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Girig

Bu kilavuz, HSD7 serisi AC servo sirlcilerin secimi, tasarimi, deneme c¢alismasi, ayarlama, galistirma ve
bakim igin gereken bilgileri agiklamaktadir. HSD7 serisi AC servo surlclyU dogru bir sekilde kullanmak icin
lutfen bu kilavuzu dikkatlice okuyun.

Gerektiginde her zaman okunabilmesi ve bagvurulabilmesi icin litfen bu kilavuzu saklayin.

Kilavuz nasil kullanilir

€ Bu kilavuzda kullanilan temel terimler

Bu kilavuzda kullanilan terimler agagida agiklanmistir.

Temel terimler Anlami
Servo sirlcl HSD7-E serisi servo surtici
Servo motor S, SA, SC serisi servo motorlar
Servo sUrlcu Servo slrlicl ve servo motor kombinasyonu

] Bir Servo Sirtcu ile bir ana kontrolériin kombinasyonundan olusan servo kontrol sistemi
Servo sistem
ve gevresel aygitlar.

Servo ACIK Motora gui¢ sagliyor.

Servo KAPALI Motora gu¢ saglamiyor.

Servo kilidi Motorun durduruldugunu ve 0 konumunda dongiide oldugu anlamina gelir.

Ana devre Ana devre terminallerine bagli kablolar (ana devre gi¢ kablosu, kontrol gii¢ kablosu,
kablosu servo motor ana devre kablosu, vb.)

€ Simgelerin anlami

Asagidaki simgeler, bu kitapta okuyucularin komutlar arasinda ayrim yapabilmeleri icin tasarlanmistir.
Gerektiginde bu simgeleri kullanin.

Ry
@ Uyulmasi gereken 6nlemleri ve kisitlamalari belirtir.

Bu arada, bir alarmin devreye girecegini de gosterir, ancak cihaza zarar vermez.
Onemli

@ Zor terimlerin ve 6nceden agiklamasi yapilmamis terimlerin anlamlarini gosterir.

Terminolojik anlam

Ornek  Ornek islem veya ayarlari...vb. gsterir.

Ek Bilgiler Bu kilavuzu inceleyip anladiktan sonra yararl olabilecek ek 6geleri veya bilgileri gosterir.




Guvenlik onlemleri

€ Guvenlikle ilgili uyari isaretleri

Bu kilavuzda kullanilan ve asagida yer alan uyari isaretleri, zayiat ve ekipman hasarinin énlenmesinde dikkat
edilmesi gereken hususlari aciklamak icin kullanilmistir. Uyari igaretleri araciidiyla yanlis kullanimdan
kaynaklanan tehlikeleri ve hasarlari fark edin. igeriklerin timii giivenlikle ilgili 5nemli iceriklerdir. Lutfen bunlara
uymaya 6zen gosterin.

ATehlike

¢ Onlenmedigi takdirde 61im, ciddi yaralanma ve yanginla sonuglanmasi muhtemel acil bir durumu
belirtir.

AUyar

¢ Onlenmedigi takdirde élime, ciddi yaralanmaya ve yangina yol acabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

A Dikkat

* Onlenmedigi takdirde orta, hafif yaralanmalara ve yangina yol acabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.

A jkaz

* Onlenmedigi takdirde ekipman hasarina neden olabilecek tehlikeli bir durumu belirtir.
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Bolim 1

1.1 HSD7 Serisi AC Servo Siriucu

HSD?7 serisi servo slrlcl esas olarak "yliksek hiz, yliksek frekans ve yilksek konumlandirma hassasiyeti"
gerektiren durumlar icin kullanilir. Servo siriicl, makinenin performansini mimkin olan en kisa siirede en st

Servo Surucu Temel Bilgileri

dizeye ¢ikarabilir ve Uretim verimliligini artirmaya yardimci olabilir.

HSD7 serisi servo surtctler, tek eksenli HSD7-ES ( BS ) serisi servo surtcleri ve cift eksenli HSD7-EW ( BW )

serisi servo suruculeri igerir.

1.2 Uriin etiketi

Sdricl urun etiketi Uzerinde isaretlenen temel bilgiler agagdidaki sekilde gosterilmektedir.

Alinmasi gereken dnlemler

Surtct modelleri
Gug girisi 6zellikleri
Gug cikisi 6zellikleri

Uriin seri numarasi

WHLREERRAS, TR TRE.

See “Safety Precautions” before installing.
KA G SR, DURCHARGEXT (%
BHEFA) BKH, NREdBETH

= L. AREER.

W:??Ni;lﬁ Risk.of electric §hock. Do not tough power
terminals for 5 minutes after turning power
OFF or while CHARGE indicator is |it.

= FARERkLE. ARGNAR.
iyt Hot surface - risk of burn. Do not touch
CAUTION peatsink.
L REH .
Connect ground wire to terminal marked
with this symbol.

AC SERVO DRIVE HSD7-ES-03A00

U MAIN | 3PH 187-242V 50/60Hz 1. 0kVA
GONT. | 1PH 187-242V 50/60tz 0.3

OUTPUIl 3PH 0-242V 0-500Hz 3. 0A

P/N 8011221040020000
S/N HNCHSD7L0A074339

0 000 0 OO0t
HNE 3%
Q 5 }‘i";.

HNC ELECTRIC LIMITED [E




1.3 Model Agiklamasi

1.3.1 Servo surucu modeli agiklama 6rnegi

m Ug fazli 220VAC

HSD7 ES
HSD7 Serisi
Aks
Numarasi
Eksen Sayisi Sirekli Cikis Akimi
S Tek 03 3.0A
eksen
06 6.5A
08 85A
w Cift 10 10.5A
eksen
12 12 A
16 16A
25 25 A

10 A 00
Sirekli Cikig Akimi Gug Araytiz
Kaynagi Voltaji Tipi
Gig Kaynag Voltaji Araylz Tipi

A 220VAC

* Cift aksh tahrik igin strekli gikis akiminin maksimum 6zelligi 10'dur.

a Ug fazli 380VAC

HSD7- -ES —
HSD7 Serisi Aks
Numarasi
Eksen Sayisi Surekli Cikis Akimi
S Tek 15 15A
eksen
21 21A
28 28 A
40 40 A

00 Analog (standart ¢6zunurlik)/Sinyal

01 CANopen lletisim

05Analog (yuksek ¢ozinurlik)/ Sinyal

10 MECHATROLINK- T iletisim

20 MECHATROLINK-II lletigim

30 EtherCAT lletisimi

15 D 00
Surekli Cikis Akimi Gug Araylz
Kaynagi Voltaji Tipi
Gug Kaynagdi Voltaji Arayuz Tipi

D 380VAC

00 Analog (standart ¢cozunurlik)/sinyal

01 CANopen iletisim

05 Analog (yiksek ¢ozunurluk)/ sinyal

10 MECHATROLINK-II
lletisim

20 MECHATROLINK-II
lletisim

30 EtherCAT lletisimleri

* Servo motor model komutlari mevcut Uriin segimi 6rnek kitabina bakiniz



Bolim 2

2.1 Degerler ve teknik 6zellikler

Servo Siurucu Sec¢imi

2.1.1 Derecelendirme degeri

m Ug fazl 220VAC

Model 03Aoo 06A0D 08AoD 10Aoo 12A00 16A00o 25A00
Surekli Cikis Akimi [Arms] 3 6.1 8.5 10 12 16.0 25.0
AR G A 10.6 14.1 21.2 24.8 29.7 495 63.6
. N AC220V-%15 ila +%10,
S el 50 Hz / 60 Hz
Ana Devre 1o 39
Girig Akimi [Arms] . .
(5.1) (10.3) 5.4 (14.3) | 6.3 (16.8) 7.6 10.1 15.7
-0, i 0,
Kontrol Gug Kaynagi ACZZgOVHf/lZ(I)IT-I:/OlO'
Glg Kaynag: Kapasitesi*lkVA] 09 (21) | 1.7 (42) | 24 (58) | 2.8 (6.8) 3.4 4.0 5.9
Dahil DirenclC) 40 20 20 20 12 20
Rejeneratif Wi
Diren Kapasite|
Rejeneratf g 80 80 80 80 150 120
Direng
izin Verilen Minimum
Dis Direng[Q] 40 20 15 15 15 15 10
Asin Voltaj Kategorisi 1l
a Ug fazli 380VAC
Model No. 15D 21D 28D 40D
Sirekli gikis akimi [Arms] 15 21 28 40
Maksimum anlik ¢ikis akimi [Arms] 35.3 4.1 58.9 88.3
L - ) AC30V, -%15 ~
Girig gucu gereksinimleri +910
Ana gii¢ oLy
kaynag 50 Hz / 60 Hz
Giris akimi [Arms] 8.6 14.5 21.7 31.8
Girig kontrol glicti gereksinimleri 15D/21D : DC 24V, -10% ~ +10% ; 28D/40D : AC380V
Girig guicu kapasitesi [kVA] 7.1 11.7 14.4 21.9
Direng [Q]
Dahil 32 23 : -
rejeneratif
; : direng
Rejeneratif .
direng Gug [W] 150 150 - -
izin verilen minimum harici
direnc [Q)] 32 32 23 16
Asin voltaj kategorisi 1}




2.1.2 Talimatlar tablosu

Oge

Teknik Ozellikler

Kontrol modeli

Pozisyon kontroli, JOG galigmasi, Hiz kontaklari, vb.

Kodlayici geri bildirimi

Seri veri kodlayici: 17 bit veya 23 bit (tekli veya goklu donisler)

Kullanim Kosullari

Calisma ortami
Sicakligi/depolama
sicakhigi

Calisma ortam sicakligi: 0~+50°C, depolama sicakligi: -20~+85°C

Ortam nemi/depolama
nemi

90 bagil nemin altinda (donma veya yogusma yok)

Titresim/darbeye dayaniklilik

4,9 m/s2.719,6 m/s2

Yap! Taban montaj tipi
Hiz kontrol araligi 1:10000 (hiz kontrol araliginin alt siniri, nominal yiik altinda strinmeden kararl galismadir)
Hiz tepkisi 3.1KHz

Performans g:gl;?n%:ikenligi (Viik 0 ~ %100 yik: 0,01'in altinda (nominal hizda)

Hiz dalgalanma orani (voltaj
degisimi)

Nominal voltaj +%10: 0 (nominal hizda)

Hiz dalgalanma orani

Sirali kontrol giris
sinyali

(sicaklik degisimi) 25425 °C : +%0,1'in altinda (anma hizinda)
Komut voltaji DCx10V
A.nlallog hiz komut Giris empedansi Yaklasik 20KQ
arris! Devre siiresi parametresi 47us
Komut voltaji DCx10V
A.nlallog tork komut Girig empedansi Yaklasik 20KQ
arris! Devre siresi parametresi 47us
Nokta 8 puan

Fonksiyon (atanabilir)

Servo ACIK (/S-ON), P eylemi (/P-CON), ileri dénls tarafi tahrikinin yasaklanmasi (P-OT), geri
donus tarafi tahrikinin yasaklanmasi (N-OT), alarm sifilama (/ALM-RST), ileri dénis tarafi tork
sinirt (/P-CL), geri dénus tarafi tork siniri (/N-CL), konum sapmasi sifilama (/CLR), dahili ayar|
hizi anahtarlama, vb.

Yukaridaki sinyallerin dagitimi ve pozitifinegatif mantik degisimi gerceklestirilebilir

Sirali kontrol ¢ikis
sinyali

Nokta

6 puan

Fonksiyon (atanabilir)

Servo Alarm (ALM), Konumlandirma Tamamlandi (/COIN), Hiz Tutarh Algilama (/V-CMP), Servo
Motor Dénlis Algilama (/TGON), Servo Hazir (/S-RDY), Tork Limit Algilama (/CLT), Fren (/BK),
Kodlayici Sifir Cikig1 (PGC)

Yukaridaki sinyallerin dagitimi ve pozitif/negatif mantik degisimi gergeklestirilebilir

Kodlayici frekans bol

me darbe ¢ikigi

Faz A, faz B, faz C: dogrusal siricl ¢ikisi; Frekans bélme darbe sayisi: olabilir
istege gore ayarlanmig

lletisim protokolii

MODBUS

BS,'4,85 1: N lletisim Maksimum N = 127 durak olabilir.
lletisim =

Eksen adres ayari Parametre ayari araciligiyla

lletisim protokolii CANOpen (DS301+DS402 hat gostergesi)
CAN lletigimi 1: N lletisim Maksimum N = 127 durak olabilir.

Eksen adres ayari

Parametre ayari araciligiyla

MECHATROLINK-II
Barasi

lletisim protokolii

MEKATROLINK-II

Bagimli istasyonu ayarla

41 ila 5F (onaltilik) (desteklenen maksimum bagimli istasyon sayisi: 30), parametre ayari
araciligiyla

Baud hizi

10 Mbps, 4 Mbps, parametre ayari ile

iletim siresi

250 mikrosaniye veya 0,5 milisaniye ila 4,0 milisaniye (0,5 milisaniyenin katlari)

Aktarilan bayt sayisi

Her site icin 17 veya 32 bayt vardir ve ayni parametreler tarafindan ayarlanir

MECHATROLINK-II
Barasi

lletisim protokolii

MEKATROLINK-III

Bagimli istasyonu ayarla

03 ila EF (onaltilik) (desteklenen maksimum bagimli istasyon sayisi: 62), parametre ayari
araciligiyla

Baud hizi

100 Mbps

iletim siresi

250 mikrosaniye, 500 mikrosaniye, 750 mikrosaniye veya 1,0 milisaniye ila 4,0 milisaniye (0,5
milisaniyenin katlari)

Aktarilan bayt sayisi

Her site icin 16, 32 veya 48 bayt vardir ve ayni parametreler tarafindan ayarlanir

EtherCAT barasi

lletisim protokolii

CoE (EtherCAT uzerinden CANOpen)

Kontrol modeli

csp, pp, hm, csv, cst, pv, tq

Sifir doniis modu

1-14, 17-30, 33, 34, 35, 37

Senkronizasyon modu

DC, SM2, FreeRun

Minimum komut dongusu

125 ps

Ekran fonksiyonu

SARJ Gostergesi, 7-segment Dijital Tup 5-bit

Rejenerasyon Diizeltmesi

Dahili Rejeneratif Direng veya Harici Rejeneratif Direng (Opsiyonel)

Asiri hareket (OT) dnleme fonksiyonu

P-OT ve N-OT giris eylemleri gergeklestirildiginde dinamik fren (DB) durur, yavaglama durur veya
serbest galisma durur.

Koruma fonksiyonu

Asiri akim, asiri voltaj, diisiik voltaj, asiri yik, asiri hiz, rejenerasyon hatasi, Kodlayici geri
besleme hatasi, vb.

izleme fonksiyonu

Doénme hizi, meveut konum, komut sinyali birikimi, konum sapmasi, motor akim,
calisma durumu, giris ve ¢ikis sinyalleri vb.

Yardimci fonksiyon

Kazang ayari, alarm kaydi, JOG islemi, orijin arama, atalet algilama, vb.

Akilli fonksiyon

Dahili Kazang Otomatik Ayarlama

Uygulanabilir yiik ataleti

Motor ataletinin 5 katindan daha az

Pozisyon kontrolu

ileri besleme dengelemesi

0 ~ %100 (ayar birimi %1)

Girig sinyali tipi

Sembol+sinyal dizisi, CW+CCW sinyal dizisi, 90°faz farki iki fazli
sinyal (A fazi+B fazi)

Girig sinyal formu

Dogrusal siriict destegi, agik kollektor

Maksimum girig
sinyal frekansi

¢ Dogrusal tahrik
Sembol+sinyal dizisi, CW+CCW sinyal dizisi: 500K pps
90° faz farki iki fazli darbe (faz A+faz B): 500K pps

* Acik kollektor
Sembol+sinyal dizisi, CW+CCW sinyal dizisi: 200K
pps 90° faz farki iki fazli darbe (faz A+faz B): 200K
pps




2.2 Servo surucunin genel boyutlari
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Bo6lim 3 Servo suricinin montaji

3.1 Kurulum yaparken alinacak dnlemler

Kurulum yaparken alinacak 6nlemler igin litfen asagida yer alan agiklamalari inceleyin.

2.1.2 Teknik Ozellikler

m Cihaz 1sitma elemaninin yakinina monte edildiginde

Servo siirticu gevresindeki sicakligi cevre kosullarina uygun hale getirmek igin, Iitfen 1sitma elemaninin isi
radyasyonu veya konveksiyonundan kaynaklanan sicaklik artisini kontrol edin.

m Bir titresim kaynaginin yakinina monte edildiginde

Titresimin servo siiriicliye iletiimesini dnlemek igin litfen servo siirlicliniin montaj ylizeyine titresim onleyici ekipman
takin.

m Diger 6nlemler

Sicak ve nemli yerlere, su damlaciklari veya kesme yagi sigrayan yerlere, ortam gazinda daha fazla toz veya
demir tozu bulunan yerlere, asindirici gaz ve radyasyon alanlari olan yerlere kurmayin.

3.2 Montaj Tipleri ve Yonlendirme

Servo surtcu gesitli sekillerde monte edilebilir, ancak her durumda I ] T
servo surlcl sagdaki sekilde gosterildigi gibi dikey yénde monte
edilmelidir.

Ayrica, lutfen kurulum igin servo surticiinuin 6n yizeyinin (panel ekran

kismi) operatére bakmasini saglayin.

(Not) Litfen servo surliclyl 2 ~ 4 montaj deliginden montaj ylzeyine sikica . ]
sabitleyin (montaj deliklerinin sayisi kapasiteye gore degisir). I I I

nwinnnNy; ulpued

Hava giris yoni

3.3 Montaj deligi boyutlari -

Servo sirlciyl montaj ylizeyine sikica sabitlemek igin lGtfen montaj “ _
deligini kullanin.

Ozel kurulum boyutlari igin liitfen 2.3 servo siriiciiniin anahat
boyutlarina bakin.
(Not) Kurulum sirasinda, litfen servo siriict derinliginden daha uzun bir tornavida b — -

hazirlayin.

3.4 Kurulum arahgi

Lutfen servo siirticl etrafinda asagidaki araliklarin birakildigindan emin olun.

2
@ Servo surlcunin ortam sicakliginin lokal olarak yukselmesini 6nlemek icin, litfen servo surtcunin st
kismina bir sogutma fani yerlestirin. Buna ek olarak, litfen asagidaki sekle bakin ve servo siriiclyi sojutmal
amaciyla fanlardan ve dogal konveksiyondan yararlanmak igin yeterince bosluk birakin
Onemli

40mm’nin Gzerinde

30 mm'nin Gzerinde 1 mm'nin 40 mm'nin
lizerinde Uizerinde



Bolim 4  Servo Unite Baglantisi

4.1 Kablolama ve Baglanti onlemleri

4.1.1 Genel 6nlemler

ATehlike

Calisir durumdayken kablolar1 degistirmeyin.
Aksi takdirde, elektrik carpmasi veya yaralanmalara neden olur.

AUyarl

Cihaz profesyonel teknisyenler tarafindan baglanmali veya kontrol edilmelidir. Aksi takdirde, elektrik carpabilir
veya Urin arizalanabilir.

Lutfen kablolamayi ve gl kaynagini dikkatlice kontrol edin.

Yanlis kablolama ve anormal voltaj nedeniyle ¢ikis devresi kisa devre yapabilir. Yukaridaki arizalardan
kaynaklanan mekanik hasar veya kayiplar meydana gelebilir.

AC gug kaynagi ve DC gii¢ kaynagi servo sirliclye baglandiginda litfen belirtilen terminallere baglayin.

AC gug kaynagi servo sirlcinin L1/L2/L3 terminaline ve L1C/L2C terminaline baglanmalidir.

Lutfen DC glic kaynagdini B1/@ terminali ve servo siriict terminali L1C/L2C ile baglayin. Aksi

takdirde ariza veya yangina neden olabilir.

Servo siriict harici dinamik fren segenegini kullandiginda, litfen makine ve cihazlarin 6zelliklerine uygun harici
dinamik fren direncini belirlenen terminale baglayin. Aksi takdirde, acil durdurma sirasinda beklenmedik eylemlere
neden olacak, ekipman hasarina, yanma hasarina ve kisisel yaralanmalara neden olacaktir.

A Notlar

Litfen gl¢ kaynagi en az 5 dakika kapatildiktan sonra (SARJ) lambasinin séndigiine emin olun ve ardindan

kablolama ve inceleme yapin. Glg¢ kaynagi kapatilsa bile, servo sirtcunun iginde hala ylksek voltaj kalabilir. Bu

nedenle, (SARJ) lambasi yanarken gli¢ terminaline dokunmayin.

Aksi takdirde elektrik carpmasina neden olur.

Lutfen kablolama ve deneme amagli devreye almak i¢in bu kilavuzda yer alan dnlemleri ve prosedurleri izleyin.

Fren devresinin yanlis kablolanmasi ve anormal voltajdan kaynaklanan servo slrlcl arizasi mekanik hasara

veya can kayiplarina yol agabilir.

Lutfen dogru ve guvenilir bir sekilde kablolayin.

Konektor ve konektdrun pin duzeni modele bagli olarak degisir. Lutfen pin dizenini kullanilan modelin teknik

verilerinden teyit ettiginizden emin olun.

Aksi takdirde, Urinin arizalanmasina veya yanhs calismasina yol acacaktir.

Lutfen guc kaynagi terminalinin ve motor baglanti terminalinin kablolarini belirtilen yénteme ve torka gére

siktiginizdan ve etkili bir sekilde bagladiginizdan emin olun. Yeterince sikilmazsa, kablolar ve terminal bloklari

Isinir ve zayif temas nedeniyle yangina neden olur.

Giris ve ¢ikis sinyal kablolari ve kodlayici kablolari igin lutfen ekranl gift telli kablolar veya ¢ok damarli gift telli

entegre ekranli kablolar kullanin.

Servo sUrlcunlin ana déngu terminalini baglarken, litfen agagidaki énlemlere uyun.

* Ana dongu terminalleri dahil tim kablo baglantilari tamamlandiktan sonra servo suricu guc kaynagi acilir.

* Ana devre terminali konektor tipinde oldugunda, litfen konektorii servo suriict gévdesinden ¢ikarin ve tekrar
baglayin.

» Ana devre terminalinin bir kablo soketine sadece bir kablo takilabilir.

» Kablolari yerlestirirken, kisa devreye neden olmak icin ¢ekirdek kablolarin gapaklarini bitisik kablolarla temas
ettirmeyin.

Harici kablolamanin kisa devre yapmasini 6énlemek icin litfen kablolama icin devre kesiciler gibi glivenlik
cihazlari kurun. Aksi takdirde, yangina veya arizaya yol agacaktir.




A\Dikkat

Lutfen baglanti yaparken mimkiin oldugunca Sirketimiz tarafindan belirlenen kablolari kullanin.
Sirketimiz tarafindan belirtilenler kablolar disinda baska kablolar kullanirken Iitfen modelin nominal akimini ve
calisma ortamini onaylayin. Sirket tarafindan belirlenen kablolama malzemelerini veya esdeg@er Grunleri kullanin.

Litfen kablo konektoriiniin sabitleme vidasini ve kilitleme mekanizmasini sikin.

Sabitleme yeterli degilse, kablo konektdri ¢calisma sirasinda dusebilir.

Yiksek voltaj kablolari (ana dongu kablolari) ve disiik voltaj kablolari (giris ve ¢ikis sinyalleri ve kodlayici kablolarr)
icin ayni kovani kullanmayin veya bunlari birbirine baglamayin. Gugli ve zayif akim kablolarini ayri kovanlara
yerlestirmeden kablolama yaparken litfen 30 cm'den fazla aralik birakin.

Cok yakin olmasi durumunda zayif akim tellerinin paraziti nedeniyle yanhs ¢alismaya neden olacaktir.

Lutfen pili st cihazin veya kodlayici kablosunun her iki tarafina takin.

Piller Uist cihaza ve enkoder kablosuna ayni anda takilirsa, piller arasinda bir sirkiilasyon dongisi olusacak ve bu
da Urun hasarina veya yanmaya neden olacaktir.

Pili baglarken kutuplara dikkat edin. Pilin kopmasi

enkoderin arizalanmasina neden olabilir.

A Gnemli

* Ana devreyi korumak icin lttfen devre kesiciler veya sigortalar kullanin.

Servo siriicu, yalitim icin transformator veya benzeri bir sey kullanmadan dogrudan ticari bir glic kaynagina
baglanir. Servo sistemin dis cevre ile karismasini 6nlemek igin, kablolama igin devre kesiciler veya sigortalar
kullandiginizdan emin olun.

Lutfen kagak kesiciyi ayarlayin.

Servo surlcuniun dahili toprak kisa devre koruma dongisu yoktur. Daha glvenli bir sistem olugturmak icin, lutfen

asin yuk ve kisa devre korumasi igin toprak kagagi kesicisini yapilandirin veya kisa devre korumasi i¢in toprak

kagag! kesicisini kablolama igin devre kesici ile birlikte kurun.

Lutfen gli¢ kaynagini sik sik ACIP/KAPAMAKTAN kaginin.

* Sik sik ACMA/KAPAMA yapilmas! halinde gui¢c beslemesi servo siriictiniin dahili bilesenlerinin eskimesine yol
acacaktir, bu nedenle gerekli uygulamalar digsinda gu¢ beslemesini sik sik ACIP/KAPAMAKTAN kaginin.

* Gug ACMA/KAPAMA araligl, gergek calismaya (normal galisma) basladiktan sonra 1 saatten (kaba ayarli
standart) fazla olmahdir.

Servo sistemi glivenli ve dengeli bir sekilde kullanmak i¢in kablolama yaparken litfen asagidaki 6nlemlere uyun.
« Lutfen her baglanti kablosu icin standart kablolar kullanin. Ayrica, sistemi tasarlarken ve yapilandirirken,

litfen kabloyu mumkun oldugunca kisaltin.
» Lutfen sinyal kablosunun ¢ekirdek ¢api 0,3 mm'den? az oldugunda biikmemeye veya sikmamaya dikkat edin.

4.1.

2 Paraziti 6nlemek icin alinacak 6énlemler

X Servo surilcu endustriyel ekipman oldugu icin radyo parazitine kargi herhangi bir dnlem alinmamistir.
@ Servo tahrikli ana devre yuksek hizli anahtarlama elemanlari kullandigindan gevresel ekipman anahtarlama
parazitinden etkilenebilir.

Anemii Lutfen konutlarin yakininda kullanirken veya radyo parazitinden endise duydugunuzda parazit 6nleyici tedbirler

alin.

Servo surlcu dahili mikroislemci ile donatilmistir. Bu nedenle, servo tahrikli cevresel ekipmandan gelen
gurdltiden etkilenebilir.

Servo surlcl ve gevresel ekipman arasindaki giriltl parazitini bastirmak igin, asagidaki parazit 6nleyici karsi

Onlemler gerektigi gibi alinabilir.

e Lltfen giris komut ekipmanini ve gurdltu filtresini servo surlciiye mimkin oldugunca yakin ayarlayin.

