimi

Kaynak C:\Users\pzden\Desktop\R_orijin.sd Cevrimigt suricd

Hedef belge |C:\Users\ozden'Desktop\R_REV.sd

[&) karsilagtir [ Kaydet

Yalmzca farkh 6geleri géster

Parametre Parametre adi Deger (kaynak) Deger (hedef) Birim Aralik
¥ +| Fonksiyon grubu: Pn0 Temel Kontral

+| Fonksiyon grubu: PRE Siriicii Parametreleri

+| Fonksiyon grubu: Pn1 Kazanc Parametreleri

+| Fonksiyon grubu: Pn2 Pozisyon Parametreleri

+| Fonksiyon grubu; Pn3 Hiz Parametreleri

+| Fonksiyon grubu: Pn4 Tork Parametreleri

+| Fonksiyon grubu: Pn JOG parametreleri

+| Fonksiyon grubu: Pna Dijital Giris/Glas

+| Fonksiyon grubu: Pn7 Diger Parametreler

+| Fonksiyon grubu: Pna Dahili Pozisyonlama ve Home Parametreleri

Toplam([447]--Fark[4]
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14.4 Gergek Zamanli izleme

Gergek zamanli izleme fonksiyonuyla, anlik ariza bilgisine ek olarak izleme parametreleri ve giris /
¢ikis durumu izlenebilir.

Adimlar:

a). Gergek zamanli izleme arayiziini baglatin. Asagidaki sekilde gosterildigi gibi izleme
parametreleri U¢ gruba ayriimistir. Izleme parametreleri orta parametrelere eklenebilir.

2

g
i

ums
w7
e
unons
unon
e
umoic
oo
e

woce

;777;??ggggﬁ“;m%i;s;isiﬂé

b). izlenen parametreleri kontrol edin ve servoyu izleyin. izleme islemi sirasinda izlenen icerigi de
disa aktarip kaydedebilirsiniz.

izleme parametreleri disa aktar

izleme parametrelerinin disa aktariimasi, izlenen parametrelerin kaydedilmesini kolaylastiran ve
cikti alinmasini mimkin kilan bir yoldur.

Adimlar:

a). Izlenen parametreleri kontrol edin. Mevcut gruptaki tim parametreleri disa aktarmak
istiyorsaniz, izlenen parametreler alanina sag tiklayin, “tim grup™u segin ve ardindan “disa
aktar”a tiklayin. Kaydetme yolunu segin ve izleme verilerini Excel dosya bigiminde kaydedin.
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14.5 Yardimci Fonksiyonlar

14.5.1 JOG

JOG islemi, servo motorun galismasini kontrol etmek igin servo motoru 6nceden belirlenen JOG
hizinda (dénme hizi) siirmek amaciyla kullanilan bir fonksiyondur. Bu islem kontroliiyle,

Step:

a). JOG caligtirma arayiiziine erismek icin & simgesine tiklayin. Asagida gosterildigi gibi

baslatin ve ardindan ileri veya geri déndiirme butonlarina tiklayin.

Kurulum
Jog hizi {rpm)

S001= (aAralk:0~6000)

Servo etkinlestirme

Servo ON
100G
a2 2
fzleme
Mator da_nc-.;. hizi (d/dak) Hiz ;o_mutu (d/dak)
Geri
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14.5.2 Atalet Tanimlamasi

Atalet tanimlama islevi, servo initesinin otomatik galisma (ileri ve geri hareketler)
gergeklestirmesine izin verir ve galisma sirasinda ytikiin atalet momentini tahmin eder.

Adimlar:

a). Asagidaki sekilde gosterildigi gibi atalet tanimlama islem stirecinde asagidaki araytize girmek
icin arag ¢ubugunda “atalet tanimlama“ simgesine tiklayin.

b). Yukaridaki sekilde gosterildigi gibi, karsilik gelen parametreleri gergek duruma gére ayarlayin
(genellikle varsayilani koruyun) ardindan “ileri” — “yaz” — “ileri” — “etkinlestir’ — “ileri” — “geri”
dgesine tiklayin. ileri doniis 3 kez tekrarlanir, agagida gosterildigi gibi nihai atalet tanimlama
sonucu gorintilenir.