¢ Rolelerin, solenoid valflerin ve elektromanyetik kontaktorlerin bobinlerine asiri voltaj emicilerbagladiginizdan
emin olun.

e Litfen asagidaki kablolari ayni kilif icine koymayin veya birbirine baglamayin. Ayrica, kablolama sirasinda
litfen 30 cm'den daha uzun bir aralik birakin.
 Ana dongu kablosu ve giris ve gikis sinyalleri igin kablo
 Ana dongi kablosu ve Kodlayici kablosu

e Elektrikli kaynak makinesi, elektrikli kivilcbm makinesi vb. ile ayni giic kaynagini kullanmayin. Ayni giig
kaynagi olmasa bile, yakinlarda ylksek frekansli bir jeneratér oldugunda, litfen gurdlti filtresini ana dongu
glic kablosunun ve kontrol gli¢ kablosunun giris tarafina baglayin.

e Lltfen topraklama islemini uygun bir sekilde gergeklestirin.




Gurulto filtresi

Parazitin servo suricu tzerindeki olumsuz etkisini 6nlemek igin parazit filtresini uygun bir yere baglayin.

Asagida, midahaleyi 6nleyici tedbirleri dikkate alan bir kablolama 6rnegi yer almaktadir.

Servo inite Servo motor
| Parazit filtresi |

* L M

2.0
mm?'nin o N2 ENC
uzerinde . L

2.0
menin
{izerinde
Galisma rdlesi sirasi kontrol dongisi
Kullanici sinyal tretim dongiisii

D
gii
kayna
o

Parazit filtresi *2

2.0 mn?'nin Gzerinde

(Topraklama plakast)

= igin ozel ]

*1. Litfen topraklama igin 2,0 mm2'den daha kalin bir tel kullanmaya galisin (duz 6rguli bakir tel daha uygundur).

*2. ?ﬁLl’jtfen baglanti igin gift telli kablolar kullanmaya calisin.

Gurilta Filtresi Kablolama ve Baglanti igin Alinacak Onlemler

Parazit filtrelerini baglarken ve kablolarken litfen asagidaki énlemleri uygulayin.

« Litfen giris kablolarini ¢ikis kablolarindan ayirin. Ayrica, giris ve ¢ikis kablolarini ayni kilif icine koymayin
veya birbirine baglamayin.
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Devreyi ayirin

« Ltfen parazit filtresinin topraklama kablosunu ¢ikis kablosundan ayri olarak ayarlayin. Ayrica, topraklama
kablosu, parazit filtresinin ¢ikis kablolari ve diger sinyal kablolar ile ayni mangonu kullanmamali veya
birbirine baglanmamalidir.

x
\BA Ty
i Parazit l | Parazit ! ‘
filtresi { 1 filtresi
‘
Giris hattina yakin
olabilir
- Ty
-
)
-
| Topraklama plakasi | | Topraklama plakasi |

« Parazit filtresinin topraklama kablosunu topraklama plakasina ayri olarak baglayin. Baskatopraklama
kablolari baglamayin.

x
T "y
Parazit <5 Parazit %
filtresi [ filresi =X

— — [Servo (initesi Servo tinitesi
Servo nitesi Seno Gnitesi

]
Blendajli
topraklama
e
Topraklama plakasi Topraklama plakasi
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- Lutfen bu filtrenin topraklama kablosunu ve kontrol kabinindeki diger ekipmanin topraklama kablosunu,
kontrol kabininin icinde bir parazit filtresi oldugunda kontrol kabininin topraklama plakasina baglayin ve
ardindan topragda baglayin.

- L 2
- . -
- *
Kontrol kabini
} L2
Parazit
N . *-
filtresi
@it

Topraklama

| | Topraklama plakasi
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4.1.3 Topraklama

Topraklama islemi igin litfen asagdidakileri uygulayin. Uygun topraklama islemi uygulanirsa, parazitten
kaynaklanan yanlis calisma da 6nlenebilir.

Topraklama kablosunu baglarken lGtfen asadidaki noktalara dikkat edin:

« Litfen D Sinifinin Gizerinde topraklama kullanin (topraklama direnci 100Q'un altinda).

* Bir nokta topraklanmalidir.

 Servo motor ve makine birbirinden yalitildidinda, Iutfen servo motoru dogrudan topraklayin.

Motor gévdesinin veya motorun topraklanmasi

Servo motor mekanik olarak topraklandiginda, anahtar parazit akimi servo siriicii ana dongUsiinden servo
motorun ylzer kondansatéri Uzerinden disari akacaktir. Bu durumu 6nlemek igin litfen servo motorun motor
gbvdesi terminalini (FG) veya toprak terminalini (FG) servo siriclinin toprak terminaline bagladiginizdan

emin olun. Ayrica, toprak terminali"® " topraklanmalidir.

Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kablolarda guirGlti olustugunda

Giris ve ¢ikis sinyalleri icin kabloda parazit olustugunda litfen topraklamadan dnce giris ve ¢ikis sinyalleri igin
kablonun blendaijli telini konektér muhafazasina baglayin. Servo motorun ana déngil kablosu metal bir boru ile
kaplandiginda metal manson ve topraklama kutusu tek bir noktada topraklanir.

13



4.2 Temel baglanti semasi

22| L] (g fazli AG 200~230V (50/60Hz)
%= ()¢ fazl AC 380~420V (50/60Hz)
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H Serl servo surucu PE
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4.3 Servo surlcu igin gu¢ kaynagi kablolari

4.3.1 Terminal semboli ve terminal adi

Servo tahrikli ana devre gii¢ kaynagi ve kontrol devresi glic kaynagi baglantisi servo tahrikli ana devre
konektoru veya terminal seridi kullanir.

A Uyari

Dogru kablolama icin litfen asagidaki tabloya ve referans bolimundeki agiklamaya bakin. Yanlis
kablolama servo suriict arizasina ve yangina yol agacaktir.

Servo surlcu igin ana dongl gug girisi 6zellikleri asagidaki gibidir:

m Tek fazli/ig fazli AC220V gl girisi

Termlna.l. Terminal adi Teknik
sembold Ozellikler
AC gu¢ kaynagi
L1 L2 L3 girisi igin ana devre Ug fazli AC 200V~240V, %-15~+%10, 50/60Hz
T guc kaynagi girig Tek fazli AC 200V ~ 240V, -%15 ~+%10, 50/60Hz
terminali
L1C, L2C Kont.rol gUg Tek fazli AC 200V ~ 240V, -%15 ~ +%10, 50/60Hz
terminali
Rejenerasyon kapasitesi yetersiz oldugunda B2-B3 arasindaki kisa kabloyu veya
B1/@. B2 | Rejeneratif direng kisa pargayi ¢ikarin ve B1/Q® ile B2 arasina harici rejenerasyon direncini baglayin.
. B3 baglanti terminali Lutfen harici bir rejeneratif direnci ayrica satin alin.
=] Yok (Terminallere baglamayin.)
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m Ug fazli AC380V giic girisi

Termlljnr?l. Terminal adi Teknik
Sl Ozellikler
AC gl¢ kaynagi
L1, L2, L3 gﬁfo'yr; :‘glag‘i’r?;’re Ug fazli AC 380V ~420V, %-15~+9%10, 50/60Hz
terminali
L1C, L2C tﬁ?ﬂ:{ﬁ;ﬁug kaynagl | 15501p . DC 24V, -10% ~ +10% : 28D/40D : AC380V

B1/@. B2 | Rejeneratif direng
. B3 baglanti terminali

HSD7DS-15D, HSD7DS-21D-, Rejenerasyon kapasitesi yetersiz oldugunda B2-
B3 arasindaki kisa kabloyu veya kisa pargayi ¢ikarin ve B1/® ile B2 arasina harici
rejenerasyon direncini baglayin.

Litfen harici bir rejeneratif direnci ayrica satin alin.

HSD7DS-28D ve HSD7DS-40D'de dabhili rejeneratif direng yoktur ve B2 ile B3
arasina kisa devre yapilamaz. Harici rejeneratif direng B1/Q) ile B2 arasina
baglanmalidir. Lutfen harici bir rejeneratif direnci ayrica satin alin.

e

Yok (Terminallere baglamayin.)

4.3.2 Ana Déngli Konnektdriiniin Kablolama islem Adimlari

« Ogeleri hazirlayin

Ogeleri hazirlayin

Aciklamalar

* Kabl
Kablo agici veya ablo agici

Servo slriicu aparatlari

Oluklu tornavida

¢ Oluklu tornavida
Kesici kenar genisligi 3.0mm-3.5mm olan ticari Griinler

1. Ana devre konnektoriinii ve motor konnektoriini servo strliciden sokin.

2. Kullanilan tellerin kaplamasini soyun.

777777

‘8mm~9 mm‘

3. Terminal konnektériiniin kablo yerlestirme kismini agmak icin bir alet kullanin. iki agma yéntemi vardir.
Bunlardan herhangi birini segebilirsiniz.

(DKablo agici kullanim yéntemi

(2)Diiz tornavida kullanma yéntemi

Agma islemi, gosterildigi gibi bir kablo
acicl kullanilarak gergeklestirilir

Yayh agici

Tel

23 55

Sekilde gosterildigi gibi, kablo yerlestirme kismini
acmak icin tornavida yerlestirme deligine duz uglu
bir tornavida sokun.

4. Telin cekirdek tel kismini tel yerlestirme pargasina yerlestirin. Yerlestirdikten sonra, kablo agiciy! veya
oluklu bir tornavidayi disari ¢ekin.

5. Yukaridaki islemleri tekrarlayin ve gerekli baglantilari yapin.

6. Kablolama tamamlandiktan sonra, konektori servo surticliye takin.

4.3.3 Gic agcma frekans kontroli

Gug acma frekans kontroliini tasarlarken lutfen Giice baglayin
asagidaki noktalari g6z 6niinde bulundurun. '

e Kontrol glicli agildiktan sonra, servo alarm gikisi (ALM)  Kontrol giic kaynagi

sinyali maksimum 5,0 saniye icinde verilir. Lutfen gilc kaynagi
agma sirasi kontroliinde bunu g6z 6niinde bulundurun. Servo Alarm Gikist
(ALM) Sinyali Alarm durumu Alarm serbest birakma durumu

Ana devre gic

Maksimum 5.0s
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ALM sinyali KAPALI (alarm temizlendi) olduktan
sonra ana devre gug¢ kaynagini agin.

Al Uyari

e Gl¢ kaynagi kapatilsa bile servo sirlclde yiksek voltaj kalabilir. Elektrik ¢arpmasini 6nlemek icin glc¢
terminallerine dokunmayin. Desarj tamamlandiktan sonra SARJ gostergesi sonecektir. Liitfen SARJ gostergesinin
kapali olduguna emin olduktan sonra baglayin ve kontrol edin.

4.3.4 Gug baglanti semasi

o Ug fazl giig girisi igin kablolama érnegi:

RIS\ T
Servo Unitesi
1QF
3SA T
e
1FLT
2KM
—1 1 L1
L2
. L3
1KM
. y L1C
- L2C
= B/ @ .
(Servo alarm igin : 82 CN1 +24V
1Ry ekran) 83 7 | ALM + 1Ry
. . ¢ * .
1PL B
sServo Servo 8 JALM- 1D 0V
gicu agik glc 1KM ‘
kapali
. . - » 2
1KM 1SA
. 1Ry: role
1KM 1Ry 2KM 1QF: kablolama icin devre : . .
y . + kesici 1FLT: guriltd filtresi 1PL: Ekran Gostergesi
1KM: elektromanyetik kontaktor 1SA: Dalgalanma Emici
(glic kaynag@ini kontrol etmek 2SA: Dalgalanma Emici
25A iginE 3SA: Dalgalanma Emici
2KM: elektromanyetik kontaktor 1D: Bypass Diyotu

(ana devre gl¢ kaynagi igin)

* HSD7-28D, HSD7-40D Dahili direng yok, B2 ve B3 arasinda kisa devre yok. Lutfen kisa devre yapmayin.

4.3.5 Rejeneratif Diren¢ Baglantisi

Harici rejeneratif direncin baglantisi asagida aciklanacaktir.

Al Uyarn

¢ Rejeneratif direncin kablolamasinda hata yapmayin. Ozellikle, B1/@ -B2'yi kisa devre yapmayin.
Aksi takdirde, rejeneratif direng ve servo sirlicti hasar gorlr ve yangin meydanagelir.

Rejeneratif direncin baglanti ydontemi
1. Servo siriiciinin B2-B3 terminalleri arasindaki kabloyu ¢ikarin
2. Harici rejeneratif direnci B1/® ve B2 terminallerine baglayin.

3. Pn600 (rejeneratif direng kapasitesi) ve Pn603'U (rejeneratif direng degeri) ayarlayin.
(Not) HSD7-28D ve HSD7-40D'de dahili rejeneratif direng yoktur ve B2 ile B3 arasina kisa devre yapilamaz. Harici

rejeneratif direng B1/® ile B2 arasina baglanmalidir.
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4.4 Servo motor baglantisi

4.4.1 Terminal semboli ve terminal adi

Servo sUrlcl ve servo motor arasindaki baglanti igin gerekli servo suriici terminalleri ve konnektorleri
asagidaki gibidir.

Terminal/konnektor . .
sembolii Terminal/konnektor adi
U, V. W Servp m_otor glic kaynagi baglanti
terminali
S Toprak terminali
CN2 Servo motor Kodlayici konnektori

4.4.2 Kodlayici igin Konektoriin (CN2) Pin Duzenlemesi

Terminal pin . .
numaragl Sinyal adi Fonksiyon
1 PG5V Kodlayici Glicu +5V
2 PGOV Kodlayici Giict 0V
3 E+* Mutlak deger Kodlayiciyi igin Aki (+)
4 E- Mutlak deger Kodlayiciyi igin aki (-)
5 SD+ Kodlayici seri verileri (+)
6 SD- Kodlayici seri verileri (-)
Mahfaza Korumali --

* Artimh Kodlayicilar kablolama gerektirmez.

4.4.3 Servo Sirtclu ve Kodlayici Baglantisi

Mutlak deger kodlayici
Mutlak deger Kodlayiciyi kullanirken, litfen pili Kodlayici kablosuna ak Unitesi ile takin.

+ Akiil Unitesi ile Kodlayici Kablosu Kullanilarak Yapilan Kablolama Ornegi
Servo siruci

i

Mutlak konum Kumanda Kontrolori

CN1 P

AS

A
o]

|

I

|
N
YN
|

|

I

B Fazi 21

o

C (dekuplaj kondansatori): 0,1uF

[
|
1
|
1
I
=7
C Fazi 23 ! Ny
24 I / I U R ——~C Fazi
A i
’ T
[ = ! ! L w
H 3 I I
! 4 ! !
' b
: 5 | I
: ¢ gt
|
t ] 12 R (sonlandirma direnci): 220-470Q
1
1
\

Konektér muhafazasi (PE)

2
Korumali kablo
*1: Konektor pimlerinin sayisi kullanilan servo motora bagl olarak degisir.

(
*2: | Z ; Gok telli blendaijli bir kabloyu gdsterir.
]

-/
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4.4.4 Servo Sirlcu ve Fren Kablolamasi

2 « Frenli bir motor kullanirken, litfen fren akimina ve kullanilan gli¢ kaynagina gore bir asiri voltaj
@ dlsuricu segin.

- Lutfen dalgalanma emiciyi bagladiktan sonra kullanici ekipmani araciligiyla fren eylem siresini
onaylayin. Fren etki siresi dalgalanma emicinin tipine bagh olarak degisecektir.

« Acil durdurma durumunda frenin galismasini saglamak igin litfen bir réle devresi olusturun.

Onemli

Role devresi 6rnegi
Servo Unitesi
DCSV-30V .
. Acil durdurma
-

Fotokuplér

oV
« Fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyali, ¢ikis sinyalinin dagilimini degistirebilir.

« 24V freni kullanirken, DC 24V guc kaynag giris ve ¢ikis sinyallerinden (CN1) ve diger giic kaynaklarindan
ayri olarak ayriimalidir.

Ortak gii¢ kaynag girig ve gikis sinyallerinin yanlis galismasina yol agacaktir.

Frenli servo
motor
Servo Unitesi
Gl kaynagi
s s . a U
L2 v
o - L3 w | M
LiC
L2c
CN2 ENC
- ' BK
+24V .
CN1 . . .
| (/BK+) .BK'RX Asiri gerilim
~ koruyucu
Ky 0 ov

Dogru akim tarafi
'

Fren glic kaynadi BK-RY

AC DC

BK-RY:fren kontrol rolesi
1D: Bypass Diyotu

* Lutfen servo motorun fren terminalinin yakinina takin.

18



4.5 Girig ve ¢ikig sinyallerinin baglantisi

4.5.1 Girig/cikis sinyal konektorinun (CN1) adi ve islevi

Fabrika ayarlarinda, giris ve ¢ikis sinyallerinin pin numarasi, adi ve iglevi asagidaki gibidir.

Igne Fonksiyon Igne Fonksiyon
sayis | [sim sayis | [sim
! Tek eksenli surict Cift eksenli tahrik ! Tek eksenli siiriicii Cift eksenli tahrik
APULS
Lol Komut sinyali girii A ekseni komut sinyali 26 |BPULS+ Ayriimig b ekseni komut darbe girisi
APULS girigi
2 27 |BPULS-
3 E’SlGN Komut sembolii A ekseni komut 28 |[BSIGN+ Avril b ekseni komut sembol girigi
girisi sembolii girigi yrilmig
4 BSIGN- 29 |BSIGN-
5 |ANAL+ | vomut girisi A ekseni hiz komutu 30 |ANA2+ | Tork komut girisi b ekseni hiz komutu girigi
6 |ANAL- girisi 31 |ANA2-
7 9UT 0 Cikis ¢ikisi 0, gz:\gﬁugalg:ﬁrl 0, yeniden 82 |ouTs+ Cikis _g|k|§| 3, yeniden dagitilabilir Cikis ¢ikisi 3, yeniden
zjlerjl??nb'l' (Fabrika cikigi: A (Fabrikaya Ayriimig) dagltl!ablllr . )
8 |OuUTO- (I?gtl)rlisazl ZLM) ekseni ALM) 33 |ouTs- (Fabrika ¢ikisi: b ekseni ALM)
9 OuT 1 kig prizi 1, 34 |OUT 4+ . . - kis ¢ikisi 4, yeniden
+ Cikis ¢ikist 1, )?eni%é)n Cikis cikisi 4, yeniden dagttilabilir doagﬁllgbil?r (Faybrika cikis:
yeniden dagtilabilir (Fabrikaya Ayriimig) b .
dagitilabilir . .
10 |OUT 1- : X (Fabrika ¢ikigi: Z 35 [OUT 4- ekseni/ COIN)
(Fabrika ¢ikigi:/COIN) ekseni/COIN)
11 [OUT2 [Ckis gkisl 2, Cikis gkisi 2, 36 |OUT5+ |Cikis ¢kisl 5, Cikis ¢ikisi 5, yeniden
+ yeniden %/'_gntl)din daﬁltllaﬁlllr yeniden dagttilabilir (Fabrikaya ?I?Ql')t'!?b"'fk b ekseni
_|dagitilabilir abrika GIKISI: ~ Ayrilmig) aprika ¢ikisi: b ekseni
12 |OUT 2 (F‘?bri/kBaK) ekseni / BK) 37 |OUTS 1 BK)
cikist:
13 |DICOM |Girig sinyali ortak terminali 38 |-
- . Girig ¢ikisi 0, yeniden - . N - Giris ¢ikisi 4, yeniden dagitilabilir
14 N0 Giris cikis1 0, yeniden dagtilabilir 39 |INa Giris ¢ikig1 4, yeniden dagttilabilir (Fabrika gikisr: b ekseni
dagtilabilir (Fabrika cikisi: A (Fabrikaya Ayriimig) /'S ACIK
(Fabrika ¢ikigi:/ S- ekseni / S- AGIK) GIK)
ACIK)
L . Giris ¢ikisi 1, yeniden - . N - Giris ¢ikisi 5, yeniden dagitilabilir
Giris ¢ikist 1, yeniden = o Girig ¢ikis1 5, yeniden dagitilabilir h g .
15 JIN1 dagtilabilir ?l?gtlntrlill?glgk@r A 40 |IN5 (Fabrikaya Ayrimis) }l;abélgaN(}lklsl. b ekseni
ggﬁlr)ika clkigr:/P- ekseni /P - CON) i )
- . Giris ¢ikisi 2, yeniden - . - - Giris ¢ikisi 6, yeniden dagitilabilir
16 |In2 G|rl§ (;|k|§.| 2, yeniden dagtiabilir a1 |ine Girig glklsl 6, yeniden dagitilabilir (Fabrika cikist: b ekseni
dagitilabilir y . (Fabrikaya Ayrilmis)
(Fabrika gikig1:/P- OT) (Fabrika gikisr: A /'P-0T)
’ ekseni /P - OT)
- . Giris ¢ikigi 3, yeniden - . N - Giris ¢ikis1 7, yeniden dagitilabilir
17 |INa G|rl§ (;|k|§.| 3, yeniden dagtilabilir 2 |In7 Girig glklsl 7, yeniden dagitilabilir (Fabrika Gikist: b
CIKIS
dagitilabilir N . (Fabrikaya Ayrilmis) )
(Fabrika cikisi:/N- OT) (Fabrika ¢ikigi: A ekseni /N - OT)
S ekseni /N - OT)
18 - 43 -
19 |APAO+ |PG frekans béime A Ekseni PG frekans 44 |BPAO+ Ayrilmi A Ekseni PG frekans bdlme
20 |APAO- |cikis fazi A bdlme cikis fazi A 45 |BPAO- cikis fazi A
21 |APBO+ |PG frekans bélme A Ekseni PG frekans 46 |BPBO+ Ayrilmi b Eksen frekans bélme ¢ikis fazi
22 |APBO- |¢ikis fazi B bélme ¢ikis fazi B 47 |BPBO- B
23 |APCO+ |PG frekans bélme A Ekseni PG frekans 48 |BPCO+ Ayrimis b Eksen frekans bélme ¢ikis fazi
24 |APCO- |¢ikig fazi C bolme ¢ikis fazi C 49 |BPCO- C
25 |GND ISinyal topraklamasi 50 |GND Sinyal topraklamasi

(Not) 1. Bos terminalleri kullanmayin. Bos terminalleri kullanmayin.
2. Lutfen giris ve ¢ikis sinyal kablosunun blendajli kablosunu konektér muhafazasina baglayin.

4.5.2 Giris ve Cikis Sinyali Konnektorinin (CN1) Pin Dizenlemesi
5 1 | PULS+ 26 -
No. 1igne PULS- 7 -
No. 26 igne 3 | SIGN+ 28 -
No. 2 igne 4 | SIGN- 29 -
\ ig & | vREF+ 30 | TREF+
\No- 27 1gne § | VREF- 31 | TREF-
T | aLme= 32 | guTas
8 | ALM- 33 | OUTS-
No. 24 igne No. 49 i g | ouTi+ 34 | oUT4+
lplgll MNo-4vine 10 [ OUT1- 35 | OUT4-
No. 25 igne N 11| oUT2+ 35 [ QUTS+
No. 50 igne 12 | ouTz- 37 | OUTS-
13 | DICOM ag -
4| IND 38| N4
Konektér — muhafazasi  takili 31 IN 20 INS
degilken ok ydninden gorildigi 18] N2 — 41| N8
gibi goriinim asagidaki gibidir. 2 7 IN2 " 42| INT
18| pPao+ 44 -
- 20 | PaO- 45 -
— < 21| PRO+ 44 -
22 | PBO- 47 -
23| poco+ 48 -
24 | PCO- 4 -
25| GND 50 -




4.5.3 Giris ve ¢lkis sinyalleri i¢in kablolama ornekleri

m Pozisyon kontrol modu

i EEn R = HI3ERE220V/ 380V (50/ 60HZ)
Kaliplt Ug Fazl : 220w/ 380V (50/60HZ)
Devre kesici ¥ )\_
1Ry 1PL{RBBBE SR Servo Alarm Gostergesi
eAReE [

Akim Koruyucu

Nt

HLEON
Glg ,_Agk

L1
K0 1Ry

Manyetik Konektor

B EF

[ Erea Gl¢ Kapali

Guraltu Filtresi 1KN
& Il
L]

150 g—t—————

L R R R A R b B SR 0

Manyetik kontaktériin ve rélenin uyarim bobinine akim
baskilayici eklediginizden emin olun

- L1
)r:i L2 HSD7 fARRHBYL Servo Motor
T FHE AR =D 7R ua
KM - w o
Serisi Servo Siriiculeri VA M
~o e WA
. PE
________________ -
U shmpmm | L2c L
Harici Rejeneratif Direng Bl® Enkoder
| : L]
| BU® I = 1
I B2 I l
 Dahili rejeneratif direng kullanilirken, B2 ve | e o P&
B3 terminallerinin kisa devre edilmesi gerekir; B3 | kgl o
 Harici rejeneratif direng kulanildiginda, B2 ve B3 e Topraklandiginda
terminallerinin baglantisinin kesilmesi gerekir; | emin olun
¥ Model *28/40D'de dahili rejenerati direng yoktur. _ '
6 CANH 1
EREI SR Agik Kolektér Referans Kullanimi CcN3/4
- - CANL 2
Voo=24V, RI=RZ=2.2KO |
YooV, RIZRZSIKO 3 fARHEHL Serve Wotor
| weesv.” m=rz-mo0 | [oe 2 uB
| 7] Rl nC 3 vB M
ENSE | [T} 6 wB
s Ly | 05+ 7 PE
lﬁﬁrﬁ% = :|' S, a5 [ —
Konum SI1GH- | _____ ———
SIGN Enkoder
|Referan5| |: con :|_ | | R
B ’—* | |
| | | oos I PG
- — — — — = _¥__ | |
| PILS L 1500 | T
Nl [ ] APULS+ 1 |
wmme LA APULS— 2 |
| A Ekseni
Konum , ~ sigH ] 1500 l
| Referansu[ oo ASI G+ 3 _—————— _]
- ASICN- 4
| — 19 | seaor
[ PULS. L1 1500 20 | APAD-
B on BPULS+ 26
| mEEa LA T = A ABIPGSHRIRH
| B Ekseni T 22 | APBD— A Ekseninin PG Bolge Oran Cikisi
Konum SIGH 1 1500
Referan8|[ con BS1 G+ 2] 8 | Ho
| 2 BSIGH- » 2
== ——="1 A;IWHH-
[F1] %5
45 | BPAD-
50
T & 46 | wmr BAHPGST SSRE Y
DICON 13 |— — 47 | BPBD- B Ekseninin PG Bolge Oran Cikisi
4247 —| >: 48 | BPOD+
g L] 14 |— 49 | BPOO-
' !
wAON— s — —] 15 H {
. a
’F!’iﬁ}ggn&&‘ R :t jz_,, 9 | oom+ §RH CIOUTO~-DUTSHRE STt
: HEALA S HEN, TR
IN0'dan IN7'ye kadar giris Iz 16 ij KI | "Kj: 10 | wri- 4 -
Torkeivoniar parametrcer ' st 3 1| o Sinyalerne stammg
kullanilarak degistirilebilir. 3 17 |— > 12 | oo fonksiyonlar parametreler
Fabrika ayarlari asagidaki kullanilarak degistirilebilir.
gibidir :t i"' 32 | T3+ Fabrika ayarlaﬁ;agldaki
prsstnias  siassasisasal —/—‘ L] 3 > 33 | our3- gibidir
i705
| N1 /POON | /PCON A | I 3KI jz—p 34 | oA+ TALN
[wia | —"—{ms D Fj}} > 35 | owra uri | /00|
> 36 | 0UTS+ OUTZ_{ evene) —
_/ :t ¢ I (Rezene) =T
o a . a7 [ ours- -
| Y | T | : i
. o 3 | Ry +24V
jz_’ 7 | DuTD+
—_— >
B Blendaj = | maesSnuEcmEE B [T
EARBBES Govde  onektsr gbvdesine blendaji baglayin | 1D
Bukumlu Tel Ciftlerini Temsil ¢ . 1
Eder N
* AC 380V model kontrol gii¢ kaynagi 15D/21D : DC 24V - -%10 ~ +%10 ; 28D/40D : AC380V



m Hiz/Tork Kontrol Modu

LT L]
Kaliph
Devre kesici \V —\—\
BARIE [T

=HE3ER2I0V/ 380V (50/60H2)
Ug fazl 22GV/ 380V (50/60HZ)
1Ry

Akim Koruyucu

~
EEEEE BROFF LR
Giriitu Filtresi Giig Atk -

&

Glg Kapall

T

L]

L1

Maﬁ&é!ikionektdr
L1

HSD7

a—
PRI S Servo Alarm Gostergesi

TETE B SR R IR IOEIE

Manyetik kontaktoriin ve rolenin uyarim bobinine akim
baskilayici eklediginizden emin olun

15w d——

fAARIEHL Servo Motor

| L —
it AYREIRIEZ AF v
KM Serisi Servo Siiriicileri VA ]
—0 L1C WA
= PE
L2c
| gpmmeem | H B1ID
| Harici Rejeneratif Direng : B2 4RE Enkoder
|
| B3
: T =] .
* Dahili rejeneratif direng kullanilirken, B2 ve [ PE L
|' B3 terminatierinin sa dewre eciimesi gerekir; B3 Topra;iﬁg:ar
| * Harici rejeneratif direng kulaniidiginda, B2 ve B3 o emin olun
| terminallerinin baglantsinin kesilmesi gerekir;
" Model *28/40D)'de dahili rejenerat direngyoktu.
Z2 . i AR bEHL
vy 5 o Servo Motor
GND 3 us
GND 4 VB M
T 5 w5
NC. 6 PE
485+ 7
85— 2 @ Enkoder
manElmes E3 Pa
I | —
! |
! |
I |
BiEEA L
CRERASER: 10V wmaints [ 5 [ LPF |4 :
Analoa airis 1 Analnl— 6 L
Girig gerilim araligi +10v) pre =1 | | e .
T AD —k 19 | APADH I
| 20 | aPao-
= 1
e R e [ Tl Lo
i R ) 22 | APBO- A Ekseninin PG Bolge Oran Gikisi
Analog giris 2 AnalnZ- 3
Girig gerilim araligi +10v) o = 23 | Apco+
T 24 | APCO-
| T <
| =1
45 | BPAD-
iGN 13 —— *lt 46 | EPEO+ PGSR
. a7 | eeBo- e B Ekseninin PG Bolge Oran Gikisi
WAL IO~ INTIRE S THEE j@
RS, TR —m 14 L
5 49 | BPOO- J
INO’dan IN7’ye kadar giris /_E - i—@ |
sinyallerine atanmig
fonksiyonlar parametreler > 9 | our1+ S OoUTO~UTSEHE ST
kullanilarak degistirilebilir. i}:{ﬂ SIZ > TSN, TRE
Fabrika ayarlari agagidaki ~ e 16 10 | ouTi— ?ﬂrﬁE:
gibidir 1 | oorz+ INO’dan IN5’e kadar giris
L i?:‘ﬂ |¢1Kj: 1sinyallerine atanmig
HSD7-ES  HSDT-EW ﬁ.l_| Lid 17 |_ 12 | oUT2- {fonksiyonlar parametreler
1H3| /SON /SOH_A 32 | ourar ‘kullanilarak degistirilebilir.
ini | /PCON m‘ :‘KI |¢1Kj: IFabrika ayarlari asagidaki
| —Eﬁﬂ—j wloms | gbidr
Resened | 7500 B LS V1.
] e T v s I ’jj}}jﬂ jz—b- 3 | e woro | 7aLy
IN6| meseved | POT B —/—| e a0 |— > 35 | oura- 1| JEO_|
INF| Resere) | WOT B e
LR [RR e fae
_/ ™ ] _> P p— ﬁg TREZETET
| 3 |
L~ —| T 2 I 1Ry 424V
|jz_> g: 7 | outo+
Blendaj =4 =
) Govde  Konektsr govdesine blendaii baglayin 8 | T
Bukumlu Tel Ciftlerini Temsil T 1D
Eder |
* AC 380V model kontrol gii¢ kaynagi 15D/21D : DC 24V - -%10 ~ +%10 ; 28D/40D : AC380V



4.5.4 Girig-¢lkis devresi

Sirali kontrol giris devresi

€ Optokuplor Giris devresi
CN1 portunun CN1-INO ~ CN1-IN7 terminalleri asagida ac¢iklanacaktir.

Role devresi 6rnegi Acik kollektor devresi 6rnegi
Servo unitesi Servo Unitesi
DC24 V s24vin 33KQ
/SON ¥ 4% DC24V | +24VIN 3K _
5 | /sON F=h]
% !

(Not) Harici gu¢ kaynagi (DC24 V) 50 mA uzerinde bir kapasiteye sahip olmalidir.
Servo tahrikli giris dongusu ¢ift yonli bir optokupldr kullanir.

Litfen mekanik ozelliklere gore ortak kolektdr dongl baglantisi veya ortak emitoér dongl baglantisi segin.

Ortak kolektor dongisu Ortak yayici dongusi
24V Servo unite girig Servo (inite giris
3 tarafi 24V tarafi
+ z Fotokuplor

Fotokuplor — papili Dabhili
Anahtar % e | sinyal Anahtar sinyal
A, N seviyesi N ° seviyesi

Fotokuplor T O ESieRUpIOT Dahili

X ] D_ahlll sinyal
Anahtar 1 N < sinyal Anahtar * . seviyesi

7 . __seviyesi 4
Giris sinyalinin polaritesi Giris sinyalinin polaritesi
Fotokuplér Dahili seviye sinyali Fotokuplér Dabhili seviye sinyali
ACIK L ACIK L
seviyesi seviyesi
KAPALI H KAPALI H
seviyesi seviyesi
Sirali kontrol ¢ikis déngusi
Ry
@ Yanlis kablolama ve anormal voltaj nedeniyle ¢ikis devresi kisa devre olabilir.
Fren galismaz, bu da yukarida belirtilen arizalar meydana geldiginde mekanik hasara veya can kayiplarina
Onemii yol acabilir.




€ Optokuplor gikisl devresi
Servo alarm ¢ikisi (ALM) sinyali, servo hazir gikisi (/S-RDY) sinyali ve diger sira kontrol gikis sinyalleri

optokuplér gikis devreleridir. Role devresi veya hat alici devresi Uizerinden baglayin.

Role devresi 6rnegi Acik kollektor devresi 6rnegi
Servo Unitesi DC5 V30V Servo Unitesi
v ;
J __Role DC5 V30V
-
.
-
* e
. < ?
. .
ov

(Not) Fotokupldriin ¢ikis déngisunin izin verilen maksimum voltaj ve akim araliklari agagidaki gibidir.
+ izin verilen maksimum voltaj: DC30 V
* Akim araligi: DC5 ~ 50 mA

€ Dogrusal siricunin ¢ikis dongusu
Daha sonra, CN1 portunun CN1-19 ~ 24 (A, B, C faz sinyalleri) terminalleri agiklanacaktir.

Kodlayicinin seri verileri, 2 fazli (A-fazi, B-fazi) ¢ikis sinyallerine (PAO+, PAO-, PBO+, PBO-) dénusturdlir ve
kodlayicinin bir bobinindeki ¢ikis sinyalleri (PCO+, PCO-) dogrusal siiriiciinin ¢ikis déngiisiinden gikar. Ust
cihaz tarafinda, almak igin Ittfen hat alici devresini kullanin.

Hat Alici Devresi Ornegi

Servo Ust cihaz

220~
470 Q2



Bolim 5  Calistirmadan 6nce ayarlanmasi gereken temel islevler

5.1 Parametrelerin Calismasi (Pn)

Asagida, bu kilavuzda kullanilan parametrelerin siniflandiriimasi, yazma yontemi ve ayar yontemi
aciklanmaktadir

5.1.1 Parametrenin siniflandirilmasi

Servo sirlict parametreleri agagidaki 2 kategoriye ayrilmistir.

Kategori Anlami
Parametrelerin ayarlanmasi | Calisma icin gerekli temel ayar parametreleri
Ayarlama icin parametreler | Servo performans parametrelerini ayarlama

Ek Bilgiler Ayar parametrelerini goriintiilemek ve ayarlamak icin dijital operatérii kullanirken, fabrika ayari
altindaki ayar parametreleri gériintilenmeyecektir.
Lutfen PnOOb = n. 1 olarak ayarlayin (tim parametreler gérinttlenir).

Devreye .
Parametre Anlami girecedi Kategori
zaman
n. 0 Yalnizca ayarlanan parametreler Yeniden
Fabrika ayari e o
PnooB | [ yari] gériintiilenir baslatildiginda Kurulum

n.1 TUm parametreleri gorintileme

5.1.2 Parametrelerin Yazim Yo6ntemi

Parametreler icin iki yazma yontemi vardir: sayisal degeri ayarlamak icin sayisal ayar tipi ve iglevi secmek
icin islev segim tipi.

« Sayisal ayar tipi

Bu parametrenin kullanilabilecegi kontrol modunu belirtir.
[ Hiz " -hiz kontrolii [Konum |, konum kontrolii [ Tork | Tork kontrol
Hiz déngisi Hiz Konum
Pn1 00 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Etkili zaman Kategori
1020000 0.1Hz 400 Hemen yurirlige girer Ayarlama
Parametre A
numarasi P Fabrika parametre "
Parametreye girilebilecek ayarianni belirtir Parametrenin parametrenin

minimum ayar birimini belirtir
Yapilandirilabilir bir parametre (ayar degexnin boyutu)
araligini temsil eder.

degisikligini ve etkinlik | | &\0\nandirmasini belirtir.
zamanini belirtir

« Fonksiyon segim tipi

Parametre Anlami Etkili zaman Kategori
n.0000
[Fabrika ayari] Kodlayiciyi teknik ézelliklerine gore kullanin.
Giicii tekrar Kurulum
ucu
Pn002 n.0100 Kodlayici, artimli kodlayici olarak kullanilir. agtiktan sonra

n.00200 Mutlak deger kodlayici, 1 turlu mutlak deger kodlayici olarak kullanilir.

Islevsel Segim
Aciklama.

n. bir fonksiyon seg¢im tipi oldugunu gésterir.
degeri her bir basamagin ayarlanan degerini
gosterir. Burada sagdan tiglincli hane "2 "dir.

Parametre
numarasi




5.1.3 Parametreler Nasil Ayarlanir

Parametreler panel operatorl veya iWatch+ hata ayiklama yazilimi kullanilarak ayarlanabilir.

5.1.4 Parametrelerin yazma engelleme ayari

Bu islev, parametreleri degistirmek icin panel operatodrlerinin kullaniimasini yasaklar. Ancak, parametreleri
degistirmek igin iWatch+ hata ayiklama yazihmi kullanilabilir.

5.1.5 Parametre ayarlarinin baglatiimasi

Parametreleri fabrika ayari sirasinda kullanilan isleve geri yikleyin. Baglatilip baslatiimayacagini segebilirsiniz.
Fn0OOC, Fn0OOD, FNOOE, FnOOF kullanilarak ayarlanan degerler bu fonksiyonun yuritilmesi nedeniyle
baslatiimayacaktir.

Ry
@ Ayarin etkili olmasi igin, servo suriicliniin glic kaynagi islemden sonra tekrar agiimalidir.

Onemli

Uygulama 6ncesi onay

Parametre ayarlarini baslatmadan o6nce litfen asagidaki ayarlari onaylayin.
» Parametrenin yazma engelleme ayari "yazma engelleme" olarak ayarlanmamalidir
» Servo KAPALI durumunda olmalidir

5.2 MECHATROLINK-II igin iletisim Ozelliklerinin Ayarlanmasi

MECHATROLINK-II'nin iletisim dzellikleri PA013 ve PA014 servo siiriicii parametreleri tarafindan ayarlanir.

5.2.1 iletisim spesifikasyon ayari

Devreye girecegi

Parametre Anlami zaman Kategori
_ lletisim hizi ayari 0: 4Mbps Yeniden
n. 1 [Fabrika 1: 10Mbps baglatildijinda
ayarl
Pn014 yD ] Kurulum
n. Aktarim bayt ayarlari
n. O [Fabrika 0: 17 bayt
ayan] 1: 32 bayt

5.2.2 Istasyon adres ayari

MECHATROLINK-II istasyonunun adresi Hiz Pozisyo Tork
Pn013 = — - : — > :
Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0000~ 00FF - 0001 . Kurul
Yeniden um
baslatildiginda

5.3 MECHATROLINK-III igin iletisim Ozelliklerinin Ayarlanmasi

MECHATROLINK-III'lin iletisim 6zellikleri PA0O13 ve PA014 servo siiriicii parametreleri tarafindan ayarlanir.

5.3.1 lletisim spesifikasyon ayari

Parametre Anlami D.evre{/('e Kategori
girecegi
zaman
n.0 Aktarim bayt ayarlari Yeniden
Pn014 | n, 1 [Fabrika 0: 32 bayt baslatildigin Kurulum
ayar|] 1: 48 bayt da




5.3.2 Istasyon adres ayari

MECHATROLINK-III istasyonunun adresi

‘ Hiz ‘Pozisyon

’Tork

Pno13 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0000~ 00FF - 0021 . Kurul
Yeniden um
baglatildiginda

5.4 EtherCAT iletisim 6zelliklerinin ayarlanmasi

EtherCAT lletisiminin lletisim &zellikleri servo siirlicii parametreleri PA013 ve PA014 tarafindan ayarlanir.

5.4.1 lletisim Ozelliklerinin Ayarlanmasi

Parametre Anlami De\_/reyev . Kategori
girecegi
zaman
n. 0 EtherCAT istasyon adresi se¢im modu .
[Fabrika ayari] 0: Pn013 parametresini EtherCAT'in istasyon adresi olarak Yenlderj
Pno14 ayarlayin. g:§latlld|g|n Kurulum
n1 1: SlI alaninin deg@erini (0004h) istasyon adresi olarak alin.
EtherCAT
5.4.2 |stasyon adres ayari
EtherCAT istasyon adresi Hiz  [Pozisyon ITork
Pn013 — — - - = A
Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0000~ FFFF - 1 . Kurul
Yeniden um
baslatildiginda

5.5 Ana Devre ve Kontrol Devresi icin Gug¢ Kaynagi Tiplerinin Ayarlanmasi
Servo suriicu, ana déngu ve kontrol dongusu AC gug girisi veya DC gug girisi oldugunda da caligabilir. AC glc¢ girisi

secildiginde, servo siriict tek fazli gi¢ girisi veya ug fazli guc girisi kullanilarak galistirilabilir. Gug kaynag icin ilgili ayarlar
asagidaki gibidir.

5.5.1 AC Gug Girisi/DC Gug Girigi Ayari

Servo suricu igin ana gevrim gl¢ kaynaginin AC gug girisi mi yoksa DC gug girisi mi kullanacagi Pn 001 = n.

X (ana gevrim gii¢ kaynagi igcin AC/DC giris ayari) tarafindan ayarlanir.

Ayarlanan deger Pn 001 = n. X oldugundal gergek gug girisi spesifikasyonuna uygun degilse, A.330 (ana devre glg¢
kaynag! kablolama hatasi) meydana gelecektir.

Ornek A.330 Ornegi (Ana Devre Gii¢ Kaynagdi Kablolama Hatas)
e Kullanim igin AC guig girisine ayarlandiginda (Pn 001 = n. 0), DC gli¢ B1/® -terminalleri arasina girilir.
e Giris DC gug kaynagi kullaniimak tzere ayarlandiginda (Pn 001 = n. 1), AC kaynaklar L1, L2 ve L3
terminallerine girilir.
p " Anl Devreye Kat .
arametre nlami girecedi zaman ategori
n. O [Fabrika ayar .
P01 [ yar|] AC guc girisi i¢in Yeniden Kurul
n — baslatildiginda uruium
n. 1 DC glg girisi igin

AUyan
® AC gl¢ kaynagi ve DC gu¢ kaynagi servo sirlclye baglandiginda litfen belirtilen terminallere baglayin.
+ AC gug kaynagi servo surtcunin L1/L2/L3 terminaline ve L1C/L2C terminaline baglanmalidir.
+ Lutfen DC gug kaynagdini B1/@ terminali ve servo sirlci terminali LLC/L2C ile
baglayin. Aksi takdirde ariza veya yangina neden olabilir.
e DC glg girisi kullanirken, ana déngi gliciini girmeden 6nce DC gui¢ girisi (Pn 001 = n.
1) olarak ayarladiginizdan emin olun.
DC glg girisi olarak ayarlanmadan DC gii¢ girisi yapildiginda (Pn 001 = n. 1), servo tahrikli igerik
bilesenlerinin yanmasina ve yangin ve ekipman hasarina neden olur.

e DC gug¢ girisi yapildiginda, ana gug¢ kesildikten sonra desarj olmasi belirli bir zaman alir. Gi¢ kaynagi
kesildikten sonra, servo surlicinin i¢cinde yuksek voltaj kalacaktir, lutfen elektrik garpmasini dnlemek icin
dikkat edin.

e DC gugc kaynag: girisi yaparken, litfen gu¢ kaynagi kablolarina sigorta takin.

e Servo motor, rejeneratif eylem sirasinda rejeneratif enerjiyi gli¢ kaynagina geri déndurir. Servo suriicu
DC gug girisi kullanirken rejenerasyon iglemine tabi tutulmaz, bu nedenle litfen rejenerasyon enerjisi
islemini guic kaynagi tarafinda gergeklestirin.




5.5.2 Tek Fazli AC Glig Girigi/Ug Fazli AC Gug Girisi Ayarl

Ug fazli AC220V gii¢ kaynag girigli servo siiriici, i fazl giic kaynag giris 6zelliklerine sahip oldugu gibi, tek fazli AC200V
gu¢ kaynag girisi altinda kullanilabilen modelleri de mevcuttur.

Tek fazli AC220V gug girisini destekleyebilen servo sirtici modelleri asagidaki gibidir.

= HSD7-B(E)S-03A00, HSD7-B(E)S-06A00, HSD7-B(E)S-10A00,

= HSD7-B(E)W-03A00, HSD7-B(E)W-06AC0, HSD7-B(E)W-10A00,

Yukaridaki servo tahrikli ana devre gli¢ kaynagini tek fazlh AC220V gli¢ kaynagi altinda kullanirken, litfen pn00b =n. 1
(tek fazh glg girisi desteklenir) olarak degistirin.

Devreye )
Parametre Anlami girece)gli Kategori
zaman
n. 0 - U .
PNnOOB [Fabrika ayari] Ug fazl AC gug girisi igin \eniden Kurulum
n1 Tek fazli AC gug girisi igin baglatildiginda

5.6 Servo ACIK giris (/S-ON) sinyalinin islevi ve ayari

Servo ACIK girisi (/S-ON) sinyali, servo motorun galisma durumuna girmesini saglayan bir sinyaldir. S- ON
sinyalinin iglevi ve ayari agsagida agiklanacaktir.

5.6.1 Servo ACIK girig (/S-ON) sinyalinin islevi

Tip isslr%al Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
Sdardlebilir bir duruma girmek i¢in servo motora
ACIK (kapalr) enerji verilir.
Cikti /S-ON Dagitim gerekli
KAPALI (OFF) Servo motora enetji verilmiyor ve stralmuyor.

S-ON sinyali Pn50a = n. O (servo ON girisi (/S-ON) sinyal dagitimi) olarak ayarlanabilir ve diger giris sinyallerinin
terminallerine dagitilabilir.

3 1. Lutfen servo motoru baslatmak veya durdurmak igin /S-ON sinyalini agtiktan sonra hiz komutu/pozisyon
E komutu/tork komutu girdiginizden emin olun. Once bir komut girilirse ve ardindan /S-ON sinyali ve AC gli¢ kaynagi agilarak
@ veya kapatilarak motor baslatilir veya durdurulursa, dahili bilesenler eskiyebilir ve bu da motor arizasina neden olabilir.
2. Servo motor durduruldugunda Iitfen /S-ON sinyalini girin. Motor donerken servo AGIK konuma getirilemez.

Onemli

5.6.2 Sabit Servo ACIK (Motor Enerijili) olarak ayarlayin

Pn50A =n. O O X Oservo ON girisi (/S-ON) sinyal dagilimi) 9 olarak ayarlandiginda (/S-ON sinyali sabit servo agik (motor
acik) olarak ayarlandiginda), sabit servo agik (motor agik) olarak ayarlanabilir.

Parametre Anlami ;?gégéie Kategori
zaman
n.0 [Fabrika
ayarj] Servoyu ACIK/ servoyu KAPALI konuma getirmek igin /S-ON Yeniden
Pn50A sinyalini kullanin. baslatildig Kurulum
n.9 Sabit Servo ACIK (Motor Eneg‘ili) olarak ayarlayin. (/S-ON sinyalini | nda
her zaman "aktif" olacak sekilde sabitleyin).

1. Servo ACIK her zaman gegerli olacak sekilde ayarlanirsa, servo suriici ana devresinin gu¢ kaynagi
Q acildiginda motora gug verilecektir. Hiz komutu/pozisyon komutu/tork komutu girildiginde, servo motor veya
mekanik sistem beklenmedik eylemlere sahip olabilir, bu nedenle lutfen guvenlik 6nlemleri alin.
2. Sifirlanabilir bir alarm nedeniyle ¢calisgamaz duruma (enerjisiz durum) girilse bile, alarm sifirlama iglemi
h ; gerceklestirildigi stirece otomatik olarak calisabilir duruma (enerjili durum) dénecektir.
Onemli Alarm sifirlama normal olarak ayarlandiginda servo ACIK durumunda gergeklestirilirse, servo motor veya
mekanik sistem beklenmedik eylemlere sahip olabilir, bu nedenle lutfen dikkat edin.

5.7 Motor Donug Yonunun Ayarlanmasi

Servo motorun donis yonu, hiz komutunun/pozisyon komutunun polaritesini degistirmeden degistirilebilir (komut
yoni) (Pn 000 = n. X).

Bu sirada, motorun dénus yonu degisse de Kodlayici frekans bdlme gic ¢ikisi gibi gikis sinyallerinin polaritesi

(faz A ve faz B arasindaki faz iligkisi) degismeyecektir. Litfen sisteme gore ayarlayin.



Fabrika tarafindan ayarlanan "ileri dénls yoni", servo motorun yik tarafindan bakildiginda "saat yoninin

tersine donls (CCW) "tir.

ileri/geri Motor dénus yoni ve kodlayici frekans bélme Asiri
el komutu sinyal gikisi hareket (OT)
Kodlayici frekans
Tork komutu >
. e darbe ¢ikis! e AANI
n. 0 CCW ileri ' AN PR Poszt dr?p;$
yond ileri komutu oW Zaman yarn tanri
45N PBO girigi (P-OT)
onus Motor hizi Asama B sinyalini
')éor;u_cii(ur. i yolu engelleme
abrika ayari] T Kodlayici frekans Ters taraf
Tork komutu bdlme darbe gikis tahrik girisi
Ters ! PAO (N-OT)
komut % fagaman Cglima A sinyalini devre
oW Motor hz PRO digl birakma
Pn000 !
(W Kodlayici frekans
Tork komutu P
T : BRG° 37r L Pozitif dénis
n. 1 cw yonu taJ?r;l t ot Zaman yan tahrik
ileri ~ donis ima cw PRO girisi (P-OT)
yonuddr Motor hizi Asama B sinyalini
4 yolu engelleme
b Kodlayici frekans Ters taraf
Ters - Tork korputu bélme darbe gikisi tahrik girisi
Mod) Ters ) PAO (N-OT)
komut Y /e Zaman Asama A . lini d
cCw yolu sinyalini devre
Motor hizi PBO digi birakma

5.8 Asiri hareket dnleme fonksiyonlari ve ayarlari

Servo slricinin agiri hareket 6énleme islevi, makinenin hareketli kismi tasarlanan guvenli hareket arahgini

astiginda limit anahtarinin sinyalini girerek servo motoru durmaya zorlayan guivenlik iglevini ifade eder.

Asin hareket sinyali, ileri donlsu yasaklayan bir P-OT sinyali ve geri donusu yasaklayan bir N-OT sinyali igerir.
P-OT ve N-OT sinyalleri, makineyi servo motorun tahriki altinda baslatirken sinirlandirilacak konumda bir limit

anahtari ayarlamak ve ardindan sinyaller araciligiyla makineyi durdurmak i¢in kullanilir.

Servo surlcu kablolama érnekleri asagida gosterilmigtir.

Yuvarlak masalar ve konveyorler gibi doner uygulamalar asiri hareket 6nleme iglevi gerektirmez ve su anda
asirt hareket 6nleme giris sinyalini baglamaya gerek yoktur. Asagida, asiri hareket dnleme isleviyle ilgili

|

Servo
motor Limit
anaht
ari

< Motor ileri donis yonu

Limit
anaht
ari

N-OT

Servo Unitesi

CN1
- 16

P-OT 47

parametre ayarinin bir agiklamasi bulunmaktadir.

A Notlar

® ZayIf temas ve kontak parcalarinin baglantisinin kesilmesinden kaynaklanan kazalari énlemek igin, litfen limit anahtarlari igin
"normalde kapali kontak" kullanin.
Ayrica, asiri hareket sinyallerinin (P-OT, N-OT) polaritesinin fabrika ayarini degistirmeyin.

® Servo motor dikey saft olarak kullanildiginda, fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyali asir hareket durumunda ACIK (fren agik) durumunda
kalacaktir, bu nedenle asir hareket meydana geldiginde is pargasi disebilir. Is pargasinin diilsmesini énlemek igin, liitfen servo motor
durduktan sonra sifir sabit durumuna ayarlayin (Pn 001 = n.1).

® Asiri hareket durumunda, durduktan sonra temel engelleme durumuna girecektir, ancak yUk mili tarafi harici kuvvet aldiginda geri
suruklenebilir. Servo motorun harici kuvvet nedeniyle geri striiklenmesini 6nlemek icin, litfen servo motor durduktan sonra sabit bir
sifir konumuna ayarlayin (Pn 001 = n. 1).

5.8.1 Asiri hareket sinyali

Asin hareket sinyali, ileri dontist engelleyen P-OT sinyali ve geri dontist engelleyen N-OT sinyali verir.

Tip Sinyal Konektor pin Sinyal Anlami
isim numarasi durum
P-OT ACIK lleri dénen taraf sirilebilir (normal calisma)
Giris CN1-IN2 KAPALI lleri déniis tarafini siirmek yasaktir (ileri déniis tarafi asin hareket)
N-0T CN1-IN3 ACIK Ters taraf sirilebilir (normal olarak caligtirilir)
KAPALI Ters taraf strisu yasaktir (ters taraf asin hareket)




Asir hareket durumunda bile, komut girilerek ters yonde surtlmesine izin verilir.

5.8.2 Asiri hareket dnleme fonksiyonunun gecerli/gegersiz olup olmadigini secin

Gegerli/gegersiz asiri hareket 6nleme islevi PN50A = n.X O O O ileri donUs tarafi tahrik girisi (P-OT) sinyalinin
dagitiminin engellenmesi) ve PN50B = n. 0 O O X (geri donus tarafi tahrik girisi (N-OT) sinyalinin dagitiminin
engellenmesi) ile segilebilir.

Segim gegersiz oldugunda, asiri hareket 6nleme igin giris sinyalini baglamaya gerek yoktur.