B Atlet tanmia o - X
|I
Vep
Kormut secimi
Hizlanma (rpm/s) |20000,00 & (Aralik: 5000.00 - 20332.23)
Hiz {rpm) |1000,00 s (Aralik: 1.15 - 1100,00)
Maksimum hareket mesafesi (tur) |2,50 S (Aralik: 0.01 - 2,50)
Hiz kazana (Hz) 40,0 = (Aralik: 1.0 - 2000.0)
Hiz déngiisii integral zaman sabiti 20,00 = (Aralik: 0.15 - 512)
(ms)
Tahmini baslangig degeri (%) 300 5 (Aralik: 0 - 20000)
A Not Tork limitine ulagildiinds atalet hesaplanamaz. islem sonras suriciyi yeniden baglatin,
<Geri Tleri= Iptal et
i Acalet tanimia - - - = x

|
Adim 3 -> Olciimii calistir |i
ey |

Adim 1: Servo ON

Servo ON
2. Adim: Eylem
‘g ileri g Geri

Tanimlama sonucy

Gincel Deder Atalet orani (Pn100)

- D

<Geri leri> iptalet

»,

c). Atalet tanima islemini bitirmek igin “yaz” — “sonraki” — “tamamla™ya tiklayin.
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14.5.3 Program JOG

Program JOG iglemi, énceden ayarlanmis isletim modunda (hareket mesafesi, hareket hizi,
hizlanma / yavaglama stiresi, bekleme siresi, hareket sayisi) strekli ¢alismayi gerceklegtiren bir
islevi ifade eder. Bu iglev JOG islemi ile aynidir ve ayarlama sirasinda kontrolcii cihaz bagli
degildir. Servo motorun galismasi kontrol edilip gézlemlenebilir ve basit bir konumlandirma iglemi
gerceklestirilebilir.

Adimlar:

a). Arag gubugundaki simgesine tiklayarak program JOG islem siirecine girin ve ardindan

“ileri”'ye tiklayarak parametre ayarlama araytizline gegin ve ihtiya¢ duyuluyorsa ilgili parametreleri
ayarlayin. Araylz géruntiisi asagidaki gibidir:

BB Droc rarm
& Program JOG e

Adim 1 -> Parametre ayarn f
| P
‘ Jopp

Mod segimi

‘ [07(Bekleme siresi-=> Ileri hareket] *tekrar sayisi "‘

Hareket miktar ayar 32768 = (Aralk:1-1073741824)
(pals)
Hiz ayan (d/dak) 500 = (Aralk:i-10000)

Tekrar ve frekans

Hizlanma ve yavaslama (100 -

1
|
|
|
|
|
|

Hiz ayari |
|
|
|
|
|
|

sliresi (ms)

|

Bekleme siresi (ms) |100 2

Tekrar sayis |1 o (Aralik:0-1000)

<Geri Tleri= Iptal et

b). ilgili parametreleri ayarladiktan sonra
“lleri"—"yaz"—"ileri"—"etkinlestir’—"calistir’ —"ileri”—"tamamla” tuslarina tiklayin. Program JOG
islem sireci sona erer.

14.5.4 Mekanik Karakteristik

Mekanik analiz fonksiyonu, servo stiriiciiniin kontrolctiye (PLC vb.) ihtiyag duymadan otomatik
calisma (ileri ve geri hareket) gerceklestirmesi ve galisma sirasinda mekanik sistemin titresim
frekansini tahmin etme islevinin yerine getirilmesi anlamina gelir.

Step:

a). Mekanik karakteristik analiz islem siirecine girmek igin @ simgesine tiklayin, parametre
ayarlama arayUzUine girmek igin “ileri” — “ileri”'ye tiklayin ve asagida gosterildigi gibi ilgili
parametreleri gergek duruma gore ayarlayin.
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[ Mechanical characteristics

Step 1 -> Parameter adjustment

Operation mode selection

® Horizontal mode

Measuwrement Frequency(Hz) (3200
Vibratien time(ns)

T The maxinun <llovsble rotation
Vibration Signal A Note st seh ribratica’l the notor

Vibration width{s) = 50 S

Rurnning rotation value |1 =

O Vertical mode

must be set after ensuring the
mechanical allowsble action

vanee

<pack ||| Next> | Cancel

b). Sekilde gdsterildigi gibi mekanik 6zellikler FFT analiz arayiiziine girmek icin “ileri” — “yaz’ —
“ileri” — “etkinlestir’ — “ileri” — “etkinlestir’ — “geri” — “ileri” — “tamamla” 6gelerine tiklayin.

B Mekanik szellikier

= X

30

20

Oligiime basla

10
2]
&
ES
= 0
& Olgiim sonucu

-10

Notch filtre frekansi (Hz)
-20
609, 379
-30 . | T
710 100 1000 3281,3
Frekans (Hz) Set

200

150+ 1. bant notch filtre frekansi (Hz)

100+ 5000
T 50+
=
& 04 isleni
z Igleniyor
2
8
= -s04

Dosya acg Kaydet

1004

1504 Imleg Ekran resmi

-200 ; T U

710 100 1000 3281,3
Frekanz (Hz)

c). Yukaridaki sekilden, rezonans frekansinin frekansini, genligini ve fazini analiz edebilirsiniz.
Birinci notch filtresinin frekansini ayarlamak igin “ayarlar”a tiklayin. Ayar tamamlandiktan sonra
pencere kapatilir. Mekanik 6zellikler tamamlanmis olur.
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14.5.5 FFT Analizi

EasyFFT, servo siiriciiden gelen periyodik dalga formu komutlarini servo motora aktarir. EasyFFT
modunda mekanigin titresimine neden olacak sekilde servo motor belirli bir siire hafifge dondirdlir.
Servo siirlict, mekanik tarafindan dretilen titresime dayali olarak rezonans frekansini algilar ve
ardindan rezonans frekansina gore karsilik gelen notch (gentik) filtresini ayarlar. Notch filtresi,
yiiksek frekansli titresimleri ve guriiltliyl etkili bir sekilde ortadan kaldirir.

Adimlar:

a). FFT dlgim araytiziine girmek igin @ simgesine tiklayin. Olgiim kosullarina komut genliini ve
dénus yoninu ayarlayin. Olglim baslatma igin tizerine tiklayin ve asagidaki sekilde gosterildigi gibi
birinci notch filtresinin frekansini dlgebilirsiniz:

@ i ansi -

| FFT algiimii ||_"
1" a’

Olgim kosulu

Komut araligi (%) (15 H (aralik:1-s00)

Olgiime
basla
Clgiim sonucu

Rezonans frekansi 1. notch filtre frekansi 5000

(Hz) (Hz)

Notch filtre frekansi Yaz

z) 2. notch filtre frekansi 5000

Notch filtre secimi Hz!

<Geri Iptal et

b). “Baslat” tusuna tiklayarak birinci notch filtresini dl¢iin ve ardindan “yaz” tusuna tiklayarak birinci
notch filtresinin frekansini yazin.

c). “Baglat” tusuna tiklayarak ikinci notch filtresini élgtin ve ardindan “yaz” tusuna tiklayarak ikinci
notch filtresinin frekansini yazin.

d). islem arayiiziinii kapatmak igin “ileri’—’tamamland|” tuslarina tiklayin ve FFT analizi
tamamlanmis olacaktir.

14.5.6 Bant genisligi ayar

Bant genisligi ayari, hiz veya konum komutunun kontrolcii cihazdan giris yapilmasi ve galisirken
manuel olarak ayarlanmasi yontemidir. Bant genisligi ayariyla bir veya iki deger ayarlanarak ilgili
servo kazang ayarlari otomatik olarak ayarlanabilir.

Bant genisligi ayari asadida verilenleri ayarlar:
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+ Kazang ayari (hiz kazanci, pozisyon kazanci vb.).
+ Filtre ayar (tork komut filtresi, notch filtresi).
* IF (orta frekans) bastirma kontroli.

Adimlar:

a). Ayar cubugunda @ simgesine tiklayarak tek parametre ayari arayiiziine girebilirsiniz. “ileri”
tusuna tiklayarak parametre ayri aray(iziine gegebilirsiniz. Gergek duruma gdre organizasyon
segimini yapin ve asagidaki sekilde gosterildigi gibi istediginiz modu segin.
3 Bant genislii ayan o X
Adim 1 -> Mod segimi |i

|!Q’

Motor adaptasyonu modu

| Pozisyonlama sirasinda optimizasyon ve ayarlama. Kazang ayarlarina ek olarak; notch
filtresi, orta frekans titregim bastirma ve titregim bastirma ayarlanmalidir.