Devreye

Parametre Anlami girecedi zaman Kategori
n. 2 [Fabrika Asin hareket fonksiyonu etkinlestikten sonra, CN1-IN2'den lleri
- o L 'Yeniden
PNS0A ayari] Surls Yok Girisi (E OT) sinyalini glr_ln.l _ _ aslatidiginda Kurulum
n8 Asin hareket fonksiyonu basarisiz. lleri dénls yan tahrikine her zaman
’ izin verilir.
n3 Asiri hareket fonksiyonu etkinlestikten sonra, suriicl girigini girin (N- [ Yeniden
Pn50B [Fabrika ayari] OT) sinyalini arka taraftaki CN1-IN3'ten alir. baslatildiginda Kurulum
n. 8 Asiri hareket fonksiyonu basarisiz. Ters yan tahrike her zaman
izin verilir.

5.8.3 Asiri Hareket Onleme Fonksiyonu icin Motor Durdurma Yéntemi Secimi

Asiri hareket dnleme fonksiyonu galistiginda servo motor durdurma yéntemi Pn001 = n XX tarafindan segilir
(servo KAPALI ve Gr.1 alarmi olustugunda durdurma yontemi, asiri hareket (ot) oldugunda durdurma yontemi).

Devreye

Parametre Motor durdurma yontemi Motor durduktan sonra durumu . o Kategori
i e girecegi
gevirin S aman

n. 00 [Fabrika

ayari i i ]

ny01] Dinamik fren Serbest calisma Yenlder]

: baslatildigin
P01 n. 02 Serbest galigma da Kurul
: n1 Pn406 ayarina gére Sifir konum sabitleme uruium

n.2 yavaslayin Serbest calisma

n.3 Pn30A ayarina gére Sifir konum sabitleme

n.4 yavaslayin Serbest ¢alisma

* Tork kontroli durmak igin yavaslayamaz. Pn001 = n. X (servo OFF ve Gr.1 alarm durumunda durdurma yéntemi) ayarina
gore, dinamik fren durur veya serbest ¢calisma durur ve servo motor durduktan sonra serbest ¢calisma durumuna girer.

Acil durdurma torku servo motoru durdurmak igin ayarlandiginda

Servo motoru durdurmak igin acil durdurma torku ayarlandiginda, Pn406 (Acil Durdurma Torku) ayarlanir.
Pn001 =n. O 1 veya 2 olarak ayarlandiginda, servo motor maksimum deger olarak Pn406'nin ayarlanan
torku ile yavaslatilacaktir.

Fabrika ayari "%800 "dir. Bu, servo motorun maksimum tork vermesini saglamak igin yeterince bulyuk bir
degerdir. Ancak, acil durdurma torkunun gergek etkili maksimum siniri servo motorun maksimum torkudur.

Acil durdurma torku Hiz  [Pozisyon Tork
Pn406 Ayar aralgi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye gireceg Kategori
zaman
0 ~ 800 1% * 800 hemen Kurulum

* Motorun nominal torkuna gore yiizde.

Servo motoru durdurmak icin yavaglama slresi ayarlandiginda
Servo motoru durdurmak igin servo motorun yavaslama suresini ayarlarken, Pn30A (servo KAPALI ve zorunlu
durdurmada yavaslama suresi) ayarlanir.

Servo KAPALI ve Zorlamali Durdurma igin Yavaglama Siiresi Hiz Pozisyo ‘ Tork ‘
n
Pn30A Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0 ~ 10000 ims 0 hemen Kurul
um

Pn30A "0" olarak ayarlandiinda, sifir hiz durur.
Pn30A tarafindan ayarlanan yavaslama siresi, motorun en yiiksek hizindan motorun durmasina kadar gegen
suredir.



Maksimum hiz

Gergek yavaslama siiresi = Eylem x Yavaglama Siiresi (Pn30A)
geryavag MRSz s ( )
Eylem hizi

[Gergek

lyavaslama

stresi=_

Pn30A



5.8.4 Asiri hareket uyar fonksiyonu

Asiri hareket uyari fonksiyonu, servo ACIKKEN asiri hareket durumuna girerken A.9A0 (asir hareket uyarisi)
algilama fonksiyonunu ifade eder. Bu fonksiyonu kullanirken, asin hareket sinyali anlik olarak girilse bile,
servo slrlicli Ust cihaza bir uyarinin meydana geldigini bildirebilir. Bu fonksiyon sadece servo ACIK
oldugunda gegerlidir. Servo KAPALI oldugunda, asiri hareket durumuna girse bile, asiri hareket uyarisi
algilanmayacaktir.

* A.9A0 olussa bile, motor durdurma ve Ust cihazin hareket kontrol eylemi etkilenmeyecektir. Asir hareket uyarisi
durumunda, bir sonraki adim (hareket kontrolli ve diger komutlar) yine de yuritulebilir. Ancak, uyari igin st seviye
Q cihazin isleme 6zelliklerine ve prosedirlerine gore, asir hareket uyarisi durumunda eylemler degisebilir (hareket
@ kontrolli durur veya hareket kontrol( durmaz, vb.). Litfen (st cihazin &zelliklerini ve prosediirlerini onaylayin.
* Asiri hareket durumunda, servo sirlici asin hareketi durduracaktir, bu nedenle A.9A0 olustugunda, servo motor (st
cihaz tarafindan ayarlanan hedef konuma ulagsmamistir. Litfen saftin geri besleme konumu araciigiyla guivenli bir
Onemli konumda durdurulup durdurulmadigini onaylayin.

Bu fonksiyon asagidaki parametreler tarafindan ayarlanir.

Devreye .
Parametre Anlami girecedi Kategori
zaman
n.o
PNROOD [Fabrika ayari] Asiri hareket uyarisi algilanmadi. Yeniden Kurulum
n.1 Asiri hareket uyarisini kontrol edin. gl"’n%zt”d'

Uyarilari tespit etmek igin zamanlama tablosu asagidaki gibidir.

Komut Hareket talimatlari, vs. XALM CLA

Servo ACIK durumu OFF I ON

Asiri hareket Geger | Etkili | Geger lEtkiIi Gegersiz

sinyali (P-OT, N-OT  SIZ Slz

sinyali) .{ |

Asiri hareket Uyarisi Normal Alarm Normal durum
(A.9A0) durum

durumu

Servo KAPALI durumu nedeniyle
uyari algilanmadi.

24l U Komutla ayni ydndeki agimlar igin uyarilar algilanacaktir.

LI Komut yéninun tersi ydnde agiri hareket icin uyari algilanamaz.
Ornegin, N-OT sinyali ACIK olsa bile, pozitif yén komutu altindaki hareket sirasinda bir uyari verilmeyecektir.

LI Komutlarin olmadidi durumlarda, pozitif veya ters yondeki asiri hareketler icin uyarilar algilanacaktir.

[ Asir hareket durumunda, servo KAPALI durumundan servo ACIK durumuna gecgerken herhangi bir uyari
algilanmayacaktir.

0 Uyarinin serbest birakilmasinin servo ACIK/Servo KAPALI ve asir1 hareket sinyali durumuyla hicbir ilgisi
yoktur. Uyariyi serbest birakmak icin ALM_CLR komutunu kullanin.

O Asiri hareket durumunda, uyarit ALM_CLR komutu kullanilarak serbest birakildiginda, asiri hareket
durumu serbest birakilana kadar uyari kontrol edilmeyecektir.

O Yumusak limit algilanirsa, asiri hareket uyarisi yine de algilanacaktir.

5.9 Fren

Fren, servo tahrikli giic kaynagi KAPALI oldugunda sabit bir konumu koruyan bir bilesendir, bdylece makinenin
hareketli kismi kendi agirligi veya dis kuvvet nedeniyle hareket etmeyecektir. Fren, frenli servo motorun igine
yerlestirilmistir, litfen mekanik tarafa ayarlayin.

Lutfen asagida gosterilen durumda kullanin.



® Dikey eksen @ Dis etkenlere maruz kalan

Servo motor eksen
l > Harici Makinenin hareketli pargasi
ﬁ' - Fren kuwvet | Servo motor
A7 | KAPALL  durumdayken —a e J |
L) | glic  kaynaginin ~ 8li | f—— — " l
Y agirlik nedeniyle | ~Fren

. dlismesini 6nleyin

Makinenin Makinenin hareketli pargasinin dig
hareketli pargasi etkenler nedeniyle hareket etmesi engellenir

Ry
@ Servo motorda yerlesik fren, uyarma eylemi olmayan sabit bir 6zel frendir ve frenleme amaciyla
kullanilamaz. Lutfen sadece servo motor durduruldugunda kullanin.

Onemli

5.9.1 Fren eylem sirasi

Frenin agilma suresini ve ¢alisma suresini gbz éntinde bulundurarak, litfen frenin calisma slresini asagidaki
gibi ayarlayin.

Fren agilma sresi
Fren KONTROL cikisi (/BK) sinyalinin acilmasi ile frenin gergekten agilmasi arasinda gegen stre.

Fren eylem siresi
Fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyalinin KAPALI konuma getiriimesinden frenin gergekten galismasina kadar

Servo KAPALI

Servo AGIK (SV_ON) Servo KAPALI Servo
komutu \ Acik
I Eneriisiz
Elektrikli makinenin enerji durumu Enerjisiz 1 e oli*q
: 3
Fren kontrol Cikisi (/BK) Sinyali ¢y f l ON l OFF
ll -
Fren kontag (burg) & hareletieg 1| ZEE 2 58 NS R

0
Konum ve hiz komutu —I—l

1V N

*1. Frenli servo motorun fren hareketi, frenin elektriksel 6zellikleri tarafindan belirlenen bir gecikme siiresine sahip olacaktir.

*2. SV_ON komutu gonderildikten sonra, Ust cihazin komutlarini servo siriicliye vermeden énce litfen frenin +50 ms'den daha
uzun sire aclik kalmasini bekleyin.

*3. Fren eylemini ve servo KAPALI zamanini ayarlamak igin lutfen asagidaki parametreleri kullanin.
Pn506 (fren komutu-servo KAPALI gecikme siresi), Pn507 (fren komutu ¢ikis hizi degeri), Pn508 (servo KAPALI-fren komutu
bekleme siresi)

Motor hizi

5.9.2 Fren Kontrol Cikisi (/BK) Sinyali

Fren ¢ikis sinyalini kontrol edin. Tahsis hedefinin konektdr pin numarasi degistirilebilir. Ayrintilar icin
litfen "Fren Kontrol Cikisi (/BK) Sinyalinin Dagitimi" bolimune bakin. Servo KAPALI oldugunda veya bir
alarm algilandiginda, /BK sinyali KAPALI'dir (fren eylemi). Frenin g¢alistirldigi zaman (/BK sinyalinin
KAPALI oldugu zaman) servo KAPALI gecikme zamani (Pn506) tarafindan ayarlanir.

. Sinyal . .
Tip isim Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
ACIK (kapali) Freni serbest birakin
Cikis /BK Dagitim gerekli —
KAPALI (OFF) Fren hareketini yapin
 Note: | Asir hareket durumunda /BK sinyali ACIK kalir. Bu sirada fren serbest birakilir.

Fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyalinin dagitimi
BK sinyalinin dagilimi PN50F = n. O (fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyalinin dagihmi) tarafindan ayarlanir.



Konektor pin Devreye .
Parametre numarESI Anlami girece)éi Kategori
zaman
Pn50F n.000C CN1-7,8 CN1-OUTO0'dan /BK sinyal gikisl Yeniden Kurulum
n.0 100 CN1-9,10 CN1-OUT1'den /BK sinyal gikisi t3a$(ljatlldI
— ginda
{Il:-aubrﬁ(;l éyarl] CN1-11,12 CN1-OUT2'den /BK sinyal gikisl
n.0 3010 CN1-32,33 CN1-OUT3'ten /BK sinyali gikisl
n.04010 CN1-34,35 CN1-OUT4'ten /BK sinyali gikisl
n.0 5010 CN1-36,37 CN1-OUT5'ten /BK sinyal gikisi
n.0600 BK sinyalini kullanmayin

[

Onemli

Ayni ¢ikis terminaline birden fazla sinyal dagitildiginda veya sinyal ¢ikisi igin log kullanildiginda, lutfen /BK
sinyallerini dagitirken diger sinyallerle gogaltmaktan kaginin.

Ozellikle, litfen dénis algilama gikisi (/TGON) sinyalini ve /BK sinyalini ayni ¢ikis terminaline dagitmaktan

kaginin. Ayni terminale dagitilirsa, /TGON sinyali dikey eksende asagdi diisme hizinda ACIK hale

gelecektir, bu da frenin galismamasina neden olabilir




5.9.3 Servo Motor Durduruldugunda Fren Kontrol Cikigi (/BK) Sinyalinin Cikis Suresi

Servo motor durduruldugunda, servo KAPALI (SV_OFF) komutu girildiginde /BK sinyali de KAPALI olacaktir.
Servo KAPALI gecikme siresini (Pn506) ayarlayarak, SV_OFF komutunun gercek motora enerji verilmeden
girildigi zaman degistirilebilir.

Fren Komutu-Servo KAPALI Gecikme Siresi Hiz Pozisyo Tork
n
Pn506 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
Zaman
Hemen
0 ~ 10000 1ms 0 Kurulum
O Dikey saftlar ve benzerleri icin kullanildiginda, T
mekanik hareketli parcanin 610 agirligi veya dis kuvveti komut girsi Servo AGIK Servo KAPALI
makinenin hafifce hareket etmesine neden olabilir. — AGIK (ren ,
. -t = /BK sinyali serbest) | KAPALI (fren hareketi
( )
Servo KAPALI gecikme siresini (Pn506) ayarlayarak, oo
fren etkinlestirildikten sonra motor makinenin hafif — Motora enerij
hareketini ortadan kaldirmak igin enerjili durumda curum : veriimemis
olabilir e
OBu parametre servo motor durduruldugunda enerji
verilmeyecegdi zamani ayarlamak igin kullanihr.
R
@ Bir alarm olustugunda, bu ayardan bagimsiz olarak, servo motor derhal enerjisiz duruma gecer.
Bu sirada, makinenin hareketli pargasinin 614 agirligi veya dis kuvveti nedeniyle makine bazen fren

B etkinlestirimeden 6nce hareket eder.
Onemli

5.9.4 Servo Motor Dénusinde Fren Kontrol Cikigi (/BK) Sinyalinin Cikis Siresi

Servo motorun donlisi sirasinda bir alarm olustugunda, servo motor durur ve /BK sinyali KAPALI olur. Bu

sirada, /BK sinyalinin ¢ikis suresi fren komutu cikis hizi degeri (Pn507) ve servo KAPALI-fren komutu bekleme

siresi (Pn508) ayarlanarak ayarlanabilir.

(Not) Alarm olugmasi igin durdurma yontemi sifir hiz durdurma oldugunda, motor durduktan sonra Pn506 (fren komutu-servo
KAPALI gecikme siresi) ayari takip edilmelidir.

Fren komutu ¢ikis hizi degeri Hiz Pozisyon [Tork
Pn507 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegdi zaman Kategori
0~10000 1dk? 100 hemen Kurulu
Servo KAPALI - Fren Komutu Bekleme Sdresi Hiz Pozisyon Trc?rk
Pn508 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegdi zaman Kategori
10~100 10ms 50 hemen Kurulu
m

Asagidaki kosullardan herhangi biri kargilandiginda fren devreye girecektir.
Motora enerji veriimedikten sonra motor hizi Pn507'nin ayarlanan degerinden dusuk oldugunda

Servo KAPALI
(SV_OFF) komutu
giris veya alarm giicti Servo AclKl Servo KAPALI
KAPALI
* Dénen servo motor: Pn507
* Lineer servo motor: Pn583
DB durdurma veya serbest ¢aligma durdurma
Motor hizi {

Elektrikli makine enerjilenmis nerijili
durum Enerijisiz

ACIK (fren

/BK sinyali
inyali serbest birakildi | KAPALI (fren eylern)
PR

0 Motor enerjisiz duruma girdikten sonra Pn508'in ayarlanan siresi gegtiginde



Servo KAPALI

(SV_OFF) komut l
Servo

girisi veya alarm

glicli KAPALI
* Donen servo motor: Pn507
ineer servo motor: P2~
) DB durdurma veya serbest galisma durdurma
Motor hizi (POt = n X)

Elekrikii makine enerjli Enerji Creriy |
durum __r L

ACIK (fren
/BK sinyali serbest KAPALI (fren eylemi)

Prdoa

R
@ Fren komutu ¢ikis hizi degeri (Pn507) kullanilan servo motorun maksimum hizindan daha biiyiik bir degere
ayarlansa bile, yine de servo motorun maksimum hiziyla sinirli olacaktir.

Onemli

5.10 Alarmda Servo OFF ve Motor Durdurma Yontemi

Alarm olustugunda Servo OFF ve motor durdurma yéntemi asagidaki

gibidir. Motoru durdurmak igin dort yol vardir.

Motor durdurma yontemi Anlami
Dinamik fren (DB) durdurma Servo motorun elektrik devresini kisa devre yaparak servo motor acilen durdurulabilir.
Serbest ¢alismay! durdurma Motor déndiglinde surtiinme nedeniyle dogal olarak durur.
Sifir hiz durdurma Servo motorun acilen durmasini saglamak igin hiz komutunu "0" olarak ayarlayin.
yavaslama ve durdurma Acil durdurma torku yavaslama durdurmasina gore.

Motor durduktan sonra ti¢ durum vardir.

Motor durduktan sonra Anlami

durumu cevirin
Motor durduktan sonra donls Servo motorun elektrik devresini kisa devre ettikten sonra durdugu durum.
durumu

Servo siriicliniin servo motoru kontrol etmedigi durum (makine ylk tarafindan kuvvet uygularken

Serbest ¢alisma durumu i
hareket edecektir)

Bir pozisyon halkasi olusturulur ve pozisyon komutu "0" durma durumudur (mevcut durma konumu

Sifir konum sabit durum korunur)

¢ Dinamik fren (DB) acil durdurmanin bir fonksiyonudur. Baslatma ve durdurma, komutun girildigi durumda gii¢c kaynagi
ACIK/KAPALI veya servo ACIK tarafindan gergeklestirilirse, DB donglsi sik sik calisacak ve servo siriclinin dahili
bilesenlerinin yaslanmasina neden olacaktir. Litfen servo motoru hiz giris komutu veya konum komutu ile baslatin ve

= durdurun.
@ * Calisma sirasinda, servo KAPALI olmadiginda ve ana devre gli¢ kaynagi KAPALI oldugunda veya kontrol giic kaynagi
KAPALI oldugunda, DB durdurma benimsenmez, ancak serbest calisma durdurmanin benimsenmesi gerektiginde, litfen
. dinamik fren segenegine uygun servo surticiyd kullanin.
Onemli Alarm sirasinda durdurma yontemiyle ilgili olarak, alarm olustugunda atalet hareket mesafesini kisaltmaya ¢alismak igin,
sifir hizda durdurma segimine izin veren alarmlar icin fabrika ayarlarinin timi sifir hizda durdurmadir. Ancak,

uygulamaya bagli olarak, bazen DB durdurma sifir hiz durdurmadan daha uygundur.

5.10.1 Servo KAPALI oldugunda Motor Durdurma Yontemi

Servo KAPALI i¢in motor durdurma yontemi Pn 001 = n. X (servo KAPALI ve Gr.1 alarmi i¢in durdurma yontemi) araciligiyla segilir.

Parametre Durdurma yéntemi Servo motor Servo motor durduktan sonraki durum | Devreye girecegi Kategori
zaman
n. 0 [Fabrika Dinamik fren Yeniden
Pn001 ayari] Dinamik fren baslatildiginda Kurulum
n.1 Serbest ¢alisma
n.2 Serbest calisma Serbest calisma

(Not) Pn 001 = n. 0 ayarlandiginda (motor dinamik fren tarafindan durdurulur), servo motor durdugunda veya son derece disik bir
hizda dondigiinde, serbest galisma durumunda oldugu gibi frenleme kuvveti Gretiimez.

5.10.2 Alarm olustugunda motor durdurma yontemi

Alarmlar Gr.1 alarmi ve Gr.2 alarmi olarak ikiye ayrilir. Bir alarm olustugunda motor durdurma yontemini ayarlamak igin
parametreler alarm turtine bagh olarak degisir.

Gr.1 Alarm Durumunda Motor Durdurma Yoéntemi

Gr.1 alarmi olustugunda, servo motor Pn 001 = n. X'e gére durur. Fabrika ayari dinamik fren durdurma.

Gr.2 Alarm Durumunda Motor Durdurma Yéntemi

Gr.2 alarmi olustugunda, servo motor asagidaki 3 parametre kombinasyonunun ayarlarina gore durur. Sifir hiz durdurma igin

fabrika ayari.

* Pn001= n.[1JIX [ KAPALI ve Gr.1 alarmi olustugunda durdurma yontemi)
* Pn00A= n.[JJ0IX (Gr.2 alarmi durumunda durdurma yontemi)

* Pn00B= n.[11X[] (Gr.2 alarmi durumunda durdurma yontemi)
Ancak tork kontroliinde genellikle Gr.1 durdurma yontemi kullanilir. PnOOB = n.[000100 (db durdurma veya serbest galisma

durdurma) olarak ayarlandiginda, Gr.1 ile ayni durdurma yontemi benimsenebilir. Koordineli olarak birden fazla servo motor
kullanildiginda, alarm sirasinda farkli durdurma yontemleri nedeniyle makinenin hasar gérmesini 6nlemek icin bu durdurma yéntemi
kullanilabilir.



Parametre ayar iceriklerinin kombinasyonu ve durdurma yontemi asagidaki tabloda agiklanmigtir.

Parametre Durdurma yéntemi Servo motor durduktan Devreye girecegi Kateqori
Pn00B Pn00A Pnoo1 Servo motor | sonraki durum zaman sl
n.o0
n.0 [Fabrika . Dinamik fren
ayani] [Fabrika ayari] Sifir hiz
n.1 Serbest
n.2 calisma
n. 0 [Fabrika ’ .
ayari] Dinamik fren Dinamik fren
n. ¥
’ n1
Serbest
n2 Serbest calisma
calisma
n.o . .
n.o [Fabrika ayari] Dinamik fren Dinamik fren
L':)’E;l::]lka n1 Serbest veniden Kurulum
erbes baslatildiginda
n2 Serbest calisma
calisma
n.o . .
[Fabrika ayari] Dinamik fren
n1 Motoru yavaslatmak
n.1 igin Pn406'nin Serbest
n. n.2 ayarlanan torkunu calisma
n.o maksimum deger
[Fabrika ayari] olarak almak Serbest
n.2 1 calisma
n.2
n. 0 [Fabrika Dinamik fren
n.3 ayin] Pn30A ayarina
n. gore motoru Serbest
n.2 yavaglatin galisma
n. 0 [Fabrika
n 4 ayari] Serbest
: N1 calisma
n.2

(Not) 1. Pn001 = n.

veya n. 1 oldugundall PnO0A ayari géz ardi edilecektir.

2. PNOOA = n. X ayari yalnizca konum kontroll ve hiz kontroli igin gegerlidir. PnO0A=n. X ayari tork kontroli sirasinda X

ayar tork kontrolu sirasinda g6z ardi edilecek ve Pn001 = n.00O0OX takip edilecektir.

5.11 Motor asiri yUk algilama degeri

Motor asin ylk algilama degeri, servo motorun nominal degerini asan sirekli yuk uygulandiginda asir yik
uyarisini ve asir yuk alarmini tespit etme degerini (esik) ifade eder. Bu da servo motorun asiri iIsinmasini

Onleyebilir.

Servo siriici A.910 (asin yuk uyarisi) ve A.720 (asin yuk (surekli maksimum) alarmi) algilama suiresini
degistirebilir. Ancak, A.710'un (asin yik karakteristigi ve asin yuk (anlik maksimum) alarmi) algilanan degeri
degistirilemez.

5.11.1 Asiri yUk uyarisinin algilama suresi (A.910)

Fabrika ¢ikisinda asiri yuk uyar algilama suresi, asiri yuk uyari algilama siresinin %20'sidir. Asiri yik uyari
degeri (Pn52B) degistirilerek, asirn yuk uyari algilama siresi degistirilebilir. Bu fonksiyon, glivenligi artirmak igin
kullanilan sistemin asiri yik koruma fonksiyonu olarak kullanilabilir.

Ornegin, asagdidaki sekilde gésterildigi gibi, agirn yik uyari degeri (Pn52B) %20'den %50'ye degistirildiginde,
asir yuk uyar algilama suresi agir yuk uyari algilama suresinin yarisi (%50) olacaktir.

Asiri yik algilama siresi
.

Pn52B=%50

asiri ylk uyar

algilama egrisi
.

100%

Asiri yik alarm
algilama egrisi

Pn52B=%20 (fabrika ayari) agiri

e yilk.uyarralgllama egrisi

-

Tork komutu [%]




Asiri yuk uyari degeri Hiz Pozisyon Tork
Pn52B Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayar Devreye girecegi Kategori
zaman
0 ~ 100 1% 20 hemen Kurulum

5.11.2 Asiri yuk alarminin algilama suresi (A.720)

Servo motorun i1s1 dagilimi zayif oldugunda (sodutucu kugik vb.), asiri iIsinmayi énlemek igin agirt yiik alarminin
algilama degeri azaltilabilir.

Asiri yik alarm algilama degerini azaltma katsayisi Pn52C'dir (motor asin ylk algilama temel akim azaltma degeri).

Motor Asin Yuk Algilama Baz Akimi Degerleri Dugrir Hiz Pozisyon Tork
Pn52C ~ — - : " :
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0 ~ 100 1% 100 yeniden Kurulum
baslatildiginda

Motorun asiri yiklenmesini édnlemek icin asir yuk (surekli maksimum) alarmi (A.720) 6énceden algilanabilir.
Asiri yuk algilama suresi
.

A720 | A710

' Pn52C=%100

|~ (fabrika ayarr)
~ asin yuk alarm
~ | algilama egrisi

Pn52C=%50
asin yuk alarmi
algilama egrisi

50% 100% 200% Tork komutu [%]

(Not) Yukaridaki seklin gri kismi1 A.710 ve A.720'nin meydana geldigi alani géstermektedir.
5.12 Elektronik Dislinin Ayarlanmasi

"Komut Birimi" yuku hareket ettiren en kiigik konum verisi birimidir. Komut birimi, hareket miktarini darbelere
donustirmek yerine anlasilabilir mesafe (6rn. m ve derece) gibi fiziksel miktar birimlerine dénustirmek igindir.

Elektronik disli, komut Unitesine gore belirlenen hareket miktarini gergek hareket igin gereken darbe sayisina
donustlren bir islevdir.

Elektronik disli fonksiyonuna gore, servo sirlci igin giris komutunun darbe basina is parcasi hareket miktari 1
komut birimidir. Yani, servo tahrikli elektronik digliler kullaniliyorsa, darbeler okuma icin komut birimlerine
donulstarulebilir.

(Not) Ust cihaz elektronik disliyi ayarladiginda, servo tahrikli elektronik disli orani genellikle 1:1'dir.

5.12.1 Elektronik Disli Oraninin Ayarlanmasi

Elektronik disli orani Pn20E ve Pn210 tarafindan ayarlanir.