Servo pozisyonlama kazang ayan ~

Mekanizma secimi

Vidal mil veya lineer motor gibi yiiksek rijitlikteki mekanizmalarin ayarlamasi icin
uygundur. Daha yakin / uygun mekanizma olmadiginda lutfen bu turd segin.

vidali mil veyalineer motor

Gegerli Gegersiz

<ceri fleri> iptal et

b). “lleri”ye tiklayarak atalet orani ayarlama arayiiziine girebilirsiniz ve atalet oranini (atalet
tanimima fonksiyonu araciligiyla elde edebilirsiniz) ayarlayabilirsiniz.

c). “lleri”ye tiklayarak asadidaki sekilde gosterilen tek parametre ayarlama arayiiziine girebilirsiniz.

[ Bant genisiigi ayar X
Adim 3 -> Ayan gerceklestir |i
ol
Anhik durum
Tuning modu  Servo pozisyonlama kazang ayari Mekanizma segimi Vidall mil veya linger motar
surtinme telafisi Gegerli Kazang durumu  flkikazang
Tuning degeri ayan Otomatik ayar
" - - Notch filtre
Bolom 1 - ]
— Reddet
Baslat Bolom 2 - ‘7.‘ Algilama

Orta frekans
bastrma islei

40 Orta frekans - ] Reddet
bastirma frekans 7'

Algilama hassasiyeti

100 z Dsik frekans -- = Reddet
bastirma frekans, ———————

Diisiik frekans titresim bastirma

<Geri Teri> fotal et

d). “Baglat”a tiklayarak ayar degerini (genellikle artirarak)ayarlamaya baslayabilirsiniz. Ayar
degerini artirirken servoda titresim olusabilir. Bu durumda, titregim tespiti otomatik olarak yapilir.

311 SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu



SD700 Serisi Servo Kullanim Kilavuzu

Yapilmazsa, islem manuel olarak gergeklestirilebilir ve dijital osiloskop tarafindan izlenen sekil ile
birlestirilerek ayar degeri belirlenebilir veya motorun ayar degerinin %80'i ayar degeri olarak
secilebilir. Ayarlar, 6zel veya gercek saha gereksinimleri ile birlikte ayarlama yapilabilir.

e). Ayarlama siirecinde, servo motor titresim yaptiginda rezonans frekansi ve ara frekans baskiima

frekans tespit edilecektir. Ayarlama tamamlandiktan sonra, “ileri”ye tiklayarak otomatik ayarlama

tamamlama arayUz(ne girin ve “tamamla”ya tiklayarak tek parametre ayarlama islemini
tamamlayin.

14.5.7 Ofset Ayari

Ofset ayari ikiye ayrilir:

1: Hizltork komut ofseti (otomatik/manuel) ayari.

2: Motor/akim algilama sinyali ofseti (otomatik/manuel) ayari.

Adimlar:

a). Arag gubugunda simgesine tiklayarak ofset sihirbazi araytiziine girin. “lleri”ye tiklayarak

ofset ayari arayiziine girin, ayarlamak istediginiz islevi segin ve “ileri” tusuna tiklayarak ayarlama
arayuzine girin.

m

b). Ayarlama yontemini belirleyin, “ileri” tusuna tiklayin ardindan “tamamia
penceresi kapanir ve ayarlama siireci sona erer.

ya tiklayin, ofset ayari

14.5.8 Orijine (Home) D6nme Fonksiyonu

Orijine ddnme islevi, artimsal enkoderin orijin palsinin (Z fazi) konumunu belilemeye yonelik bir
islevdir ve bu konumda durdurmayi saglar.

Adimlar:

a). Arag cubugunda simgesine tiklayarak orijine dénme islevi arayiiziine girin, “ileri”ye
tiklayarak agagidaki yuriitme talimati arayiiziine girin:
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Perform command q
Y

step 1! Servo enabled
Servo ON

step 2: Home position zesrch

&Furward ﬁREverse

Status

The home position zearch iz ready

< Back Hext = Cancel

b). Servo motorun etkinlestirme durumuna gegmesi igin “etkinlestir”e tiklayin ve ardindan orijinin
aranmasi icin “lleri galistir”a veya “geri galistirma™ya tiklayin. Arama tamamlandiktan sonra, orijine

déniis ayar arayiiziine girmek icin “Ileri”ye tiklayin ve orijin islemine dénmek igin “Tamamlandi”ya
tiklayin.