@ Elektronik digli oraninin ayar araliy1 agagidaki gibidir.
0,001< Elektronik Disli Orani (B/A) <64000
. Ayar araligi asildiginda A.040 (parametre ayari istisna alarmi) olusacaktir.
Onemli
Elektronik digli orani (molekdil) ‘Pozisyo n ‘
Pn20E Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye Kategori
girecegi
zaman
1~1073741824 1 1 yeniden Kurulum
baglatildiginda
Elektronik digli orani (payda) Hiz ‘Pozisyon ‘ Tork
Pn210 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye Kategori
girecegi
zaman
1~1073741824 1 1 yeniden Kurulum
baglatildiginda

Elektronik Vites Oraninin Ayar Degeri icin Hesaplama Y&ntemi

Motor mili ile yUk tarafi arasindaki makine rediiksiyon orani n/m oldugunda (motor m kez déndugiinde yik mili n kez
doner), elektronik digli oraninin ayar degeri asagidaki formulle elde edilir.



_ Pn20E _ Kodlayici ¢cézundrligu il
Elektronik digli orani A Pn210 Yiik milinin bir daire déndiirdiigi hareket miktari (komut birimi) n
5.12.2 Elektronik Digli Orani Ayar Ornekleri
Ayar érnekleri asagidaki gibidir.
Organizasyon yapisi
Bilyali vida Bir koninin frustumu Kayis+kasnak
Kumanda birimi: 0.01° Kumanda birimi: 0.005mm
Kumanda birimi: 0.001mm Ral vik mil
Adimlar icerik ik mil ‘ e o0 T
ored Azaltma . 3 I‘( i
Kodlayici o . asnak gapl
24 bit Vidali milin ucu: 6mm Yiik mili Kodlayici 24 bit orani 1/59 %) 9100mm

Kodlayici 24 bit

e Kasnak capi:  100mm
(kasnak gevresi: 314mm)
* Azaltma orani 1/50

* Ddénme agisi 1 tur: 360

* Vidali milin ucu: 6mm « Azaltma orani 1/100

1 [Mekanik 6zellikler « Azaltma orani 1/1

Kodlayici ¢ézinlrligl  |8388608(23 bit) 8388608(23 bit) 8388608(23 hit)
Komuta birimi 0,001 mm (1 pm) 0.01 0,005 mm (5 pm)
Miktar Yk milinin bir
4 |devirlik hareket miktari g 6 001 mm = 6000 360°/0.01° = 36000 314 mm/0,005 mm = 62800
(Kumanda birimi)
B 8388608 1 B 8388608 _ 100
5 |Elektronik Digli orani — =X — —=— X — -E:Mxﬂ
A 6000 1 A 36000 1 A 62800 1
Pn20E: 8388608 Pn20E: 838860800 Pn20E: 419430400
6 |Parametre
Pn210: 6000 Pn210: 36000 Pn210: 62800

5.13 Mutlak Deger Kodlayicinin Ayarlanmasi

Mutlak deger Kodlayiciyi kullanan sistem kullanima alindiginda, devir sayisi verileri baslatiimalidir. Bu
nedenle, ilk glic agma gibi baslatmanin gerceklestiriimesi gerektiginde, mutlak deger kodlayicilarla ilgili
alarmlar olusacaktir (A.810, A.820). Mutlak deger Kodlayicinin ayarlanmasiyla (baglatiimasiyla), devir sayisi
verilerinin baslatiimasi gerceklestirildikten sonra mutlak deger Kodlayiciyla ilgili alarm silinecektir.

Asagidaki durumlarda, litfen mutlak deger kodlayicisini ayarlayin (baslatin).
» Sistem ilk kez kullaniimaya baslandiginda
» A.810 (Kodlayici yedekleme alarmi) olustugunda
» A.820 (kodlayici ve numara kontrol alarmi) olustugunda
» Mutlak Kodlayicinin dénus sayisi verilerini baglatmak gerektiginde

Notlar

e Mutlak deger kodlayicisini ayarladiktan sonra, dénus sayisi verileri-2 ~+2 bobin degeridir. Mekanik sistemin
referans konumu degisecektir, bu nedenle lGtfen ayarladiktan sonra st cihazin referans konumunu bulun.
Makine, Ust cihaz konumlandiriimadan dogrudan c¢alistirilirsa, beklenmedik eylemler meydana gelebilir ve bu da
kisisel yaralanmalara veya mekanik hasara neden olabilir.

1. Asagidaki durumlarda dénus sayisi verisi yoktur (genellikle sifirdir), bu nedenle mutlak deger kodlayicisini
ayarlamak (baslatmak) gerekli degildir Mutlak deger kodlayicisi (A.810, A.820) ile ilgili alarm olmayacaktir.

* 1 turlu mutlak deg@er kodlayici kullanirken

* Cok turlu mutlak deger kodlayici tek turlu mutlak deger kodlayici olarak kullanildiginda (Pn002 = n. 2)

2.Akusuz bir mutlak deger kodlayici kullanildiginda, gig ilk kez agildiginda A.810 (kodlayici yedekleme
alarmi) olusacaktir. Kodlayici ayarlandiktan (baglatildiktan) sonra mutlak deger gergeklestirin, A.810
olugsmayacaktir.

Ek
Bilgiler

5.13.1 Ayarlama (Baslatma) ile ilgili Onlemler

0"A.810 (Kodlayici Yedekleme Alarmi)" ve "A.820 (Kodlayici ve Numara Dogrulama Alarmi)" servo tahrikli
alarm sifirlama girisi (/ALM-RST) sinyali tarafindan serbest birakilamaz. Bu nedenle, mutlak deger
Kodlayicinin ayarlanmasi (baslatiimasi) dnemlidir.

OKodlayicl tarafindan izlenen bir alarm (A.8) olustugunda, liitfen glic kaynagini keserek alarmi kaldirin.



5.13.2 Uygulama 6ncesi onay

Mutlak deg@er kodlayicisini ayarlamadan (baslatmadan) 6nce asagidakileri onayladiginizdan emin olun.
OParametre icin yazma engelleme ayari "writeinhibited" olarak ayarlanmamalidir
0Servo KAPALI durumunda olmalidir

5.13.3 Calistirilabilir arag

Mutlak deger kodlayicisini ayarlayabilen (baslatabilen) araglar ve bunlarin mutlak deger kodlayicisinin
ayarina (baglatiimasina) tahsis edilmesi asagidaki gibidir.

isletim araci Dagitim
Panel Fn008
operatérii
iWatch+ hata [Mutlak deger Kodlayici Sifirlama] |
aylklama
yazilimi

5.14 Rejeneratif Direng Kapasitesinin Ayarlanmasi

Rejeneratif direng, servo motor yavaslamasi vb. kosullar altinda Uretilen rejeneratif enerjiyi tiketen direnci
ifade eder.

Harici rejeneratif direng baglanirken, Pn600 (rejeneratif direng kapasitesi) ve Pn603 (rejeneratif direng degeri)
ayarlanmalidir.

Al'Uyari

« Harici rejeneratif direncleri baglarken, Pn600 ve Pn603 igin uygun degerleri ayarladiginizdan emin olun. Aksi
takdirde, A.320 (rejeneratif agiri yik alarmi) normal olarak algilanmaz, bu da harici rejeneratif direncin hasar
gormesine, kisisel yaralanmalara ve yangina neden olabilir.

« Harici bir rejeneratif direng segerken, kapasitenin uygun olup olmadigini onayladiginizdan emin olun.

Aksi takdirde yaralanmalar ve yanginlar meydana gelebilir.

Rejeneratif Diren¢ Kapasitesi Hiz Pozisyon Tork
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
Pn600 zaman
0 ~ Servo igin
makamum 10W 0 Hemen Kurulum
uygulanabilir
motor kapasitesi
surtcu
Rejeneratif direng degeri Hiz Pozisyon Tork
Pn603 Avar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~65535 10mQ 0 hemen Kurulum

Rejeneratif direng kapasitesi, bagli harici rejeneratif direncin izin verilen kapasitesiyle eslesen bir degere
ayarlanmalidir. Ayarlanan deger, harici rejeneratif direncin sogutma durumuna bagl olarak degisir.
+Kendinden sogutma modunda (dogal konveksiyonlu sogutma), rejeneratif diren¢ kapasitesinin (W)
%20'sinden daha disuk bir degere ayarlanir.
«Cebri hava sogutma modunda, rejeneratif direng kapasitesinin (W) %50'sinden daha dusuk bir degereayarlanir.

Ornek Kendinden sogutmali harici rejeneratif direncin kapasitesi 100 W oldugunda, 100 Wx%20 =20W, bu nedenle Pn600
(rejeneratif direng kapasitesi) "2" olarak ayarlanmalidir (ayar birimi: 10 W).

(Not) 1. Ayarlanan deger uygun degilse, A.320 gorintilenecektir.
2. Fabrika ayari "0", servo suriict dahili rejeneratif direnci veya sirketimiz tarafindan uretilen rejeneratif direng tnitesini
stirmek igin kullanildiginda ayarlanan degerdir.

ulasacaktir, bu nedenle lutfen kullanmadan énce nominal degeri azaltin. Direnglerin yuk 6zellikleri igin Iitfen
Ureticiye danisin.
« Guvenligi saglamak icin, sicaklik kontrollt harici bir rejeneratif diren¢ kullaniimasi 6nerilir,

o@ « Harici rejeneratif diren¢g normal nominal ylk oraninda kullanildidinda, direncin sicakligi 200 °C ~ 300 °C'ye

Onemli




Bo6lim 6  Uygulama fonksiyonu

6.1 Girig ve cikig sinyallerinin dagilimi

G/C sinyal konektorii (CN1) dnceden atanmis islevlere sahiptir, ancak bazi terminallere bagka iglevier
atanabilir veya polarite degistirilebilir. Fonksiyon tahsisi ve polarite ayari parametreler araciligiyla
gerceklestirilir.

Girig ve ¢ikig sinyallerinin dagihmi asagida aciklanacaktir.

6.1.1 Giris sinyallerinin dagihmi

Giris sinyallerinin dagihmi kullanim igin degistirildiginde

[

Onemli

eileri tahrik girigi (P-OT) ve geri tahrik giriginin (N-OT) her bir sinyalinin polaritesi fabrika ayarina
degistirildiginde, sinyal hatti baglantisinin kesilmesi gibi bir anormallik durumunda asiri hareket 6nleme iglevi
calismayacaktir. Bu ayarin benimsenmesi gerektiginde, herhangi bir glivenlik sorunu olmadigindan emin
olmak icin litfen islem onayi yaptiginizdan emin olun.

¢ Birden fazla sinyal ayni giris dongisuine dagitildiginda, bunlar 6zel VEYA mantidi haline gelecek ve tim girig
sinyalleri harekete gececektir. Bu nedenle beklenmedik eylemler meydana gelebilir.

Giris/cikis sinyal konektériniin (CN1) pin numarasina atanan giris sinyali ile parametre ayar arasindaki iligki

asagidaki gibidir.

Girig sinyali Giris sinyalinin adi Parametre
P-OT lleri SUrUs Yasagi Pn50A = n.00
N-OT Geri Siris Yasagi Pn50B = n. X
/P-CL lleri Harici Tork Siniri Pn50B =n. O
IN-CL Ters Harici Tork Siniri Pn50B = n.00

/ARALIK Mense Donus Yavaslama Anahtari Girisi | Pn511 = n. X
/EXT1 Harici Mandal Girigi 1 Pn511 =n. 0O
JEXT2 Harici Mandal Girigi 2 Pn511=n. 0
JEXT3 Harici Mandal Girigi 3 Pn511 =n.0
FSTP Girigi zorla durdurma Pn516 =n. X

€ Parametre ayar degeri ile atanan pin numarasi ve polarite arasindaki iliski

Girig sinyalinin parametre ayar degeri ile giris/¢ikis sinyal konektdrinun (CN1) pin numarasi ve polaritesi
arasindaki iligki agagidaki gibidir.

5\3;? Z]:g“;:aeri Igne Agiklama
numarasi
0 INO
1 IN1 +24 V a
2 IN2 el -l L (]
3 IN3
4 IN4 Ters sinyal (sinyal adinin baginda "/" olan sinyal: /P-CL sinyali, vb.) cONtact on
5 IN5 tzerinden etkili olur.
6 IN6 Sinyal adinin basinda "/" harfi bulunmayan sinyaller (P-OT sinyalleri, vb.) gegerli olur
7 IN7 temas yoluyla KAPALI.
8 igneye tahsis edilmemisse, giris sinyali genellikle gecersizdir.
Higbir sinyal kullaniimadiginda, ayarlanan deger "8" olarak
ayarlanir.
Igneye tahsis edilmemistir, giris sinyali her zaman gecerlidir.
9 Higbir sinyal kullaniimadiginda, ayarlanan deger "9" olarak ayarlanir.

Giris Sinyali Dagihimindaki Degisikliklere Ornekler
CN1-IN1'e atanan dénme 6nleyici yan tahrik girisi (P-OT) sinyalinin CN1-IN3'e atanan baslangi¢ sifilama

yavaslama anahtar girisi (/DEC) sinyaliyle degistiriimesine bir 6rnek asagidaki gibidir.

Pn50A =n.O Pn511 = n. 3 degisiklikten dnce
H
Pn50A =n.O Pn511 = n. 1 degisiklikten sonra

Giris sinyalinin onaylanmasi

Girig sinyalinin durumu, giris sinyali izlenerek teyit edilebilir. Giris sinyali izleme
islemi referansi: 8.3.2 Giris ve ¢ikisin izlenmesi



6.1.2 Cikis sinyallerinin dagilimi

Cikis sinyali, giris/cikis sinyal konektoriinin (CN1) ¢ikis portuna dagitilabilir. Tahsis Pn50E, Pn50F, Pn510,
Pn514 araciligiyla ayarlanir.

Cikis sinyallerinin dagilimi kullanim igin degistirildiginde

3 +Algilanan higbir sinyal "KAPALI" durumda degildir. Ornegin, hiz kontrolii sirasinda konumlandirma
= tamamlama ¢ikisi (/COIN) sinyali "KAPALI" durumdadir.
@ « Fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyalinin polaritesi ters gevrilir ve pozitif mantikla kullanilirsa, sinyal hatti kesildiginde
fren duracaktir. Bu ayarin benimsenmesi gerektiginde, herhangi bir giivenlik sorunu olmadigindan emin olmak
Onemli icin IGtfen islem onayi yaptiginizdan emin olun.
+Birden fazla sinyal ayni ¢ikis dongisiine dagitildiginda, XOR mantidi ile ¢ikis verilecektir.

Cikig Sinyali Dagilimindaki Degisikliklere Ornekler
CN1-OUT3'e atanan konumlandirma tamamlama gikigi (/COIN) sinyali gegersiz olarak ayarlandiktan sonra,
servo hazir ¢ikisi (/S-RDY) sinyalinin atanmasina iligkin bir drnek agagidaki gibidir.

Pn50E = n.000O3
Pn50E = n.3@20

Cikis Sinyali Durumunun Onaylanmasi

Cikis sinyalinin durumu, ¢ikis sinyali izZieme yoluyla onaylanabilir. Cikig sinyali
izleme iglemi referansi: 8.3.2 Girig ve ¢ikisin izlenmesi

6.1.3 Servo Alarm Cikigi (ALM) Sinyali

Servo alarm ¢ikigl (ALM) sinyali, servo sirticu bir hata algiladiginda ¢ikan sinyaldir.

@ Lutfen bir hata olustugunda alarm gikigi araciligiyla servo tahrikli ana devrenin glic kaynagini KAPATAN
harici bir devre tasarlayin.

Onemli
Tip iyl sl Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
N . ACIK (kapali) Servo surucl normal durumu
Cikt ALM Dagitim gerexli KAPALI (OFF) | Servo surict alarm durumu

6.1.4 Uyar c¢ikisi (/WARN) sinyali

Servo surlcu alarmlar ve uyarilar ile donatiimigtir.

Alarm, servo siruclde bir anormallik oldugunu ve ¢calismanin derhal durdurulmasi gerektigini gosterir.
Uyari, alarm olusmadan 6énce yapilan bir anons niteligindedir ve ¢alismayi durdurmasi gerekmez.
Uyari gikisi (/\WARN) sinyali alarm olusmadan 6nceki uyariyi ifade eder

Sinyal adi

Tip Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
N . ACIK (kapali) Istisna Uyari Durumu (Uyari Durumu)
Cikt WARN Dagitim gerekli KAPALI (OFF) | Normal durum

(Not) /WARN sinyalinin dagitilmasi gerekir. Pn50F = n. X (uyari ¢ikisi (/WARN) sinyalinin dagitimi) olarak ayarlanabilir ve terminallere
dagitilabilir.

6.1.5 Donus algilama c¢ikisi (/TGON) sinyali

Donus algilama gikisi (/TGON) sinyali servo motorun ¢ahstigini gosteren bir sinyaldir. Pn502'ye
gore servo motor (donis algilama degeri).

Tip 2'3?’61' Konektér pin numarasi | Sinyal durumu Anlami
cwt TGON Dagitim gereKii ACIK (kapall) igr:\[/]?/(r)‘r:otor Pn502 ayar noktasindan daha yiiksek bir hizda

Cikis /TGON sinyalinin hizinin algilama degerini ayarlayin.



Rotasyon algilama degeri Hiz Pozisyon  [Tork

Pn502 Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye gireceg Kategori
zaman
0~10000 1 dakika-1 20 hemen Kurulum

6.1.6 Hazir gikis (/S-RDY) sinyali

Servo hazir gikisi (/S-RDY) sinyali, servo siriiciinin bir servo ACIK (SV_ON) komutu alabilecegi bir durumda
ACIK konuma gecer.

S-RDY sinyali agagidaki kosullar altinda ¢ikar (ACIK konuma getirilir).

* Ana devre gug¢ kaynagi ACIK.

* Donanim digI temel engelleme durumu.

* Alarm olugsmad..

* Mutlak deger Kodlayiciyi kullanildiginda, sensor ACIK (SENS_ON) komutu girilir.

* Manyetik Kutup Algilama Tamamlandi (Manyetik Kutup Senséri Olmayan Servo Motor)

*Mutlak deger Kodlayiciyi kullanilirken, yukaridaki duruma ek olarak, servo hazir sinyali yalnizca "sensoér
ACIK (SENS_ON) komutu girildiginde mutlak deder Kodlayicinin konum verilerinin Ust cihaza ¢iktisinin
alinmig olmasi" kosulu altinda verilebilir.

* Bu durum, kontrol glici agildiktan sonra servo ACIK (SV_ON) komutu ilk kez girildiginde hari¢ tutulur. Bu
durumda, SV_ON komutu girildiginde, manyetik kutup algilama ilk SV_ON komutu ile eszamanl olarak baslar
ve manyetik kutup algilama tamamlandiktan sonra
/S-RDY sinyali ACIK olacaktir.

Tip issli?%'al Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
ACIK (kapali) ijrr:r?]ACIK (SV_ON) komutunun alinabilecegi
Cikti /S-RDY Dagitim gerekli
KAPALI (OFF) Servo ACIK (SV_ON) komutunun alinamadigi
durum.
(Not) /S-RDY sinyali dagitilabilir. Pn50E = n. [] (servo hazir ¢ikis (/S-RDY) sinyalinin dagitimi) olarak ayarlanabilir ve terminallere
dagitilabilir.

6.1.7 Sabit hizl ¢ikis (/V-CMP) sinyali

Sabit hizl gii¢ ¢ikigi (/V-CMP) sinyali, servo motorun dénme hizi komut verilen hiz ile ¢cakistiginda ¢ikan bir
sinyaldir. Ust cihaz ile kilitteme ve diger durumlar icin kullanilir. Bu cikis sinyali sadece hiz kontroli i¢in
kullanilabilir.

IV-CMP sinyali asagida gosterilmigtir.

Tip Sinyal adi Konektér pin numarasi Sinyal durumu Anlami
N . ACIK (kapali) Hiz sabit
Cikti IV-CMP Dagitim gerekli KAPALI (OFF) | Hiz tutarsiz

(Not) /V-CMP sinyalinin dagitilmasi gerekir. Pn50E= n. [ (hiz tutarl ¢ikis (/V-CMP) sinyalinin dagitimi) olarak
ayarlanabilir ve terminallere dagitilabilir.

V-CMP sinyalinin hiz algilama arahgi Pn503 tarafindan ayarlanir.

Sabit hiz sinyallerin algilama araligi |H|z |
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegdi Kategori
Pn503 zaman
0~100 1 dakika™ 10 hemen Kurulum

Motor hizi ile komut verilen hiz arasindaki fark ayarlanan dederden dusuk oldugunda sinyal ¢ikisi olur.

5 K Pn503=100, komut hizi 2000 dak-1 ve motor hizi 1900 ~ 2100 dak-1 oldugunda ¢ikis sinyali.
rne

7 '
" i Pn503
.

v Hiz komutu

"IV-CMP sinyali", motor hizi noktali
cizgi tarafindan gevrelenen araliktaki

hiza degistiginde ¢ikar.



6.1.8 Konumlandirma Islemini Tamamlama (/COIN) Sinyali

Konumlandirma islemini tamamlamak icin gug¢ ¢ikisi (/COIN) sinyali konum kontroli oldugunda, servo motor
konumlandirma tamamlama sinyalini gosterir.

Ust cihazdan gelen komut konumu ile servo motorun mevcut konumu arasindaki fark (konum sapmasi: sapma
sayacinin degeri) konumlandirma tamamlama genliginin (Pn522) ayarlanan degerinden daha az oldugunda,
bir /COIN sinyali verilir.

Ust cihazin konumlandirmanin tamamlandigini onaylamasi igin.

Tip i%al Konektdr pin numarasi Sinyal durumu Anlami
N . ACIK (kapali) Konumlandirma tamamlandi
Cikti /COIN Dagitim gerexli KAPALI (OFF) | Konumlandirma tamamlanmadi

(Not) /COIN sinyalinin dagitiimasi gerekir. PnS0E = n. X (konumlandirma tam c¢ikig (/coil) sinyalinin dagitimi) olarak ayarlanabilir ve
terminallere dagitilabilir.
Konumlandirma islemini tamamlamak i¢in genigligin ayarlanmasi

Konumlandirma tamamlama genligi (Pn522), komut konumu ile gegerli konum arasindaki fark (konum sapmasi:
sapma sayacinin degeri) ayarlanan degerden kuiglk oldugunda bir sinyal verir.

Konumlandirma tamamlama genisligi Pozisyon
Pn522 Ayar aralgi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecedi| ~  Kategori
zaman
0~1073741824 1 Komuta birimi 10 Hemen Kurulum

* Bu parametre ayarinin nihai konumlandirma dogrulugu tzerinde higbir etkisi yoktur.
Komut
Hiz Motor hizi

\J »

Pn522 Zaman
Konum sapmasi
Zaman

(Agik (Kapali) Gegerli)
Zaman

/COIN sinyali



(Not) Ayarlanan deger gok bliyikse ve dlsik hizda ¢alisma sirasindaki sapma kuglkse, sabit bir /COIN sinyali ¢ikisi olabilir.
Sinyal ¢ikisi yaparken, litfen sinyal artik gcikmayana kadar ayarlanan degeri diisuriin.

Konumlandirma Tamamlandi Cikisi (/COIN) Sinyali i¢in Cikis Suresinin Ayarlanmasi
Cikis zamanini degistirmek icin /COIN sinyalinin gikis kosuluna komut giris kosulu eklenebilir.
Konumlandirma tamamlama genliginin kicUk oldugu ve konum sapmasinin genellikle kuglk oldudu bir

durumda kullanildiginda, /COIN sinyalinin ¢ikis suresini degistirmek icin Pn207 = n.X (konumlandirma
tamamlama gikisi (/COIN) sinyal ¢ikis siresi) olarak ayarlanabilir.

Parametre isim Igerik D_evreyf Kategori
girecegi
zaman

Konum sapmasinin mutlak degeri
n.0 on
. konumlandirma tamamlama genliginden
[Fabrika (Pn522) kiigiik oldugunda, /COIN sinyali verilir.
ayari]
Konumlandirma —
t Konum sapmasinin mutlak degeri
amamlama konumlandirma tamamlama genliginden
Yenid
Pn207 | ni gt UCOIN) | (pns2o)  kiigik  oldugunda ve  konum pasiememdal  Kurulum
inyal Cikis . : N aslatildiginda
Siiresi komutunun filtrelenmis komutu 0 oldugunda
/COIN sinyali gikar.
Konum sapmasinin mutlak degeri
konumlandirma tamamlama genliginden
n.2 (Pn522) kiiglik oldugunda ve konum
komutu girisi 0 oldugunda, /COIN sinyali
erilir.

6.1.9 Yakin konum ¢ikisi (/NEAR) sinyali

Yakin konumlandirma ¢ikisi (/NEAR) sinyali, yakin konumlandirma tamamlama konumunu bildiren bir sinyaldir.

Konum kontrollinde, Ust cihaz konumlandirma tamamlama sinyalini onaylamadan énce konumlandirma
yaklagsma sinyalini alir, boylece konumlandirma tamamlandiktan sonra eylem sirasi i¢in hazirlanir. Bu
sekilde, konumlandirma tamamlandiginda eylem igin gereken sire kisaltilabilir.

Bu sinyal genellikle konumlandirma tamamlama ¢ikigi (/COIN) sinyali ile ¢ift olarak kullanilir.

Tip ) el Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
Konumlandirma tamamlandiginda ¢ikis
AGIK (kapal) yaklagsma noktasi
o . Konumlandirma tamamlama yaklasim noktasi
Cikti IYAKIN Dagitim gerekli KAPALI (OFF) ulagilamamistir.

(Not) /NEAR sinyalinin dagitiimasi gerekir. Pn510=n.X (konumlandirma tam ¢ikis (/NEAR) sinyalinin dagitimi) olarak
ayarlanabilir ve terminallere dagitilabilir.

NEAR cikis genligi ayarini konumlandirin.

Pn524'te (YAKIN Sinyali Genligi), konumlandirma yakinligi ¢ikisi (/NEAR) sinyalinin (konumlandirma yakinhgi

genligi) cikisi icin kosul ayarlanir. Komut konumu ile gegerli konum (konum sapmasi = sapma sayaci degeri)
arasindaki fark Pn524'tin ayarlanan degerinden kiguk oldugunda /NEAR sinyali verilir.

NEAR sinyal genligi [Pozisyon
Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
Pn524 zaman
L hemen
0~1073741824 1 Komuta birimi 1073741824 Kurulum
Hizy  ~Komut Motor hizi
- '
Pn524 Pnszz  Zaman
Konum sapmasi I [
'
0
! 1 Zaman
/Yakin sinyal (ACIK (Kapali) Gegerli)
Zaman
/COIN (Acik (Kapall) Gegerli)
sinyali

Zaman



(Not) Genel olarak, litfen Pn522'den (konumlandirma tamamlama genligi) daha biyik bir degere ayarlayin.

6.1.10 Tork kontroll sirasinda hiz siniri fonksiyonu

Makineyi korumak igin bir servo motorun hizini sinirlama islevi.

Tork kontroll sirasinda, servo motor ¢ikis komut torku seklinde kontrol edilecek, ancak motor hizi kontrol
edilmeyecektir. Bu nedenle, mekanik yan torktan daha buyik bir komut torku girilirse, motor hizi biyuk 6l¢tide
artacaktir. Bu durumda, hiz bu fonksiyon tarafindan sinirlandiriimalidir.

(Not) Motorun yiik durumuna gére, motorun sinirli hizi ile ayarlanan deger arasinda belirli bir bosluk olacaktir.

Sinirsiz hiz | Sinirli hiz
Asir hiz mekanik [
- hz hasara neden olabilir! Hiz
Maksimum hiz ! Hizi sinirlayin, iginiz
rahat olsun!
Sinirl hiz |

Zaman Zaman

Hiz siniri algilama ¢ikisi (/VLT) sinyali

Motor hizinin sinirlandirildiktan sonraki ¢ikis sinyali asagidaki gibidir.

Tip iyl sl Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
N . ACIK (kapali) Motor hizi sinirlandiriidi
Cikt NLT Dagitim gerekli KAPALI (OFF) | Motor hizi sinirli degildir

(Not) /VLT sinyalinin dagitiimasi gerekir. Pn50F=n olarak ayarlanabilir. [J (hiz sinirlama ¢ikisi (/VLT) sinyalinin dagitimi) olarak
ayarlanabilir ve terminallere dagitilabilir.

Hiz Sinir Degerinin Segimi

Hiz sinir degeri Pn002 = n. X Otork siniri segenegi) Uzerinden ayarlanir. Pn.002=n olarak ayarlandiginda. 1
Oharici hiz sinint fonksiyonu) olarak ayarlandiginda, harici hiz siniri degeri ile dahili hiz sinin degerinden
kiiguk olani gecerlidir.

Parametre Anlami D_evreyf Kategori

girecegi
zaman

n.0 Gorev Parametreleri (Ayarlamayin) ]

n. Tork kontroltinin hiz sinir degeri (VLIM komutu) hiz sinir Yeniden

Pn002 1 1 Fabrika degeri olarak kullanilir. baglatildi Kurulum
ayari] ) ginda
(Harici Hiz Sinirt Islevi)

¢ Dahili hiz siniri fonksiyonu

Motor hizinin sinir degeri Pn407 (tork kontroli sirasinda hiz siniri) tarafindan ayarlanir



Ayrica, Pn408 = n X (hiz siniri segimi) araciligiyla, hiz siniri degeri igin kullanilan Gst hiz siniri degeri "motor maksimum
hizi" ve "agiri hiz alarmi algilama hizi" arasindan segcilebilir. Motorun maksimum hizina esit bir hiz ile sinirlandirildiginda,
"Asiri Hiz Alarm Algilama Hizi "ni segin.

Parametre Anlami D.evre)ig Kategori
girecegi
zaman
n. O Hiz sinir degeri "motor maksimum hizini" kullanir, daha kiguk
[Fabrika ayari] | Pn407 ayarlarinin. Yeniden
Pn408 Hiz sinir de@eri, Pn407 ayar degerlerinden kiigiik olani baglatildiginda Kurulum
n. O " R "
olan "asir hiz alarmi tarafindan tespit edilen hizi" kullanir.
(Not) Bir déner servo motor kullanildiginda, Pn407 (tork kontrolli sirasinda hiz siniri) ayarlanir.
Tork kontroll sirasinda hiz siniri |Tork |
P07 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari ZDaer;?ge girecegi Kategori
0~10000 1 dakika-1 10000 Hemen Kurulum

(Not) Ayarlanan deger kullanilan servo motorun maksimum hizini agsa bile, gergek hiz kullanilan servo motorun maksimum hizi

veya asirl hiz alarmi algilama hizi ile sinirli olacaktir.

& Harici Hiz Siniri islevi

Pn002=n aracilidiyla harici hiz siniri iglevi segildiginde. X ile segildiginde, motor hizi hiz sinir degeri (VLIM) ile

sinirlanir.

6.2 Anlik Gug Kesintileri icin Calisma

Ayarlanarak, servo sirucl ana devresinin gi¢ kaynagi anlik olarak KAPALI konuma getirilse bile, Pn509 (anhk
gu¢ kesintisi tutma suresi) tarafindan ayarlanan stireye gére motora gii¢ verilmeye (servo agik) devam edilebilir.

Gegici kesinti bekletme siiresi Hiz Pozisyon | [Tork
Pn509
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
20~50000 1ms 20 Hemen Kurulum

Anlik gug kesintisi suresi Pn509'un ayarlanan degerinden kuguk oldugunda, motora gig¢ verilmeye devam
edilecek ve ayarlanan degerden bilylk oldugunda, motora artik gli¢ verilmeyecektir. Ana devre gi¢ kaynagi
geri geldiginde, motora tekrar glg verilecektir.

Pn509'un ayarlanan degeri 2 anlik durdurma
suresi oldugunda anlik gii¢ kesintisi meydana

Aninda durma
suresi
<Pn509

gelir
Ana devre
glic kaynagi
Pn509 seti
nokta
Elektrkli oo
kinenin i
mal verildi

enerjili durumu

Motora enerji
Vi

Anlik gli¢ kesintisi meydana geldi

Ek Bilgiler

din

Pn509'un ayarlanan degeri < anlik durdurma
suresi oldugunda anlik gli¢ kesintisi meydana

geli

Ana devre
glic kaynagi

Pn509 seti
nokta

r

- -

Anlk durma siresi
> Pn509

| | Motora enerji verilmemis

Motora
enerji
verildi

Elektrikli
makinenin
enerjili durumu

(/S-RDY) sinyali KAPALI olur ve servo KAPALI olur.
2.Kontrol gu¢ kaynagi ve ana devre gu¢ kaynagi, kapanmayan ekipman kullanildiginda 5000
ms'den fazla elektrik kesintileriyle basa gikabilir.
3. Servo suriict kontrol gii¢ kaynaginin tutma suresi yaklasik 100 ms'dir. Kontrol gui¢ kaynagi,
anlk bir g¢ kesintisi sirasinda kontrol edilemez. Normal giic kaynadi KAPALI islemi ile ayni
islem gerceklestirildiginde, Pn509 ayari gecersiz olacaktir.

Gug¢ kesintisi

Anlik gli¢ kesintisi meydana

1. Anlik gii¢ kesintisi stresi Pn509'un ayarlanan degerinden blyik oldugunda, servo hazir gikisi

[©

Onemli

Ana dongu gu¢ kaynagdinin tutma suresi servo slriiciniin gikisina bagli olarak degisir. Servo
motorun yuku buyik oldugunda ve anlik gii¢ kesintisi sirasinda "A.410 (duslk voltaj alarmi)"
olustugunda bu ayar gecersizdir.




6.3 SEMI F47 Spesifikasyon Destek Fonksiyonu

SEMI F47 destek islevi, servo surtcl igindeki ana devrenin DC voltaji, anlik glc kesintisi veya ana devrenin
algilama gegici diisiik giig kaynag voltaji nedeniyle belirtilen degerin altina distigiinde A.971 (diisik voltaj)
uyarisini ve gikis akimini sinilama islevini ifade eder. Bu islev, yari iletken uretim cihazlarinin gerektirdigi
SEMI F47 spesifikasyonlarini destekler.

Bu fonksiyon, anlik gui¢ kesintisi tutma suresi (Pn509) ayar fonksiyonu ile birlikte kullanilir ve giic kaynagdi voltaji
distiginde bile galismaya devam edebilir, boylece alarm nedeniyle kapanmaya neden olmaz ve kurtarma
islemi gerekmez.

Yurutme sirasi

Bu fonksiyon bir st cihaz veya bir servo siirlicii Unitesi tarafindan verilen bir komutla yiritilebilir. Ust cihaz
veya servo slricu Unitesi tarafindan yuratllip yirttiimeyecegi Pn008=n ile segilir. O (voltaj altinda
fonksiyon segimi).

¢ Ust cihaz tarafindan yiritildiginde (Pn008=n. 1)

Ust cihaz bir diisiik voltaj (A.971) uyarisi aldiktan sonra torku sinirlar. Diisiik
voltaj uyarisi serbest birakma sinyalini aldiktan sonra tork siniri serbest birakilir.

Ana devre gli¢ kesme suresi

- -

Ana devre giris gli¢

kaynagi I |

Ana devre 280V Cikis torkunun sinirlandirnimasiyla, ana
“ devrenin bara voltaji kademeli olarak azaltilir,
bara 200 V
voltaji = Ana devre glic kaynagi
yeniden saglandiktan sonra
ana devrenin bara voltajl
?e.rvo. y yukselir
unitesi Dusik Voltaj (A.971) I
Uyarisi
[ Tork sinin baglatma
o\
0%

Disiik voltaj uyarisi aldiktan

Tork siniri ﬁ' sonra torku sinifayin

Duslk voltaj uyari
durumu Servest birakma tork
cinin

Ust cihaz Tork sinin komutu I

0%

R

€ Tork sinirlamasi servo suricu Unitesi tarafindan gergeklestirildiginde (Pn008=n. 2)

Dusuk voltaj uyarisina gére servo surucu iginde bir tork siniri uygulanir.
Duslk voltaj uyari serbest birakma sinyalini aldiktan sonra, tork sinir degeri ayarlanan zamana gore servo
surilict iginde kontrol edilir.

Ana devre gli¢ kesme siresi

Ana devre giris

glic kaynagi
280V Cikis torkunun sinirlandiriimasiyla, ana devrenin
bara voltaji kademeli olarak azaltilir.
")m \J 4
Ana devre bara * Ana devre gii¢ kaynagi
voltaji yeniden saglandiktan
; sonra ana dewrenin
?e.rvo. bara voltaji yiikselir
tnitesi Diisiik Voltaj (A.971) [ pioe o
Uyarisi Tork siniri baslatma e yar ey

A
Tork siniri . /_-

Pn424 ayar noktasi
0%




Duistuk Voltaj (A.971) Uyarisinin Ayarlanmasi
A.971 (dusik voltaj) uyarisinin tespit edilip edilmedigini ayarlayin.

Parametre Anlami D_evreyf Kategori
girecegl
zaman
n. O[Fabrika o ]
ayari] Duguk voltaj uyarisi algilanmiyor.
n. 00 10 Dusuk voltaj uyarisi algilanir ve tork siniri
T st cihaz tarafindan yaratalar. Yeniden
PNO0S Dusuk volta_lj uyarisi tesPlt edilir ve tork sinirlamasi Pn424 (ang paglatildiginda Kurulum
devre voltaji dusurildiginde tork sinirlamasi) ve Pn425 (ang
n. 00 20 devre voltaji dusurildiginde tork sinirlamasi serbest birakma
T siiresine gore tork sinirlamasi gergeklestirilir) tarafindan
gercgeklestirilir.
(servo suriicu Unitesi tarafindan yurutilir)
@ llgili parametreler
SEMI F47 spesifikasyon destek fonksiyonlari ile ilgili parametreler agagidaki gibidir.
Ana dongi voltaji distiigunde tork sinirlamasi Hiz Pozisyon  |Tork
Pn424 Ayar aralgi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecedi Kategori
Zzaman
10~100 1%* 50 hemen Kurulum
Ana dongu voltaji dustuginde tork siniri serbest birakma siresi. Hiz Pozisyon Tork
Pn425 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
Zzaman
hemen
10~1000 1ms 100 eme Kurulum
Gegici kesinti bekletme suresi Hiz Pozisyon Tork
Pn509 Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
20~50000 1ms 20 Hemen Kurulum
* Motorun nominal torkuna gére yiizde.
(Not) SEMI F47 spesifikasyonlarini kargilayan fonksiyonlari kullanirken, litfen 1000 ms'ye ayarlayin
R
@ * Bu fonksiyon, SEMI F47 spesifikasyonunda belirtilen kapsam dahilindeki voltaj ve zamanin anlik gu¢ kesintisi icin
gegcerlidir. Bu kapsamin disindaki voltaj ve zamanin anlik gli¢ arizasiigin,
. yedek UPS gereklidir.
Onemii Ana devrenin gii¢ kaynagi geri yuklendiginde, ¢ikis torkunun komut verilen hizlanma torkundan daha biyutk olmasini
onlemek icin lttfen Ust cihaz veya servo siruci tarafindan ayarlanan tork sinirini kullanin.
¢ Dikey saftlar igin kullanildiginda, torku tutma torkunun altinda sinirlamayin.
¢ Bu fonksiyon, gu¢ kesintisi durumunda servo siriict kapasitesi dahilindeki torku sinirlamak igindir ve tim yik kosullari
veya calisma kosullari icin gecerli degildir. Lutfen eylemi gercek cihaz Uzerinden onaylarken parametreleri
ayarladiginizdan emin olun.
* Anlik gl¢ kesintisinin tutma suresini ayarladiktan sonra, gu¢ kesilmesinden motorun guc kesilmesine kadar gegen sire
uzayacaktir. Motor hemen kapatildiginda, lltfen servo KAPALI (SV_OFF) digmesini kullanin.

6.4 Motorun Maksimum Hizinin Ayarlanmasi

Servo motorun maksimum hizi agagidaki parametreler tarafindan ayarlanir.

Maksimum motor hizi Hiz Pozisyon Tork
Pn316 . _ _ L
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~65535 1 dakika-1 10000 yeniden Kurulum
baslatildiginda

Servo motorun maksimum hizini azaltarak, servo suricu asagidaki islemleri gergeklestirebilir.

* Motor hizi ayarlanan degeri astiginda A.510 (asiri hiz alarmi) olugur.

Asagidaki durumlarda parametre ayarlarini degistirirken gecerlidir.

* Makineyi korumak icin, ayarlanan hiz asildiginda bir alarm araciligiyla makinenin ¢alismasini durdurmak gerekir.
* Motorun yuku izin verilen atalet momentinin Gzerinde sirmesi i¢in hizin sinirlandiriimasi gerektiginde

6.5 Kodlayici frekans bolme darbe gikisi

Kodlayici frekans bdlme darbe ¢ikisi, servo sirtici Kodlayici tarafindan gdnderilen sinyali dahili olarak isledikten sonra 90
derecelik bir faz farkiyla 2 fazli darbeler (faz A ve faz B) seklinde digariya verilen bir sinyaldir. Ust cihazda konum geri
beslemesi olarak kullanilir. Sinyalin sekli ve ¢ikis fazi agagidaki gibidir.




6.5.1 Kodlayici frekans bdlme sinyali ile sinyal ¢ikisi

C fazi

Tip Sinyal [konekior isim Aciklama
adi pin lar
numarasi
PAO+ CN1-19 Kodlayici frekans Kodlayici frekans bdlmeli darbe c¢iktiginda,
PAO- CN1-20 bélme sinyali Glkti Kodlayici frekans bdlmeli darbe numarasi (Pn212)
A fazi tarafindan ayarlanan darbe sayisi, motorun bir kez

PBO+ CN1-21 Kodlayici frekans dondigiu darbe sayisidir. A fazi ve B faz
Cikti PBO- CN1-22 léo]!er‘r;? sinyali cikti arasindaki faz farki 90 derecedir.

PCO+ | CN1-23 [ [ |

PCO- CN1-24 Kf?dlaylgl . frekans Motor bir darbe ¢ikisi igin bir kez doner.
bélme sinyali cikti




Servo Ust cihaz

CN2 CN1
St PAO | -
ENC Seri
veri 11 T - Frekans PBO
Sgrl Verl__ o - boifme 12) ¢ P
Sinyal Donlsimi
2 2. PCO |
Cikis fazi morfolojisi
lleri dogru dénerken (ileri Geri giderken (negatif yon)
yonu) (faz b 90 6nde) (faz a 90 lider)
- =90 - - G0
A Fazi A Fazi
B Fazi B Fazi
C Fazi C Fazi
-1 -1

(Not) Kodlayici 1 bobini igindeki orijinin darbe genligi, Kodlayici bélinmus darbelerinin sayisina (Pn212) ve Kodlayici gikis
¢o6zunurligine (Pn281) bagh olarak degisir. A fazi ile ayni genlik.
Ters (negatif ydon) modunda (Pn000 = n. 1), ¢ikis faz sekli yukaridaki sekil ile aynidir.

galistirmadan énce servo motorun 2 turdan fazla calismasini saglayin. Bu islem gerceklestirilemiyorsa, litfen
servo motorun hizini 600 min-1'in altina ayarlayin ve ardindan orijin sifirlama islemini gergeklestirin. Hiz 600
Onemli min-1'in Gzerinde oldugunda, C-faz darbesi dogru sekilde ¢cikmayabilir.

“@ Servo tahrikli C-fazi darbe cikisi araciligiyla mekanik orijin sifirlama islemi gerceklestirirken, litfen

6.5.2 Kodlayici frekans bdlme sinyal ¢ikisinin ayarlanmasi

Asagida Kodlayici frekans bélme darbe cikisinin  ayar ydntemi

aciklanmaktadir. Kodlayici frekans bolme darbe sayisi (Pn212) Ayarlari

Kodlayici frekans bélme sinyal sayisi Hiz Pozisyon Tork
Pn212 = — - - o :
Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
16~1073741824 1 adim /Rev 2500 yeniden Kurulum
baslatildiginda

Kodlayici tarafindan gonderilen devir basina darbe sayisi servo sirlclde islenir ve ardindan Pn212'nin
ayarlanan degerine gore frekans bolinmesinden sonra ¢ikar.

Lutfen Kodlayici frekans bélme darbelerinin ¢ikis sayisini mekanik ve Ust cihazlarin sistem 6zelliklerine gére
ayarlayin.

Kodlayicinin frekans bélme darbe sayisinin ayari Kodlayici ¢ozinarltgu ile sinirli olacaktir.

(Not) 1. Kodlayici frekans bolme darbe sayisinin (Pn212) ayar araligi kullanilan servo motorun Kodlayici ¢éziinirliglne bagli
olarak degisir. Yukaridaki tablodaki ayar kosullari karsilanamazsa, A.041 (anormal frekans bdlme sinyali ¢ikis ayari)
meydana gelecektir.

Dogru ayar 6rnegi: Pn212 2500 oldugunda [P/Rev]

Yanlis ayar 6rnegi: Pn212 = 2501 oldugunda [P/Rev] — ayar 0lgegdi yukaridaki tablodan farklidir, bu nedenle ¢ikis A.041
2. Darbe frekansinin Ust sinin yaklasik 1,6 Mpps'dir. Kodlayici frekans bolme darbe sayisinin ayarlanan degeri ¢ok

yuksekse, servo motorun hizi sinirlanacaktir. Yukaridaki tabloda motor hizinin st siniri agilirsa, A.511 (frekans bélme

darbe ¢ikisi asir hizi) meydana gelecektir.

Cikis Ornegi: Pn212 = 16 (tur basina 16 darbe) oldugunda, Kodlayici frekans bdlmeli darbe c¢ikis fazi A
(PAO) sinyali ve Kodlayici frekans bolmeli darbe ¢ikis fazi B (PBO) sinyalinin ¢ikis 6rnekleri agagdidaki gibidir.



PAO sinyali

PBO sinyali

Ayar degeri: 16

8 9 10 "

1 devir



6.6 Yumusak limit fonksiyonu

Yumusak limit, asir hareket sinyali (P-OT, N-OT) kullaniimadidinda makinenin hareketli kismi
yumusak siniri astiginda zorla durdurma islevini ifade eder.

Yumusak zaman siniri kullanilirken agsagidaki ayarlar gereklidir.

«Yumusak limit fonksiyonunu aktif olarak ayarlayin

«Yumusak siniri ayarlayin

6.6.1 Yumusak limit fonksiyonunun gecerli/gecersiz segimi

Gegerli/gegersiz soft limit fonksiyonu Pn801 = n. X (soft limit fonksiyonu) tarafindan ayarlanir.

Yumusak limit fonksiyonu asagidaki durumlarda etkilidir (mekanik koordinat sisteminin orijin durumunun
belirlenmesi). Diger durumlarda, yumusak limit aralidi agilsa bile yumusak limit fonksiyonu ¢alismaz.

* ZRET komutunu tamamladiktan sonra

* POS_SET komutu ile REFE = 1 komutunu galistirdiktan sonra

* Mutlak deger kodlayicisini kullanirken, sensér ACIK (SENS_ON) komutunu tamamladiktan sonra

Parametre Anlami D_e vreyvg Kategori
girecegi
zaman
n. EERE0 Her iki yumusak siniri de gegerli olacak sekilde ayarlayin
n. BEE IIerl_donU§ tarafi (ileri yon) yazilim sinirini gegersiz olacak
sekilde ayarlayin Hemen
Pn801 n. BEE2 Ters (negatif yon) taraftaki yumusak limit gegersiz kilinir. Kurulum
FFa.t:r.ilfa ayari] Her iki yumusak siniri de gegersiz olarak ayarlayin

6.6.2 Yumusak limit degerinin ayarlanmasi

ileri ve geri taraflardaki yumusak limitleri ayarlayin.
Alanin yéne gore ayarlanmasi gerekir, bu nedenle "ters taraf yumusak sinir degeri < ileri taraf yumusak sinir
degeri" olarak ayarladiginizdan emin olun.

On taraf yumusak limit Pozisyon
Pn804 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye Kategori
girecegi zaman
-1073741823~ - Hemen
1073741823 1 Komut birimi 1073741823 Kurulum
Arka taraf yumusak limit Pozisyon
Pn806 Avar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye Kategori
girecegi zaman
lfg?g;’jfgg’: 1 Komut birimi -1073741823 hemen Kurulum

6.6.3 Komutlara gore yumusak limit kontrolU gerceklestirin

POSING veya INTERPOLATE gibi komutlar hedef konuma génderildiginde yumusak limit kontroliinin gergeklestirilip
gerceklestirimeyecegdini ayarlayin. Hedef konum yumusak siniri agarsa, yavaslama durdurma yumusak sinirin ayarlandigi
konumda yaratalar.

Devreye .
Parametre Anlami girecegi Kategori
zaman
n. 0 . .
Pn8OL [Fabrika ayari] Komut yumusak limit kontroli yok Hemen Kurulum
n.1 Komut yumusak limit kontrolu var
6.7 Tork siniri segimi
Tork sinirlamasi, servo motorun ¢ikis torkunu sinirlama iglevidir.
Dért gesit tork sinirlama modu vardir ve her bir sinirlama modunun 6zeti asagidaki gibidir.
Kisitlama sekli Ozet Kontrol modu Aclklamalar
Dahili tork sinir Tork normalde parametrelerle sinirlidir. Hiz kontrolii
Harici tork siniri Tork, bir Ust cihazdan gelen bir giris sinyali ile |[Pozisyon koptrolu
sinirlandirilir. [Tork kontrolu
Komut Tabanli TLIM Verileri igin Komut verilen TLIM verileri araciligiyla tork
Tork Sinirlari * sinirlamasi istege bagli olarak gerceklestirilir. .
Hiz kontroll
P_CL, N_CL tabanl tork . - . .
S|?1|r| serT/o komut cikis Tork, servo komut ¢ikis sinyalinin Pozisyon kontroli
sinyalinde (SVCMD_I0) * (SVCMD_IO) P_CL, N_CL ile sinirhdir.

(Not) Ayarlanan deger kullanilan servo motorun maksimum torkunu assa bile, gergek tork servo motorun maksimum torku ile sinirli olacaktir.



6.7.1 Dabhili tork siniri

Dahili tork siniri, maksimum gikis torkunu sabit bir zamanda ileri tork siniri (Pn402) ve geri tork siniri (Pn403) tarafindan
ayarlanan tork siniri degerleriyle sinirlar.

lleri donis tork siniri Hiz Pozisyon Tork
Pn402 Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye gireceg Kategori
zaman
0~800 1% * 800 hemen Kurulum
Ters tork siniri Hiz Pozisyon Tork
Pn403 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye gireced Kategori
zaman
0~800 1% * 800 hemen Kurulum

* Motorun nominal torkuna gore yiizde.
(Not) Pn402 ve Pn403'ln ayar degerleri gok kiiglikse, servo motorun hizlanmasi ve yavaslamasi sirasinda yetersiz tork olusabilir.

Dahili tork siniri yok (maksimum tork Bkl ik S EmelT

cikisi)
Maksimum tork Sinirl tork
4 Hiz Hiz
' ‘
Pnd02 +—* -
N t
Pn403

6.7.2 Disg tork siniri

Makine belirli galisma kosullari altinda tork sinilamasina ihtiyag duydugunda, Ust cihaz tork sinifamasini uygulamak igin bir ACIK veya
KAPALI sinyali gonderir.
itme ve durdurma eylemi igin veya robotun is pargasini sabit bir sekilde tutmak igin kullanilabilir.

Harici tork sinirlamasi i¢in komut sinyali

Harici tork sinilamasi igin komut sinyalleri bir ileri déniis tarafi harici tork sinirlama girisi (/P-CL) sinyali ve bir geri donus tarafi harici tork
sinilama girisi (/N-CL) sinyali icerir. lleri dénus tarafi tork sinirlamasi icin komut sinyali /P-CL sinyalidir ve geri donls tarafi tork sinirlamasi
icin komut sinyali /N-CL sinyalidir.

Tip Sinyal Konektor pin Sinyal Anlami
adi numarasi duru
mu

ACIK (kapal)| lleri ddnus tarafindaki harici tork ACIK ile sinirlidir.

Giris IP-CL Dgg:telm c?llanr;: deger: Pn402 ve Pn404'ln ayarlanan degerlerinden kiiglik
KAPALI ileri déniis tarafindaki harici tork KAPALI ile sinirlidir. Sinir deger:
(OFF) Pn402
ACIK (kapal)| Ters taraftaki harici tork ACIK ile sinirlidir.

Girig IN-CL Dagitim Sinir deger: Pn403 ve Pn404'iin ayarlanan degerlerinden kiigik

gerekli olani

KAPALI Ters gevirme tarafindaki harici tork KAPALI ile sinirlidir.
(OFF) Sinir deger: Pn403

(Not) /P- CL sinyali, /N- CL sinyalinin dagitiimasi gerekir. Terminallere atamak icin asagidaki parametreler kullanilabilir.
* Pn50B = n. [J (ileri donus tarafinda harici tork limit girisi (/P-CL) sinyalinin dagilimi)
* Pn50B = n.[] (ters taraf harici tork limit girisi (/N-CL) sinyalinin dagilimi)
Tork sinirinin ayarlanmasi
Ayarlanan tork sinir degeri ile ilgili parametreler asagidaki gibidir.
Pn402 (ileri dénus tork sinir), Pn403 (geri donus tork sinirt), Pn404 (ileri donls tarafi dis tork siniri) ve Pn405 (geri dénis tarafi dis tork
sinir) ayar degerleri ¢cok kiiclikse, servo motorun hizlanmasi ve yavaglamasi sirasinda yetersiz tork olusabilir.

ileri dénis tork siniri | Hiz |—|Pozisyon H Tork
Pn402 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~800 1% * 800 Hemen Kurulum
Ters tork sinir ‘ Hiz ‘ ‘Pozisyon ‘ ‘ Tork ‘
Pn403
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~800 1% * 800 hemen Kurulum
ileri doniis tork sinir | Hiz | [Pozisyon ] Tork]
Pn404 Avyar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~800 1% * 100 hemen Kurulum
Ters tork siniri Hiz Pozisyon Tork
Pn405
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~800 1% * 100 Hemen Kurulum

36



Motorun donls yonu 6rnek olarak Pn000 = n. O (ileri donis olarak CCW yond ile) olarak ayarlanir.

* Motorun nominal torkuna gore yiizde.

Harici tork sinirinde ¢ikis torku degisimi
Dabhili tork siniri %800'e ayarlandiinda ¢ikis torkunu gosterir.

/P-CL
=IYal F pury KAPALI ACIK
m
Pn402 Pn402
Hiz Hiz
Pn404 -+
KAP 0 0-
ALl
Tork Tork
Pn403 Pn403
IN-CL
Pndo2 Pn402
Hiz
Pn404
ACIK 0 0
Pn405 Tork Pnd05 Tork
Pna03 Pnd403
6.7.3 Tork siniri algilama ¢ikigi (/CLT) sinyali
Motor ¢ikis torku limit durumunu gdsteren /CLT sinyali asagidaki gibidir.
Tip isslir:%/al Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
Giri LT Daiit i ACIK (kapali) Motor ¢ikis torku sinirhdir.
s agitim gerexdi KAPALI (OFF) | Motor ¢ikis torku sinirli degildir

(Not) /CLT sinyalinin dagitiimasi gerekir. Pn50F = n. X (tork limit ¢ikisi (/CLT) sinyalinin dagitimi) olarak ayarlanabilir ve terminallere
dagitilabilir.