14.5.9 Siiriiciiyii Yeniden Baglat (Siiriiniin kapatilip agiimasiyla ayni islev)

Bu islev, yazilimsal olarak servo siriiciiniin yeniden baglatiimasini saglar. Parametre ayarlarini
degistirdikten sonra giiciin kapatilip acilmasi veya alarmin giderilmesi igin kullanilir. Ayrica, ayarlari
kontrol etmek igin cihazin guiciini kapatilip agiimasina gerek olmadan kullanilabilir. Servo ON iken
bu islem gergeklestirilemez.

Adimlar:

VCSDSoft uygulamasindan stirlicliyli yeniden baslatmak igin ara¢ gubugundaki simgesine
tiklayin.

14.5.10 Fabrika Varsayilan Ayarlarina Sifirlama

Bu fonksiyon striicii parametrelerine fabrika ayarlarini geri yiklemek igin kullanilir, dikkat etmeniz
gereken hususlar:

1. Parametreleri fabrika varsayilan degerlerine almak igin 6nce servo durumunun OFF'ta
oldugundan (Servo OFF) emin olun, Servo ON iken bu islem gergeklestirilemez.

2. Siirlicliye fabrika varsayilan degerleri geri ylkleme islemi sonrasinda servo siirlictiniin yeniden
baslatiimasi gerekir

Adimlar:

Arag qubugunda € simgesine tiklayarak fabrika varsayilan ayarlari geri yiikleyebilirsiniz. islem
tamamlandiktan sonra siriictiyd yeniden baslatin.
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14.5.11 Hata Bilgisi

Hata bilgisi; mevcut hatalari, gegmis hatalari, hatalarin nedenlerini, hata ile ilgili bilgileri igerir. Hata

bilgisini g6zlemleyebilme igin O simgesine tiklayin.

]

Gincel Hatalar Gegmis hatalar

Hata kodu Hata adi

Hata nedeni

Hata anindaki bilgiler
Alarm zamani

Motor dénds hizi

Hiz komutu

Dahili tork komutu

Giris komutu pals hizi

Sapma sayac (pozisyon sapma
miktar)

(100ms)

(rpm)

(rpm)

(%)

(rpm)

(pulse)

Cozum yollan

Hata sifilama

Yeniden baslat

Bara gerilimi

Akim geri besleme etkin degeri

Kamalatif yuk orani

Rejeneratif ik orani

DB direnci giig tiketimi

Maksimum kamalatif yik orani

Yukaridaki verilen gorsele gore, servo stirliclideki hatalar giderildi.

14.6 Dijital Osiloskop

o)

(%)

(%)

(%)

(%)

(%)

Dijital osiloskoplar ytiksek hizlarda veri toplar ve bunlari grafiksel olarak gorsellestirerek veri analizi

yapar.
Adimlar:

a). Osiloskopu baslatmak igin asagidaki iki yéntemden birini kullanabilirsiniz:

Yéntem 1: Men(i gubugunda “Araglar” — “Osiloskop” tularina tiklayarak osiloskopu

baslatabilirsiniz.

Yéntem 2: Ara¢ gubugundaki simgesine tiklayarak osiloskopu baslatabilirsiniz.

b). Osiloskop asagidaki gibi gorintir:
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Date: 2018-04-27
Time: 14:52:38

01 0.2 0.3

0

980 e © GPED eeanss (@)

Data Channel
Coler

CHl |Feedbackspeed ~ [ ~
CHz |Command speed - [ ~
cH3 { -

Channel Setting | Trigger Setting | Debug parameters

Offzet

0.00

®

I0 Chennel
CHL |/P-CON Manual P...
CHZ |/COIN Position fi...

cH3

hoquisition

Color Offset

= - @ Real
= O wiser
S .- @

1- Arag gubugu

Arag gubugu; dosya ag, kaydet, tam ekran, stil (arka plan degistirme), ayarlar, ekran resmi,
aciklama zaman gizelgesi, geri, ileri, sarma, hizli ileri, yakinlastir, uzaklastir, uyarla, sifir pozisyonu,
nokta / cizgi, 6lctim gibi islevleri igerir.

2- EQri gortntlleme alani

Egriler, gorsel ekran ve dl¢iim sonuglari saglamak igin farkli gésterimler sunar.

3 — Kanal ayari ve tetik ayari

Kanal ile ilgili parametre ayarlarini ve tetikleme ile ilgili parametre ayarlarini ayarlamasini saglar.
Parametre ayari, tetikleme kosulu ayarlari ve kanal ayarlarini igerir. Veri kanalinin ayrintili iglevleri

asagidaki gibidir.
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Veri kanali

Giris ¢ikis kanali

(3 Commiand speed A

Feedback speed

Torque command

Position command speed

Command speed before position I...
Position cormmand difference
Position feedback difference
Position errar

Speed feedforward

Torque feedforward

Friction compensating torque
Vibration deviation control speed
Position loop regulator deviation ™

/5-0M Servo enable

JP-CON Manual P-PI control

P-OT Positive position limit

MN-OT Negative position limit
JBLM-RST Alarm clearance

JTLC Torgue limit selection

JSPD-D Internal speed command ...
/SPD-A Alnternal speed command...
/SPD-B Internal speed command s...
JC-SEL Control mode switch
JZCLAMP Zero speed clamping
JINHIBIT Pulse input inhibit

/G-SEL Gain switching v

Torgue command before disturba... | A
Active gain

Main circuit voltage

Current detection value

Curnulative load rate

Regeneration load rate

Motaor position feedback difference

Full closed loop position feedback ...
Electric angle

VREF

|3 TREF

Mone

SEN

PULS

SIGN

CLR Pulse dearance

[HWBB1

JHWBB2

ALM Alarm output

/COIN Position finished

{V-CMP Same speed

/TGON Rotational detection signal
/S-RDY Servo ready

JCLT Torgue limit

JVLT Speed limit

/BK Brake linkage

JWARN Warning output

/NEAR Position approach signal
JC-PHASE

PAO Frequency division output A
PBO Frequency division output B

PCO Frequency division output C
ACON
DEN

4- Dalga formu gériintileme secim alani.

istenen dalga sekillerinin segimini ve gériintiilenmesini saglar.

5- Olgiilen degerin dijital olarak goriintilenmesini saglar.

Gincel deger, gegerli deger, ortalama deger, maksimum deger, minimum deger, tepe noktasi gibi

degerlerin gériintilenmesini sadlar.
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6- Kayit butonu ve islem butonu

Kaydetmeyi baslatmak ve durdurmak icin kullanilir.
7- Veri toplama yontemi segimi

Dalga kaydetme yontemi se¢mek icin kullanilir.
14.6.1 Gergek Zamanh Veri Toplama

Gergek zamanli veri toplama, servo galisma kosullarinin dalga formu seklinde gergek zamanli
olarak gérintilenmesini sagdlar.

Adimlar:

a). Baslat: Gercek zamanli veri toplama modunu segin, kanal ayarlarini yapilandirin (agagidaki
sekilde gdsterildigi gibi), ardindan kaydetmek icin ® = simgesine tiklayin, bu simgeye
tikladiginizda simge ™ *~ simgesine donlisecektir.

Kanal ayan | Tetkleyid ayan | Hata aylkiama parametreleri e
Veri kanali Renk  Ofsat 10 kanall R Ofset vontemi

cHi [omuthi v [ -] oo () Asagidan yukar 101 |/5-ON Servo etinistime -] 000

O cercek zams

CH2 Geribidiim hiz

~| .00 O Asadidan yukar 102 |/P-CON Manuel P-#I kontrold  ~ v 0.00

CHz Tork komutu ~| o.00 ([ Asagidan yukar 103 [P-OT Pozitf imit ~| 0.0 O Tetikle

(1| |
nnom:

CHa Pozisyon komuthi -] 000 (O Asagidan yukar 104 [N-OT Negatiflimit | 000

b). Durdur: kaydi durdurmak igin durdur ™ ** diigmesine tiklayin ve simgenin durumu » =
olarak degisir.