6.8 Mutlak konum

Mutlak deger kodlayici, gi¢ kaynagr KAPALI konuma getirildikten sonra da durma konumunun gecerli
konumunu hatirlayacaktir.

Mutlak deger Kodlayiciyi kullanan bir sistemde, mevcut konum bir st kontrolér tarafindan kavranabilir. Bu
nedenle, sisteme gug verildiginde, baslangi¢ sifirlama islemini gergeklestirmeye gerek yoktur.

Servo motorlar igin U¢ kodlayici vardir. Her Kodlayici Pn002 = n. X ayarlanarak belirtilebilir.

 Artimh Kodlayici Kullanirken Parametre Ayari

Devreye .
Parametre Anlami girecegi Kategori
zaman
n. 0 Artimh Kodlayici olarak kullantlir.
[Fabrika ayar1] | Ak gerektirmez. Veniden Kurl
PN002 1 Artimh Kodlayici olarak kullantlir. baslatildiginda uruium
n. Akii gerekmez
n 2 1 bobinli mutlak deger Kodlayici olarak kullanilir. Aku
) gerektirmez.
+1 turlu mutlak deger kodlayici kullanildiginda parametre ayar
Devreye .
Parametre Anlami girecedi zaman Kategori
n. 0 [Fabrika 1 bobinli mutlak deder Kodlayiciy olarak
ayari] kullanilir. Akii gerektirmez. Yeniden
Pn002 Y bagslatildiginda Kurulum
Artimh Kodlayici olarak kullanilir.
n.1 Akii gerekmez
1 bobinli mutlak deder Kodlayiciy olarak kullanilir. Aku
n.2 gerekmez.
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« Coklu bobin mutlak deger kodlayici kullanirken parametre ayari

Parametre Anlami D.evre)ig Kategori
girecegi
zaman
n. 0 [Fabrika Coklu bobin mutlak deger Kodlayiciyi
ayari] olarak kullanilir. Bir bataryaya ihtiyac yeniden
vardir. baglatildigind
Pn002 n1 Artimli Kodlayici olarak ¥ a 9 Kurulum
) kullanihir. Aku gerekmez
1 bobinli mutlak deger Kodlayiciy: olarak
n.2 kullanilir. Akl gerekmez.

Uyari

¢ Latfen pili Ust cihazin veya kodlayici kablosunun her iki tarafina takin.
Piller Ust cihaza ve enkoder kablosuna ayni anda takilirsa, piller arasinda bir sirkiilasyon déngisi olusacak ve bu
da Urilin hasarina veya yanmaya neden olacaktir.

6.9 Zorla durdurma iglevi

Zorla durdurma islevi, servo motoru bir Uist cihazdan veya harici bir cihazdan gelen bir sinyal ile zorla durdurma
islevini ifade eder.

Zorunlu durdurma kullanildiginda, zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyalinin (Pn516 = n. X) dagitimi gereklidir.
Motoru durdurmak icin ¢ yéntem vardir: dinamik fren (DB) durdurma, serbest galisma durdurma ve yavaslama
durdurma.
(Not) Zorunlu durdurma iglevi, donanim tabani engelleme (HWBB) islevinden farklidir ve giivenlik standardinda belirtilen bir islev
degildir. Latfen dikkat edin.
Note: Panel ekrani ve operatér ekrani
Durmaya zorlandiginda, panel ekraninda ve dijital operatérde "FSTP" goriintilenecektir.

6.9.1 Zorla Durdurma Girigi (FSTP) Sinyali

Tip ) el Konektor pin numarasi Sinyal durumu Anlami
- N . ACIK (kapali) Sdrdlebilir (normal galisma)
Girig FSTP Dagitim gerekli KAPALI (OFF) Motor galismay! durdurdu.

(Not) FSTP sinyalinin dagitiimasi gerekir. Pn516 = n. X (zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyalinin dagitimi) aracilidiyla terminallere
dagitilabilir.

6.9.2 Zorlamali Durdurma Fonksiyonu igin Durdurma Ydéntemi Secimi

Zorunlu durdurma fonksiyonunun durdurma yontemi PnOOA=n aracihidiyla segilir. O (zorunlu durdurmada
durdurma ydntemi).

Parametre Anlami D_e vreye Kategori

girecegi
zaman

n o DB durdurma veya serbest ¢alisma durdurma (durdurma

) yontemi
Pn001 = n. X).

n. Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaglatmak ve durdurmak

1[Fab icin maksimum tork olarak kullanilir. Durduktan sonraki durum

rika Pn001 = n. X ayarina baglidir. ”

PnooA | avar] ba;|(;ﬂld|g?nda Kurulum

Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak
n. 2 ve ardindan serbest ¢alisma durumuna girmek igin maksimum
tork olarak alinir.

Pn30A'nin yavaslama suresine gére motor yavaslatilir ve

n. 3 durdurulur. Durduktan sonraki durum asagidakilere baglidir
Pn001 = n ayari. X

Pn30A'nin yavaslama suresine gore, motor yavaslayacak ve
duracak ve ardindan serbest ¢alisma durumuna girecektir.

n. 4

(Not) Tork kontrolu sirasinda yavaslama durdurulamaz. Pn001 = n. X (servo KAPALI ve Gr.1 alarm durumunda durdurma ydntemi) ayarina gére,
dinamik fren durur veya serbest ¢aligma durur.

Acil durdurma torku (Pn406) servo motoru durdurmak icin ayarlandiginda

Servo motoru durdurmak igin acil durdurma torku ayarlandiginda, Pn406 (Acil Durdurma Torku) ayarlanir.

Pn001=n. [ 1 veya 2 olarak ayarlandiginda, servo motor maksimum deger olarak Pn406'nin ayarlanan torku ile yavaslatilacaktir.

Fabrika ayari "%800 "dir. Bu, servo motorun maksimum tork vermesini saglamak igin yeterince buyuk bir degerdir. Ancak, acil durdurma
torkunun gergek etkili maksimum siniri servo motorun maksimum torkudur.

Acil durdurma torku ‘ Hiz Pozisyon  |Tork
Pn406 Avyar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari ‘ Devreye gireceg ‘ Kategori
zaman
0~800 1%* 800 Hemen Kurulum
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* Motorun nominal torkuna gore yiizde.

Servo motor, servo KAPALI ve zorunlu durdurma sirasinda yavaslama suresi
(Pn30A) ayarlanarak durduruldugunda

Servo motoru durdurmak igin servo motorun yavaslama stiresini ayarlarken, Pn30A (servo KAPALI ve
zorunlu durdurmada yavaslama siresi) ayarlanir.

Servo KAPALI ve Zorlamali Durdurma igin Yavaslama Sdiresi Hiz Pozisyon
Pn30A Ayar aralgi Avyar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~10000 1ms 0 Hemen Kurulum

Pn30A "0" olarak ayarlandidinda, sifir hiz durur.
Pn30A tarafindan ayarlanan yavaslama siresi, motorun en yiksek hizindan motorun durmasina kadar gecen
suredir.

Maksimum hiz

Eylem Hizi
Gergek yavaslama siresi = o 7o~ x Yavaslama Siiresi (Pn30A)

Eylem hizi

Gercek
yavaslama
siresi

Pn30A

6.9.3 Zorunlu Durdurmadan Kurtarma Yontemleri

Calisma zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyali tarafindan durduruldugunda kurtarma yéntemi asagidaki gibidir.

Zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyali KAPALI iken bir servo ACIK (SV_ON) komutu alinirsa, FSTP sinyali
ACIK olarak ayarlansa bile zorunlu durdurma durumu degismeden kalacaktir.

Servo OFF (SV_OFF) komutunu girin ve baz blokaj (BB) durumuna girdikten sonra litfen servo ON (SV_ON)
komutunu tekrar girin.

FSTP sinyali  ACIK (normal galisma) KﬁErAdtlré]zgrunlu ACIK (normal calisma)

M-111 SV_ON SV_OFF v SV_ON

komut Komut Komut Komut
Zorla Durdurma Durumu BB Di alisma durumu

Us'r?irt\gljerin Calisma durumu FSTP Gostergesi urumy Gals

durumu
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Bolim 7  Deneme Caligsmasi

Deneme calistirmasinin sireg ve operasyon adimlarini ve deneme galigtirmasi sirasinda kullaniimasi uygun
olan islevleri tanitin.

7.1 Devreye alma sireci

7.1.1 Servo motor test calistirma sureci

Deneme calismasinin adimlari agagidaki gibidir.

Adiml Igerik
ar

Ayarlar ve kurulum

1 Servo motoru ve servo sirliclyl ayar kogullarina gore ayarlayin. Her seyden
once, yuk yokken eylemi onaylayin. Servo motor burada mekanik sisteme
bagl degildir.

Kablolama, baglanti

2 Servo sdriiciye baglayin.

Tek bir servo motorun galismasini onaylayin. Burada, servo suriiciiniin CN1'i
bagl degildir.

3 | Devreye almadan 6nce onaylama

4 | Guce baglayin

Mutlak Deger Kodlayicinin Ayarlanmasi

5 Bu ayar sadece mutlak deger Kodlayicili servo motorlar kullanildiginda

yapilir.

7.2 Devreye Almadan Once Muayene ve Onlemler

Deneme calismasini glivenli ve dogru bir sekilde gergeklestirmek igin litfen deneme galismasindan énce asagidaki
maddeleri onaylayin.
* Servo suriicl ve servo motorun ayari, kablolamasi ve baglantisi dogru sekilde yapilmistir.
* Servo sdurict igin gic kaynadi voltaji normaldir.
» Servo motorun sabitleme pargalari gevsek degil.
* Yag keceli servo motor kullanildiginda, yag kegesi hasar gérmemistir. Ve yag uygulanmigtir.
* Uzun siire depolanan servo motorlar kullanilirken, servo motorlarin bakim ve muayenesi tamamlanmistir.
* Servo motorun bakim ve kontrol esaslari igin litfen servo motor kullanim kilavuzuna bakin.
* Frenli servo motorlarin frenleri nceden serbest birakiimistir. Freni serbest birakirken, belirtilen voltaj
(DC24 V) frene uygulanmalidir. Devreye alma icin devre drnekleri asagidaki gibidir.
Servo motor

Servo frenli
Gug kaynag| unitesi
» - L1 u
t t - L2 Vv
* - . - L3 w M
L1C
L2C
CN2 ENC
BK
24V-gug veya B?n glcu DC24 Vv

7.3 Servo Motor Unitesinin Devreye Alinmasi

JOG calisma fonksiyonu, servo motor unitesinin deneme ¢alismasi sirasinda kullanilir.
JOG iglemi, Ust cihazi baglamadan ve servo motorun hareketini onaylamadan servo motoru énceden
ayarlanmis JOG hizinda (donUs hizi) stirme islevini ifade eder.

Al

¢ JOG calismasi sirasinda asiri hareket 6nleme islevi gegersizdir. Ayni zamanda makinenin ¢aligma araligi da
dikkate alinmahdir.

7.3.1 Uygulama 6ncesi onay

JOG'yi calistirmak igin asagidaki onay énceden yapilmalidir.
* Parametrenin yazma engelleme ayar "yazma engelleme" olarak ayarlanmamis.
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* Ana devre gli¢ kaynagi ACIK olmalidir.

* Alarm olusmadi.

* Donanim Tabani Engelleme (HWBB) islevi gegersiz olmalidir.
* Servo KAPALI durumunda olmalidir.
* JOG hizinin ayari, kullanilan makinenin galisma araligini dikkate almalidir.

JOG hizini asagidaki parametreler araciliiyla ayarlayin.

Jog (JOG) hizi Hiz Pozisyon Tork
Pn304 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~10000 1 dakika™ 500 hemen Kurulum
Yumusak baslangi¢ hizlanma siresi |H|z |
Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
Pn305 zaman
hemen
0~10000 1ms 0 Kurulum
Yumusak baglangi¢ yavaglama suresi |H|z |
PN306 Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye girecegi Kategori
zaman
0~10000 1ms 0 Hemen Kurulum

7.3.2 Calistirilabilir arag

JOG iglemi igin yurutulebilir islemler asagidaki gibidir

isletim araci Dagitim
Panel operatoriu Fn002
iWatch+ hata [JOG islemi] &

ayiklama yazilimi
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Bolium 8

8.1 Panel operatéri

Panel Ekrani ve Panel Operatorlerinin Kullanimi

8.1.1 Panel operator tuglarinin adi ve iglevi

Panel operatéri, bir panel ekran pargasi ve panel operatori tuglarindan olusur.
Panel operatori durumu gorintileyebilir, yardimcei fonksiyonlari gergeklestirebilir, parametreleri ayarlayabilir
ve servo surucunun hareketini izleyebilir.

Panel operatdr tuslarinin adi ve iglevi asagidaki gibidit

AC 220V

Tus

isim

Fonksi
yon

Panel goruntileme
alani

Fonksiyon tusu

Temel modu degistir:
Durum géstergesi, yardimci fonksiyonlar,
parametre ayari ve izieme

Panel operatori tus
alani

Ayarlari goriintiilemek ve ayarlamak igin bu tusa basin

8.1.2 Fonksiyonlarin degistiriimesi

Panelin islevlerini degistirerek

operatéri ile galisma durumunu goérintileme
parametreleri ayarlamak, ¢calisma komutlarini

Ayarlar tusu
degerlerini girin, parametre ayar durumuna girin ve alarmi
silin.
Ayarlanan degeri artirmak igin YUKARI tusuna basin
u YUKAtRl Yardimci fonksiyon modu JOG oldugunda
usu caligirken, ileri déniis baglatma anahtari olarak islev gordr.
ASAGI Ayarlanan degeri azaltmak igin ASAGI tusuna basin
K, n tusu Yardimci fonksiyon modu JOG ¢aligirken, geri baglatma
tusu olarak islev gortir.
Shift tusu Segilen biti (bitin ondalik noktasi yanip séner) bir bit sola

degistirmek ve diger islevleri yerine getirmek

mumkundir.

kaydirmak igin bu tusa basin.

Fonksiyonlar durum goruntileme modu, parametre ayar modu, izleme modu ve yardimci fonksiyon modunu
icerir. F tusuna basildiktan sonra, modlar asagidaki sekilde gosterilen sirayla degistirilir.

#hFEi5 A

Giig ACIK
.
.

Tekrarla

(¥

(NN RSN

Asagi
basin ]

Asag gz
basin

Asag gz
basin

Asagi
basin

v
Basin &
nnn__—, izZleme modu

—( b Durum goriintileme modu

izleme ekraninda (durum disi ekran) ayarlanabilir.
Lutfen gug acildiginda goriintilenecek un numarasini Pn52F'de ayarlayin.

4
Basin
E H "J B B —E> Kullanici parametre modu
A
FAI

4 i Basin §
‘! I L I|—> Yardimci fonksiyon modu

Pn52F (gu¢ acildiginda izleme ekrani) ayarlandiktan sonra, gii¢ acgildiktan sonraki ekran igerigi

Pn52F

Gug acildiginda ekranin izlenmesi Hiz Pozisyon Tork
Ayar aralig Ayar Birimi Fabrika ayari Devreye Kategori
girecegi zaman
0000 ~ OFFF - OFFF hemen Kurulum

OFFF [fabrika ayari] olarak ayarlandiinda, gl¢ acildiginda durum gorintiilenecektir.
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8.1.3 Durum goruntileme modu

Durum asagida gosterilmistir.

Pozisyon Verileri Kisaltma sembolu

(__\ /_/%

¥

o A .

- = B

neE

Kapali: Gegerli ekran f
Adr.

Eksen

Aydinlatma: mevcut

ekran b eksenidir

m Bit Verilerinin igerigini Goruntileme

Ekran Anlami
Kontrol gii¢ kaynagi AGIK Ekran
Servo kontrol gii¢ kaynagi agik oldugunda yanar. Servo
* kontrol glic kaynagi KAPALI oldugunda séner.
Gii¢ hazir ekrani
Gu¢ kaynagi ACIK oldugunda ana devre yanar. Ana devre gig¢ kaynagi KAPALI
= oldugunda sotner.
Taban engelleme ekrani
- Servo KAPALI oldugunda

yanar. Servo ACIK oldugunda
soner.

Hiz Tutarh Cikig (/V-CMP) Sinyal Ekrani (Hiz Kontrolii Sirasinda)

Servo motorun hizi ile komut verilen hiz arasindaki fark belirtilen deger dahilindeyse
(Pn503 veya Pn582 tarafindan ayarlanir ve fabrika ayar degeri 10dk? veya
10mm/s'dir), belirtilen degeri asarsa yanar ve séner. Ancak, tork kontrolii sirasinda 11k
her zaman yanar.

Ekle:

Komut voltaji giriltiden etkilendiginde, panel operatorinin sol tarafindaki Ust
basamaktaki "-" semboll yanip sOnecektir. Parazit dnleyici tedbirler almak igin lutfen
asagidakilere bakin.

Konumlandirma Tamamlandi (/COIN) Ekrani (Konum Kontrolinde)

Pozisyon komutu ile motorun gergek pozisyonu arasindaki sapma

belirtilen deger icinde (Pn522 tarafindan ayarlanir ve fabrika ayar degeri 7 komut
birimidir), belirtilen degeri asarsa sénecektir.

Doniis algilama gikisi (/TGON) sinyalini goruntuler

Servo motorun dénus hizi belirtilen degerden yliksek oldugunda (Pn502 veya Pn581
tarafindan ayarlanir ve fabrika ayar degeri 20dak-1 veya 20mm/s'dir), déndurulecektir
acik, belirtilen degerden dusik oldugunda ise kapali olacaktir.

Hiz komutu giriginde goriintiilenir (hiz kontrolii sirasinda)

Giris hizi komutu belirtilen degerden yuksek oldugunda yanar (Pn502 veya Pn581 ile
ayarlanir, fabrika ayari 20dak-1 veya 20mm/s'dir) ve belirtilen degerden dusuk
oldugunda soner.

Komut palsi girisinde goriintiilenir (konum kontrolii sirasinda)

Komut sinyali girildiginde yanar. Net sinyal girisi olmadiginda séner.

Tork komutu girisinde goriintiilenir (tork kontrolii sirasinda)

Girig torku komutu belirtilen degerden (nominal torkun %10'u) blyuk oldugunda yanar
ve belirtilen degerden kiigiik oldugunda soéner.

Sinyal girisindeki gostergeyi temizleyin (konum kontrolii sirasinda)

Net bir sinyal girildiginde yanar. Net sinyal girisi olmadiginda soner.

Yiiksek hizli veri yolu kontrolii sirasinda
CN3 terminal giris durumu.

Yiiksek hizli veri yolu kontrolii sirasinda
CN4 terminal giris durumu.

m Kiiciik Resim Sembollerinin igerigini Goériintileme

Kisaltma sembolii icerigin anlami

b b Ana Blokaj
Servo KAPALI durumunu gésterir.

Calisma
L1 I71] | Servo ACIK durumunu gbster
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Kisaltma sembolii icerigin anlami

F

One dbniislii yan tahrik durumunu yasaklama

ileri siirlisii engelleme girisi (P-OT) sinyalinin agik devre durumunda
oldugunu gbsterir.

Yan tahrik durumunu tersine ¢evirmek yasaktir.

Ters taraf tahrik girisini engelleme (N-OT) sinyalinin agik devre durumunda
oldugunu gosterir.

lleri ve geri yan tahrik durumlar yasaktir

ileri déniisii yasaklanmig yan tahrik girisi (P-OT) sinyalinin ve geri déniisi
yasaklanmig yan tahrik girisi (N-OT) sinyalinin bir

acik devre durumu.

Durdurmaya Zorla Durumu

Servo slrlicinin bir zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyali aldiktan sonra
zorunlu durdurma durumunda oldugunu gésterir.

Devam eden motor test fonksiyonu yok
Hicbir motor test fonksiyonunun gergeklestirimedigi bir durumu belirtir.

0

Alarm durumu
Yanip sénen ekran Alarm numarasi

0o

D
Py o 9] D

8.2 Panel Operatorunde Parametrelerin (PA) Calismasi

Panel operatériinde PA ile baglayan numarayi gértntiler.
Asagida, bu kilavuzda kullanilan parametrelerin nasil ayarlanacag aciklanmaktadir.

8.2.1 "Sayisal Ayar Tipi" Ayar Yo6ntemi

Asagida, hiz déngusi kazancinin (Pn100) 40.0 ila 100.0 arasindaki ayar deg@eri 6rnek alinarak sayisal ayar
tipinin ayar yontemi agiklanmaktadir.

Caligtirma

tusu Islem

Adimla
r

WAL

islem sonrasi ekran

Parametre modunu segmek igin F tusuna basin.

Cift eksenli tahrik durumunda, F tusuna 3 saniyeden fazla
uzun basin, Eksen A ve Eksen B donusumlu olarak
degistirilecektir.

C3

"Pn100" 6gesini goriintilemek igin YUKARI veya ASAGI
digmesine basin.

3| [E3

Pn100'Gn mevcut ayar degerini gériintilemek igin S tusuna
basin.

Yanip sénen rakamlari 4 yanip sonecek sekilde hareket
ettirmek icin sol tusa basin. (Yanip sénerek gorintllenen
basamak sayisini degistirebilirsiniz).

J|[E3
C3|E3

..t 3
E3| |
J|E3

Ayarlanan degeri "100.0" olarak degistirmek icin YUKARI
tusuna 6 kez basin.

C3|[E3)|[E
C3|E3)| <
C3 | [E3

C3|E3)|E

F tusuna bastiktan sonra deger gdstergesi yanip sénecektir.
Bu sekilde ayarlanan deger 40.0 ile 100.0 arasinda degisir.

=
7
=
-

"Pn100" ekranina dénmek igin S tusuna basin.

€ Ayar araligi 6 bitin Uzerinde oldugunda

Panel operatorii yalnizca 5 basamak goruntileyebildiginden, 6 basamagin tzerindeki ayarlar asagidaki gibi

gosterilir.

Soldaki
rakamin

Ilk 2 hane Basin

Kanlp sénen gosterge
onumunu gosterir ?on
bit @ orta bit e arka bit). Rakam
gostergesi arti rakam parametre
degerini gosterir

Orta 4 hane

Son 4 hane

Basin BasinEl

/
ilk2 raka —>F-r.—

O Y119 7 5 Sl

g

3775

A

"-"sadece sembollii ve
negatif ise goruntilenir
Sayi nedatif
oldugunda,
on




8.2.2 "Fonksiyon Sec¢im Tipi" Ayar Yontemi

Fonksiyon segim tipi, panel operatoriiniin ekran numarasinin her bir hanesine atanan fonksiyonlar arasindan
secim yaparak gesitli fonksiyonlari ayarlar.

Asagida, fonksiyon segimi temel anahtarinin (PA000) hiz kontrollinden pozisyon kontroliine kontrol modu
secimi (Pn000.1) 6érnek alinarak fonksiyon segim tipinin ayar yontemi agiklanmaktadir.

Calisma

anahtari Islem

Adimla islem sonrasi ekran
r

Parametre modunu se¢gmek igin F tusuna basin. Parametre
numarasi Pn000'i géstermiyorsa, "Pn000 "i gostermek igin
E YUKARI veya ASAGI tusuna basin.

Cift eksenli sirlici durumunda, F tusuna 3 saniyeden daha
uzun slre basilir ve Eksen A ve Eksen B donusiimli olarak
degistirilir.

0

Pn000'in mevcut ayar degerini gérintiilemek igin S tusuna
basin.

Ju]

Yanip sOnen rakamlari hareket ettirmek igin sol tusa basin.
(Yanip s6nerek goriintiilenen basamak sayisini
degistirebilirsiniz.)

Ayar degerini "n.0010" olarak degistirmek igin YUKARI tusuna
bir kez basin.

(Hiz kontroliini konum kontroliine degistirin.)

C3 | EY| 3

SRS

)
C3f| B3| B3| Ey| o
O EQDOQ

CJ|CY|EY| B3| By B3

Ju]

F tusuna bastiktan sonra deger gdstergesi yanip sénecektir.
Bu sekilde kontrol modu pozisyon kontroliine dénlsur.

)

:l - -

"Pn000" ekranina dénmek igin S tusuna basin.

0
b

E

8.3 Panel operatorindeki monitér ekraninin (Un) galismasi

Servo surlcude ayarlanan komut degerini, giris ve ¢ikis sinyallerinin durumunu ve servo surtcunin dahili
durumunu izleme (gérintileme) islevi.
Panel operatdrinde UA ile baslayan numarayi goérintiler. Ekran

Ornegi (Motor Hizi)
¥ rri l'il
NN n]

Asagida izleme ekraninin temel igleyisi ve 0zel bir izleme numarasi olarak ekranin ayrim yontemi
agiklanmaktadir.

m izZleme ve Goriintiileme Islevleri Listesi

Gozetim TV -
Igerigi goriuintiileme Birim
numarasi
Un000 Motorun dénme hizi ld/dak
uno01 Hiz referansi ld/dak
un002 Tork referansi 1%
Un003 Dénme agisi 1 Kodlayici
sinyali
Un004 Dénme agisi 2 derece
Un005 Girig sinyali izleme
Un006 Cikis sinyalinin izlenmesi
uUn007 Giris Referans darbe hizi 1d/dak
Un008 Pozisyon Hata Miktari Komuta birimi
Un009 Birikmis yuk orani 1%
UnOOA Rejenerasyon yuk orani 1%
un00B DB diren¢ gug tuketimi 1%
un0ooC Girig referans darbe sayaci Komuta birimi
Un00D Geri besleme darbe sayaci Kodlayici
sinyali
Un013 Geri besleme darbe sayaci Komuta birimi
Un020 Motorun nominal hizi ld/dak
un021 Maksimum motor hizi 1d/dak
Un040 Mutlak Kodlayici Cok turlu Veri Bobin
Uno4l Il:/lutlak degerin 1 bobin igindeki konumu Kodlayict
odlayici . .
sinyali
Un140 DC BUS voltaiji Y
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8.3.1 lIzleme ekraninin temel ¢alismasi
Asagidaki agiklamada Un000 (motor doniis hizi) érnek olarak alinacaktir.
Adiml | islem sonrasi ekran Op_(le_rasyon islem

ar usu
Yardimci fonksiyonu segmek igin F tusuna

1 ;_; M E E E E basin. Parametre numarasi UAOQQ'i
gOstermiyorsa, tusuna basin. 3
"UAO000 "i gostermek igin YUKARI veya ASAGI
tusunu kullanin.
Mevcut motor hizini gérintilemek igin S tusuna

) I s baom 9 en=e
Cift eksenli stricinin sag alt kdsesinde
kirmizi nokta olmadiginda, A ekseni verileri
goruntilenir.
Cift eksenli strlicinin sag alt késesinde kirmizi

] 5 rl ri bir nokta oldugunda, B ekseni verileri

3 (] LN AN n goruntilenecektir. A eksenini ve B eksenini
donusimlid olarak degistirmek icin YUKARI veya
ASAGI tusuna basin.

¥ mrinr E iy .
3 TN n Lo Adim 1 ekranina donmek i¢in S tusuna basin.