14.6.2 Tetikleme ile Veri Toplama

Tetiklemeli veri toplama, tetikleme kosuluna ve toplama déngusiine dayanir ve servo isletim
durumunu dalga formunda gdriintler

Adimlar:

a). Veri toplama modu icin tetikleyici segin. Veri kanali ve tetikleme kosullari ayarlandiktan sonra

(asagidaki sekilde gosterildigi gib) ™ ™™ Kayit tusuna tiklayin, bu kaydin baslamasin tetikler.

yyyyyy
tetikleme

Tetikleme  Bir defa O cergake zam

Tetikleme % . -
Ornekleme suresi O Tetikie

: 5 s
Dangd 2 = x12508

Not: Tetikleme kosulu parametrelerini ayarladiktan sonra, terminal tetikleme kosulunu alir ve
kosullara gore otomatik olarak karar verir.

b). Tetiklenmesi gereken dalga formu alindiktan sonra, dalga formu son durumda kalacak; kayit

0 swp

dugmesi hali alacak.

c). Yeniden tetiklemek igin tekrar kaydetmeye baslamaniz gerekmektedir.
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14.6.3 Grafik islemleri

Grafik islemleri; X/Y yakinlastirma, XY etiket degeri, Y ekseni edri noktasi ve nokta gériintiileme /
gizleme ve 6Iglim, X ekseni edri noktasi ve nokta gériintiileme / gizleme, grafik 6zellik ayarlari gibi
islevleri icerir.

X ekseni imleci
Adimlar:
a). Arag gubugundaki ® simgesine tiklandi§inda, grafik otomatik olarak X ekseni icin iki eksenin

gorintilenmesini saglar ve sag Ust kosede X ekseni imlecinin karsilik geldii iki eksen degeri
otomatik olarak gdriintulenir. Veri ile gergek zaman arasindaki fark asagidaki sekilde gésterilir.

Date: 2018—04-27 ) 1Mz E:H+HsHs W vad
Time: 15:12:13 | . -

Y ekseni imleci
Y ekseninin iki koordinat ekseni vardir ve iglevier X eksenine benzer.

1.Y eksenini kontrol etmek igin & simgesine tiklayin. Grafik otomatik olarak Y ekseni igin iki
eksenin grintdlenmesini saglar. X ekseni imlecinin iki eksen degeri otomatik olarak sag st
kdsede gorintilenir. Iki eksende veri farki asagidaki sekilde gosterilir.
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'H'H'H A H B

1

XY dijital gdstergesi

Y ekseni {izerinde birden fazla nokta bulunun ve ihtiyaca gére seilebilir. Olgiim islevi sayesinde
fare, mevcut noktanin XY degerini sayisal olarak agagidaki gibi gdsterir.

2 500ms

—393_970 —412_4903 16933

=316 ] =316,
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Y ekseni dlcek goriintlileme /gizleme

Y koordinat 6lgedi sabit bir deder olarak goriintilenir ve Y ekseni 6lgek gorlntlileme / gizleme arag

cubugdu araciligiyla degistirilebilir.
Adimlar:

a). Osiloskop arayliziiniin sag Ust kosesine tiklayin ve Y ekseni segildiginde etiket goriintrliigu ve

6lgek gorinrligiina kontrol edin.

Y ekseni egrisi gorlntileme / gizleme

Y ekseni, kanala gore segilebilen birden ¢ok egriye sahiptir. Y ekseni egrisi varsayilan olarak

gorintlenir.
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Adimlar:

a). Dijital osiloskop arayiiziinde, gereksiz dalga formu segeneklerini kaldirin ve buna bagl olan Y
ekseni egrisi grafikte otomatik olarak izlenecektir; érnegin, konum komutu hiz dalga formunu
gizlemek icin ilgili seceneklerdeki kontrol isaretini kaldirin.

Date: 2018-04—27
Time: 15:21:24

Egri yakinlastirma / uzaklastirma
Adimlar:

a). Bolgeye yakinlastirma: Sol fare tusuna basili tutarak sol Uist kdseden sag alt koseye kadar bir
alanda fareyi hareket ettirerek bolgeyi biyiitebilirsiniz.

b). Bolgeden uzaklastirma: Sol fare tusuna basili tutarak sag alt kdseden sol Ust kdseye kadar bir
alanda fareyi hareket ettirerek bolgeyi kiiclltebilirsiniz.

c). XIY egrisine yakinlagtirma: © simgesine tiklayin.
d). X/Y egrisinden uzaklastirma: @ simgesine tiklayin.
e). X edrisine yakinlastirma: Segeneklerde zamani azaltmak igin &@- simgesine tiklayin.

). X egrisinden uzaklagtirma: Seceneklerde zamani azaltmak igin & simgesine tiklayin.

g). Y egrisine yakinlagtirma: Kazang degerini azaltmak icin ilgili egrinin kazang segenegine tiklayin.
Asagidaki sekilde gosterildigi gibi alti Y egrisinin kazancini ayarlayabilirsiniz.

h). Y egrisinden uzaklastirma: Kazang degerini artirmak icin ilgili egrinin kazang segenegine
tiklayin.
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Egri donisimi
Adimlar:

a). Egrinin yatay olarak kaydiriimas!: arag cubugundaki &€ simgelere tiklayarak saga
(veya sada hizli) veya sola (veya sola hizli) hareket ettirebilirsiniz. (Not: saga maksimum dlgek
noktasina hareket ettirdiginizde, artik sada hareket etmeyecektir).

b). Tek bir egrinin dikey kaydiriimasi: karsilik gelen egri numarasina tiklayin ve dikey bir kaydirma
gergeklestirmek icin yukari asadi stirikleyin.

Grafik ice aktar / diga aktar:

Mevcut grafige gore, veriler ve resimler ayni anda disa aktarilabilir. Yalnizca .bak bigiminde disa
aktarma desteklenir. Ek olarak disa aktarilan veriler gortinttilenmek icin ice aktarilabilir.

Adimlar:

a). Veri ige aktarma: Acik iletisim kutusunu agmak ve mevcut dosyayi bulmak igin arag
cubugundaki dijital osiloskop simgesine tiklayin &

b). Disa veri agma: ige aktarmak icin & simgesine tiklayin.
Arka plan:
Dijital osiloskop gérunttileme alani, siyah renkli ve beyaz renkli olmak tzere iki arka plan saglar.

Adimlar:

a). Bilgi istemi arayliziini goriintilemek icin osiloskop arag gubugundaki E5) simgeye tiklayin.
Asagidaki sekilde gosterildigi gibi, ekran arayiiziini degistirmek igin Evet” butonuna tiklayin.

Meveut arka plan stilini degistirmek istediginizden emin
misiniz?

Evet Hayir

14.7 Diger

14.7.1 Pencere

Pencere ekrani su sekilde ayrilmistir: kademeli sirala, yatay sirala, dikey sirala, timiini kapat;
1. Kademeli sirala: Arag gubugu — pencere — kademeli sirala

2. Yatay sirala: Arag gubugu — pencere — yatay sirala

3. Dikey sirala: Arag gubugu — pencere — dikey sirala

4. Timin{ kapat: Arag gubugu — pencere — timuni kapat
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14.7.2 Yardim

Servo stirlicti programi ile ilgili ve diger bilgiler sunar.
Adimlar:

Arag cubugu — Yardim

;ﬂ Yazillim hakkinda 4

| VEICHI |

SD serisi servo hata ayiklama yazilimi

Agiklamar Bu yazilim SD serisi servo Grinlerinin hata ayiklamas igin kullanilir.
Yazihm versiyonu: W1.12
Gincelleme zamani: 2023.12

Turkiye Distribitérd Adres Bilgisi: Kiglkbakkalkdy Mah. Selvili Sok. Canan Business MNo:4 K:2 D:12
34750 Atasehir/Istanbul/Turkiye

Tirkiye Distribitord wep sitesi: https://fonksivonelas.com.tr/

Tiirkiye Distribiitdri Iletisim No: 0216 314 55 69

Tirkiyve Distribitéri e-posta adresi: info@fonksivonelas.com.tr

SD700 Servo Sistemleri ile ilgili dokiimanlara ulagmak icin agagidaki QR
kodu taratin:

VEICERN| s0700erisiServo Sistemler
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15 Revizyon Kayd

Baski tarihi Revizyon numarasi Degisiklik
12.07.2023 V1.0 Orijinal Kayit
27.07.2023 V1.1 lyilestirme Kaydi
02.10.2023 V1.2 lyilestirme Kaydi
19.10.2023 V1.3 lyilestirme Kaydi
27.11.2023 V1.4 lyilestirme Kaydi
29.12.2023 V1.5 lyilestirme Kaydi
08.02.2024 V1.6 lyilestirme Kaydi
02.04.2024 V1.7 lyilestirme Kaydi
03.06.2024 V1.8 lyilestirme Kaydi
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