8.3.2 Girig ve ¢Ikig sinyallerinin izlenmesi (Un005/ Un006)

Panel operatériinin segmentinde (LED) atanmis sinyal durumunu gértntulemek icin Un005/ Un006

kullanin.

€ Ekran

ayrim yontemi

< segment (led) >

(040

L2

{ {

§

76 5 4

1 ()
AN
32

goster

Yukari:
Asagi: ACIK

KAPALI

1 0 _LED numarasini

LED numarasina karsilik gelen giris sinyali KAPALI goruntilenir: Gst segment yanar
LED numarasina karsilik gelen giris sinyali ACIK goruntilenir: alt segment yanar

Dagitim tablosu asagidaki gibidir.

GoOzetim LED i
Igne numarasi
numarasl | numarasini
goster
0 INO (CN1-14)
1 IN1 (CN1-15)
2 IN2 (CN1-16)
Un00S 3 IN3 (CN1-17)
: 4 IN4 (CN1-39)
5 IN5 (CN1-40)
6 IN6 (CN1-41)
7 IN7 (CN1-42)
0 OUTO (CN1-7,-8)
1 OUT1 (CN1-9, -10)
2 OUT2 (CN1-11, -12)
Un006
3 OUT3 (CN1-32, -33)
4 OUT4 (CN1-34, -35)
5 OUT5 (CN1-36, -37)
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8.4 Panel Operatorinde Yardimci Fonksiyonun (FA) Calismasi

Yardimci fonksiyon, servo surticlinliin ayarlanmasi ve ayarlanmasi ile ilgili fonksiyonlari
gerceklestirmek igin kullanilir. Panel operat6riinde FA ile baglayan numarayi goruntler.
Ekran Ornegi (JOG Calistirma)

FALOUC

Asagida panel operatoriini kullanirken islem adimlari agiklanmaktadir. Litfen yiriitmeden dnce onay 6geleri
ve ilgili parametreler icin her bir iglevin igerigine bakin.

m Yardimci fonksiyon yurtitme modlarinin listesi

Yardimci .

fonksiyon Fonksiyon
numarasi

FA000 Alarm Gegmisini Gortntileme

FA002 JOG

FA003 Koken arama

FA004 JOG kosusu

FA005 Baslatma parametresi

FA006 Alarm Gec¢misini Temizle

FA008 Mutlak Kodlamayi Sifirla

FA009 Otomatik Ayar Analog (Hiz/Tork) Referans Ofseti
FAOOA Hiz referans ofsetini manuel olarak ayarlama

FAQ0B Tork referans ofsetini manuel olarak ayarlama

FAOOE Otomatik Ayar Motor Akimi Algiflama Sinyali Ofsefi
FA010 Parametrelerin yazma engelleme ayari

FA011 Motor modeli bilgilerini gorintiler.

FA012 Servo yazilim striimind gorintuler

FA203 Tek parametreli ayarlama.

FA206 Kolay FFT

FA208 Yuk ataleti/kitle algilama

8.4.1 Alarm kayitlarinin géruntilenmesi (FA000)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Calistirma

Adiml Islem sonrasi ekran G

ar

islem

Yardimci fonksiyonu segmek icin F tusuna basin. Parametre numarasi

F H ririre E FA000' gostermiyorsa, "FA000 " géstermek igin YUKARI veya ASAGI
1
!—' u u tusuna basin.

Cift eksenli tahrik durumunda, F tusuna 3'ten fazla uzun basin
saniye ve Eksen A ve Eksen B déniligsiimli olarak degistirilecektir.

2 n E ." E En son alarmi gérintllemek igin S tusuna basin.
LS [ X ] |
ﬂ

ASAGI tusuna her basildi§inda, eski bir alarm geri gérintilenir.

{
[
3 [] r I u n YUKARI tusuna her basildiginda, gelecekte yeni
(] L bir alarm goéruntilenecektir. Soldaki sayl ne kadar blyukse hanesi,

alarm ne kadar eski géruntilenirse.

[ X ]
4 F H n n E E "FA000" ekranina dénmek icin S tusuna tekrar basin.

8.4.2 JOG islemi (FAO02)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

. Tus .
Adiml Islem sonrasi ekran Islem

ar

Yardimci iglevi segmek icin F tusuna basin.

1 F H n l"i n E Cift eksenli tahrik durumunda, F tusuna 3 saniyeden fazla uzun basin,
(AN N Eksen A ve Eksen B déniigiimlii olarak degistirilecektir.
2 F H B E E u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA002" gosterir.




|: ] i'\
. A0 0

S tusuna basin ve ekran igerigi soldaki sekilde gosterilir.

: S|
Adiml islem sonrasi ekran Tus islem
ar
-
ol 3 o
4 Servo ACIK durumuna girmek igin F tusuna basin.
A s N ¢ girmekigin F tug
-~ [ YUKARI tusuna (ileri déniis) veya ASAGI tusuna (geri doniis)
5 L’ ﬂ u n basin, bu sirada servo motor
Pn304 veya Pn383 tarafindan ayarlanan hiz.
-
] r E o
6 - Servo KAPALI durumuna girmek igcin MODE/SET tusuna basin.
. 0O u girmekie s
7 F H E E E E "FA002" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

8.4.3 Menge arama (FA003)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Adimlar islem sonrasi ekran Qal;zt;:‘ma islem
1 F H E E E E Yardimci iglevi segmek i¢in F tuguna basin.
2 F F.' r1ri J u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA003" gosterir.
L)Ly = vaAsACl s ¢
; o st eri soldaki sekilde absto
d usuna basin ve ekran igerigi soldaki sekilde gosterilir.
. L r
4 r S E Servo ACIK durumuna girmek igin F tusuna basin
. L r -
5 r S n YUKARI tuguna basin ve servo motor ileri dogru dénecektir.
. . L r ASAGI tusuna basin ve servo motor geri dénecektir.
[ Servo motorun orijin aramasi tamamlandiktan sonra
6 L S f E yanip sénen ekrana geger. Bu sirada servo motor, Kodlayicinin
= 1 bobini igindeki orijinde servo kilit durumuna girer.
7 F R n n - E "FA003" ekranina dénmek i¢in S tusuna tekrar basin.

8.4.4 Program JOG calismasi (FA004)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Adimla | islem sonrasi ekran Tus islem
r
rnnrnri E
L L Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin
2 F R L" n YUKARI veya ASAGI tusu "FA004" gésterir.
e A Y T —a
3 -' F' -" D E E S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.
4 P | ﬂ E E Servo ACIK durumuna girmek igin F tusuna basin.
] r Calisma modunun ilk galisma yéniine uygun olan
5 F' P | ﬂ Ll n YUKARI tusuna veya ASAGI tusuna basin ve ayarlanan
- = bekleme suresinden sonra ¢alisma baslayacaktir.
-—H- JOG programi bir Sona ulasirsa, "Son" yanip sénecek ve
6 . F'. o | Q Ll - soldaki Sekildeki ekrana donecektir.

S tusuna basarsaniz, adim 2'ye donun.




8.4.5 Parametre ayarlarinin baslatilmasi (FA005)

Lutfen islem adimlarinin yani sira agagidaki igeriklere de bakin

- T .
Adiml Islem sonrasi ekran us Islem

ar

1 F H E E S E Yardimci iglevi segmek igin F tuguna basin.

2 F R ry ri S u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA005" gésterir.

L)Ly vaAsAGl s g
3 P k E S tuguna basin ve ekran igerigi soldaki sekilde gosterilir.
L on

Parametreleri baglatmak i¢in F tusuna basin.

4 P ] n 1 t E Baslatma islemi tamamlandiktan sonra "donE" yanip soner ve

soldaki ekrana geri dénilir.

8.4.6 Alarm kayitlarinin silinmesi (FA006)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Adimla islem sonrasi ekran Tus Operasyon
r
1 F H E ﬂ SI E Yardimci iglevi segmek i¢in F tuguna basin.
2 F H riri E un YUKARI veya ASAGI tusu "FA006" gésterir.
Ll va ASACItus ¢
3 |t ’- L L '- S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.
™ Alarm kaydini silmek icin F digmesine basin.
onE" yanip sénecek ve silme islemi tamamlandiktan sonra
4 ’-LL‘- "donE" 0 k ilme iglemi landiki
soldaki ekrana geri donecektir.
5 F H n n 5 E "FAQ006" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.
| Ly ¢ s

8.4.7 Mutlak deger kodlayici Kurulum (baslatma) (FA008)
Lutfen islem adimlarinin yani sira agagidaki igeriklere de bakin
Adimla islem sonrasi ekran Calstirma Operasyon
. tusu
1 F H E E SI E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.
2 F H E E E u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA008" gdsterir.
3 P - r [] E S tusuna basin, ekran igerigi soldaki sekilde gosterildigi gibi olur
!.l L L 1 ve "PGCL1" goruntulenir.
4 P 5 E L S u PGCL5 goérintulenene kadar YUKARI tusunu basili tutun.
Mutlak deger kodlayicisini ayarlamaya (baglatmaya) baslamak
. q E E icin F tusuna basin.
D D n Ayar yapildiktan sonra yaklagik 1 saniye boyunca "donE" yanip
soner
(baslatma) tamamlanmistir.
6 P 5 E ;- S - "donE" goérintilendikten sonra "PGCL5" ekranina geri dénun.
7 F H E E B E "FA008" ekranina dénmek i¢in S tusuna tekrar basin.




8.4.8 Analog (Hiz ve Tork) Komut Ayarlarinin Otomatik Ayari (FA009)

Lutfen islem adimlarinin yani sira agagidaki igeriklere de bakin

Tus

Adimlar islem sonrasi ekran Operasyon
1 F H n n n E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.
LB

2 F H E E g n YUKARI veya ASAGI tusu "FA009" gdsterir.

3 E S tusuna basin, ekran igerigi soldaki sekilde gosterildidi gibi olur ve "rEF_o"
'— E F _ a gorintlenir.

4 E "donE" ygnlp sonecek ve ardindan f tusuna basildiginda soldaki ekrana
,— E F - ﬂ gecgecektir.

5 "FA009" ekranina donmek igin S tusuna tekrar basin.

r

Ly

8.4.9 Hiz Komutu Onyargisinin Manuel Ayari (FAOOA)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Adiml

islem sonrasi ekran

Calistirma tusu

islem

annn

[N NN

Yardimci iglevi segmek igin F tusuna basin.

YUKARI veya ASAGI tusu "FAO0A" gésterir.

; FI' Ly a
3 - S tusuna basin ve ekran igerigi soldaki sekilde gosterilir.
- d
. .
4 - 5 P " Soldaki igerigi goériintilemek igin servoyu disaridan ACIK konuma getirin.
. )
5 n H n n n E Gegerli ofseti gériintilemek igin S tusuna basin.
LA L g
6 n H n Servo motoru ayarlamak ve durdurmak igin YUKARI veya ASAGI tusuna
u u E !_' u n basin. Bu deger ofset degeridir.
7 - "donE" yanip sénecek ve ardindan f tusuna basildiginda soldaki ekrana
S P d gecgecektir.
. .
8 "FAOOA" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

8.4.10 Tork Komutu Onyargisinin Manuel Ayari (FAOOB)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

. aligtirma
Adimlar Islem sonrasi ekran E §tu§u Operasyon
1 F H n n n E Yardimei islevi segmek igin F tusuna basin.
2 W! u n YUKARI veya ASAGI tusu "FAOOb" gosterir.
-—
3 - t r q E S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.

I~ Erf§

Soldaki igerigi gérlintilemek i¢in servoyu digaridan ACIK konuma

getirin.




Adimlar

islem sonrasi ekran

Tus

Operasyon

Gegerli ofseti goriintiilemek igin S tusuna basin.

Servo motoru ayarlamak ve durdurmak igin YUKARI veya ASAGI tusuna
basin. Bu deger ofset degeridir.

"donE" yanip sénecek ve ardindan f tusuna basildiginda soldaki ekrana
gegecekiir.

"FAOOb" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

8.1.1 Motor Akimi Algilama Sinyali Ofsetinin Otomatik Ayari (FAOOE)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

T
Adimla | Islem sonrasi ekran us Operasyon
r
1 F H E E S E Yardimci iglevi segmek igin F tuguna basin.
2 F H riri u n YUKARI veya ASAGI tusu "FAOOE" gésterir.
L yaRoACltus ¢
3 |'_’: u '. - D E S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.
F tusuna basildiginda, ofset otomatik olarak ayarlanir. Ayarlama
4 r E tamamlandiktan sonra, sol ekran "donE" yanip sdndikten sonra
L !_l r — Q geri dénecektir.
5 F H E E E E "FAQOE" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

8.1.2 Parametrelerin yazma engelleme ayari (FA010)

Lutfen islem adimlarinin yani sira agagidaki igeriklere de bakin

Adimla | Islem sonrasi ekran Tus islem

r

1 F H E E S E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.

2 F H E " E u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA010" gésterir.

3 P E E E E E S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.

ri i ] Asagidaki degerlerden herhangi birine ayarlamak icin YUKARI
4 P !_' u !—' 1 u n veya ASAGI tusuna basin. "P.0000": Degistirme Izni Var
- [Fabrika Ayarlari]

"P.0001": degisiklik yok
Ayari onaylamak igin F digmesine basin. Ayar tamamlandiktan
sonra "donE" yanip soéner ve soldaki ekrana geri doner.

5 "donE" 0 Idaki ek id

!_l ] u (Not) "P.0000" ve "P.0001"den bagka bir degere ayarlanirsa

"Hata"goruntilenir.

8.1.3 Motor modelini gorintuler (FA011)

Litfen islem adimlarinin yani sira asagidaki igeriklere de bakin

Adimla islem sonrasi ekran Calstirma Operasyon
r tusu
1 F H B E B E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.
: Tus
Adimla Islem sonrasi ekran Operasyon




'n
2

YUKARI veya ASAGI tusu "FA011" gésterir.

Gegerli motor kodunu gérintilemek igin S tuguna basin. Ekran
icerigi soldaki sekilde gosterilecektir.

ﬁ‘

Gegerli servo dahili parametre 1'i gériintilemek icin F tusuna
basin.

Gegerli servo dahili parametre 2'yi goruntilemek icin F tusuna
basin.

a3l B3| o

ﬁ

g

Gegerli servo dahili parametresini 3 gorintilemek icin F tusuna
basin.

Gegerli servo dahili parametresini 4 goriintilemek igin F tusuna
basin.

g

Gegerli servo dahili parametresini 5 gortintilemek icin F tusuna
basin.

F tusuna basin, mevcut motor kapasitesi 850W ve Unite
10W'r.

LR s e e R

0| (M

o [ e

A
C
L

10 F tusuna basin, kodlayici ¢ozinurliga.

C3 | 3| B3| B3| | B3| )| || B2

d

"FA011" ekranina donmek igin S tusuna tekrar basin.

1 Fguﬂm

8.1.4 Yazilim surimunu goster (FA012)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Tus

Adimla islem sonrasi ekran Operasyon

r

1 F H n E B E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.

L
2 F H E " E u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA012" gOsterir.

3 [ ] 3 3 E Soldaki sekilde gésterildigi gibi servo giidiimli yazilim
‘-. L q sUurlimund goérintilemek igin S digmesine basin.

.‘ B E FPGA surimlnu goérintilemek igin F tusuna basin.
]

5 |F H E 1 E E "FA012" ekranina dénmek i¢in S tusuna tekrar basin.

8.1.5 Tek parametre ayari (FA203)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki igeriklere de bakin

. T .
Adimla Islem sonrasi ekran = Islem

r

rri i‘ll
1 F H E ' i ici ’
e Ll Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin

u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA203" gésterir.

E S tusuna basin ve ekran igeridi soldaki sekilde gosterilir.




Tus

Adimla | Islem sonrasi ekran islem
r
—
d n Ayar modunu ayarlamak igin YUKARI veya ASAGI
L tusuna basin. TUNING MODE (Ayarin gucini
4 A v u n ayarlayin)
] 0: Stabilite ayarina dikkat edin.
|d (] 1. Duyarli ayarlamaya dikkat edin. (Not)
TIP (Rijit tip) "2" olarak sabitlenmistir.
1 Servo ACIK olmayan durumda, ust cihazdan bir servo ACIK (/S-
5 |d TH - ON) sinyali girilir.
Servo ACIK durumdayken, adim 6 ile devam edin.
6 |] r1ri L’ ﬁ n Solda gésterildigi gibi tek parametre kazang verilerini
[ RN [N ] gorintilemek igin S tusuna basin.
Tek parametre kazang¢ degerini degistirmek i¢cin YUKARI tusu
] n n n veya ASAGI tusu kullanildiginda, gergek servo kazanglar
7 |L L 5 [N ] u n (Pn100, Pn101, Pn102, Pn401) da ayni anda degisir.
Bu iglev, misteri tarafindan verilen yanit sonucunu degerlendirir ve
muisteri memnun oldugunda ayarlama sona erer.
Hesaplanan 4 kazanci parametrelere kaydetmek igin F tusuna
basin. Ayarlama normal olarak tamamlandiktan sonra, sol ekran
8 L E E 5 E E "donE" yanip séndukten sonra geri donecektir.
(Not) Hesaplanan kazang kaydedilmeden dogrudan
sonlandirildiginda litfen Adim 9'a girin.
9 |F H E E 5" "FA203" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

8.1.6 EasyFFT (Fn206)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

Adimlar| islem sonrasi ekran Calzt;:ma Operasyon
1 F H E E E E Yardimci islevi segmek igin F tusuna basin.
2 F H E ﬂ E u n YUKARI veya ASAGI tusu "FA206" gdsterir.
3 [} rf 1 S E S tusuna basin, ekran igerigi soldaki sekilde gosterildigi gibidir
L ™ I | ve komut genligi ayar moduna girin.
Komut genligini ayarlamak igin YUKARI veya ASAGI tusuna
basin.
Komut genlik ayar araligi: 1-800
(Not) 1. EasyFFT'yi ilk kez ayarlarken, komut genligi ayarini
degistirmeyin ve baslangi¢ ayari olan "15 "ten baglayin.
" [ ri [} g u n Komut genligi artirilirsa, algilama dogrulugu artacaktir,
LJ n. L ! ancak makine tarafindan uretilen titresim ve gurulti kisa
surede daha buyuk hale gelecektir. Lutfen genlik
degerini kademeli olarak artirn ve komut genligini
degistirirken durumu gézlemleyerek degisiklik yapin.
2. Ayarlanan komut genligi Pn456'da saklanir.
5 F E Operasyon hazirlik durumuna girmek igin S tusunu basili tutun.
6 E Servo ACIK durumuna girmek igin F tusuna basin. Bu sirada
. . ~ o mn servoyu KAPATMAK isterseniz F tusuna basin. Adim 5'e geri

dondn.




E_FFE

Servo ACIK durumdayken, YUKARI veya ASAGI tuguna basin ve
servo motor maksimum 1/4 donus genligi ile birkag kez ileri ve
geri donecektir (dogrusal servo motor durumunda 10 mm iginde).
Caligma siresi yaklasik 2 saniyedir. Calisma sirasinda soldaki
ekran yanip sdnecektir.
(Not) 1. Eylemi durdurun. iglemi durdururken adim 5'e dénmek
icin F tusuna basin.
2. Servo motor hafif¢ce hareket eder ve ayni anda bir ses
cikarir. Givenlik icin IGtfen makineye yaklagsmayin.

Adimlar

islem sonrasi ekran

Tus

Operasyon

F_853

Algilama iglemi normal olarak tamamlandiktan sonra, "E_FFt"
ekraninin yanip sénmesi durur ve algilanan rezonans frekansini
gosterir. Kontrol igslemi basarisiz olursa "F " gériintilenir.

Cikis sonucunu ayarlarken 9. adima gegmelisiniz. Tespit

sonucu ayarlanmadan sadece rezonans frekansi onaylanirsa,
adim 2'ye dénmek igin S tusuna basin.

< Onemli>

Algilama normal sekilde sona erse bile, galisma suresi 2 saniyeyi
asarsa, algilama dogrulugu yetersiz olabilir. Komut genligi "15
"ten biraz daha biylk bir degere yikseltilir ve ardindan tekrar
galistinlirsa, algilama dogruludu iyilestirilebilir. Ancak, komut
genligi artirildiktan sonra, makine tarafindan uretilen titresim ve
glrllta kisa slrede daha bliylk hale gelecektir. Komut genligini
degistirirken lGtfen genlik degerini kademeli olarak artirin ve
asagidaki durumlarda durumu gézlemleyerek degisiklik yapin.

F tusuna bastiginizda, tespit edilen rezonans frekansina karsilik
gelen en iyi gentik filtresi otomatik olarak ayarlanacaktir. Centik
filtresi normal olarak ayarlandiktan sonra "donE" yanip sGner ve
sol ekrana doner. 1. gentik filtre frekansi ayarlandiginda, 2. centik
filtre frekansi (Pn40C) otomatik olarak ayarlanacaktir (PN 408.0
=ooo1). 5. adima dénmek igin F tusuna tekrar basin.

(Not) 1. Bolim 1 ve bolim 2'nin gentik filtreleri ayarlandiginda,
gentik filtresini  (Pn408= n.o1o1)'de ayarlamak
mumkun degildir.

2. Bu tarafindan tespit edilen gentik filtre frekansi
fonksiyonu kullanilmazsa, Pn408.0=00oo0  olarak
ayarlanir.

10

c

rAdOb

"FA206" ekranina donmek igin S tusuna tekrar basin.

8.1.7 YUk /Kitle Algilama (FA208)

Lutfen islem adimlarinin yani sira asagidaki iceriklere de bakin

. isl ;
Adimla Islem sonrasi ekran iﬁr:htar Islem
r
1 F E‘ n n n E Yardimci iglevi segmek igin F tuguna basin.
Ll Ly ui slovi segmek gin F 15
2 }- H E E E n YUKARI veya ASAGI tusu "FA208" gésterir.
3 ] 3 ﬂl E S tusuna basin ve ekran igerigi soldaki sekilde gosterildigi gibi
| 8 LA olur. YUk ataleti/kutle itme mesafesi ayarini girin.
4 [} E (] u n Hareket mesafesini ayarlamak icin YUKARI veya
L. A0 ASAGI tusuna basin. Birim: bobin (dénen motor) mm
(dogrusal motor)
5 [] b b E Operasyon hazirlik durumuna girmek icin S tugunu basili tutun.
P}
[} Servo AGIK durumuna girmek igin S tusuna basin. Bu sirada
6 r~ mn
A [N ] servoyu KAPATMAK isterseniz S tusuna basin. Adim 5'e geri
dondn.
Servo ACIK durumdayken YUKARI veya ASAGI tusunabasin,
servo motor ayarlanan hareket mesafesi i¢cinde (dogrusal
7 d o nmn E' u n servo motor durumunda 10 mm iginde) birka¢ kez ileri ve geri

donecektir. Calisma suresi yaklagik 8 saniyedir.
Caligma sirasinda soldaki ekran yanip sénecektir.




Titresim durdurulur ve algilanan yiik ataleti/kitlesi

"FA208" ekranina dénmek igin S tusuna tekrar basin.

[] (1 ri E' s .
8 ] TN -- A.I.glularrja |§Iem| normal olarak tamamland.!k.t.an"son.ra ylzde
gorintllenir. Cikis basarisiz olursa "J " gorintilenir.
o ||F A C

Bolum 9 Bakim

9.1 Muayene ve parga degisimi

Servo siirGcunin incelenmesi ve bilesen degisimi asagida agiklanacaktir.

9.1.1 Kontrol

Servo sUrlcunun rutin denetime ihtiyaci yoktur, ancak agsagidaki 6gelerin yilda en az bir kez kontrol
edilmesi gerekir.

Muﬁggﬁ Kontrol arahg Bakim temelleri Ariza durumunda miidahale
Gorunim Cop, toz, yag lekesi vb. yok Lutfen bezle silin veya hava tabancasi
denetimi Yilda en az bir Op, 10z, yag 1ekesi vb. yox. ile temizleyin.

Vidalarin kez Terminal bloklari, konektér montaj vidalari Liitfen biraz daha sik
gevsekligi vb. gevsetilmemelidir. utfen biraz daha sikin.

9.1.2 Aku Degistirme

Ak voltaji yaklasik 3V'un altinda oldugunda, "Kodlayici aki alarmi (A.830)" veya "mutlak Kodlayici akii anormallik alarmi
(A.930)" goriintilenecektir.
Bu alarm veya uyari goériintilendiginde, akiniln degistiriimesi gerekir.

AkU Alarmi/Uyari Ayarlar

Alarm veya uyarinin goriintulenip gériintilenmeyecegdi akl disuk voltaji alarmi/uyarisi (Pn 008 = n. X) tarafindan ayarlanir.

Parametre Anlami D_e vreye Kategori
girecegi
zaman
Pn0O08S [Fabrika Aku voltaji distiiginde bir alarm goérintilenir (A.830). Yenide‘n Kurulum
baslatildigind
AkU voltaji dustiigiinde bir alarm gorintulenir (A.930). a

+Pn008=n oldugunda. 0 olarak ayarlandiginda
* Glg kaynagini agtiktan ve 5 saniyeye kadar bir servo alarm (ALM) sinyali verdikten sonra, aku voltajini 4 saniye

boyunca izleyin.

AKkU voltaji 4 saniye sonra belirtilen degerin altina disse bile alarm géruntilenmez.
+Pn008 = n. 1 ayarlandidinda
Gug kaynagi acildiktan ve servo alarm (ALM) sinyali 5 saniyeye kadar ¢iktiktan sonra, aku voltaji her zaman

izlenecektir.

Kontrol guicti

OFF

ALM sinyali

Alarm durumu Maksimum

5

Alarm Pn008 = n
gosterdiginde.

0

Alarm Pn008 ="
gosterdiginde.

1

ON

Normal durum

4 saniye

“saniye

AKU voltajiizleme

Akl Degistirme Adimlari

@ Pili Gst cihaza takarken

1. Sadece servo siiriicii kontrol giig kaynagina baglayin.
2. Kullaniimis akiiyii gikarin ve yeni akiiyii takin.

3. "A.830 (Kodlayici Akii Alarmi)" ekranini iptal etmek igin liitfen servo siiriicti kontrol glic kaynagini kapatin.
4. Servo siiriicii kontrol giig kaynagina tekrar baglayin.

5. Alarm géstergesinin kayboldugunu ve servo siiriiciiniin normal galisabildiginden emin olun.



AkU unitesi ile Kodlayici kablosu kullanirken

1. Sadece servo suriicl kontrol gii¢ kaynagina baglayin.

Servo surici kontrol gi¢ kaynagi KAPALI olduktan sonra pil gikarilirsa (enkoder kablosu ¢ikarildiginda
dahil), mutlak deger enkoderindeki bellek verileri kaybolacaktir.
Onemli

2. AkU Unitesinin dis kapagini agin

3. Kullanilmig pili ¢ikarin ve yeni pili takin.

Mutlak deger Kodlayici icin Kodlayici
kablosu

Servo Unitesi yan konnektori

-~ Lityum pilin montaji

Akl Unitesi Lityum pil

4. Akl Unitesinin dis kapagini kapatin.

5. "A.830 (Kodlayici Akl Alarmi)" ekranini iptal etmek igin litfen servo surici gug kaynagini kapatin.
6. Servo siriici gu¢ kaynagina tekrar baglayin.
7. Alarm gostergesinin kayboldugunu ve servo suricunin normal galisabildigini onaylayin.

9.2 Alarm gdostergesi

Servo surlcu anormal oldugunda, panel gosterge Unitesinin LED'i Alarm numarasini
gOsterir. Olusan Alarm numarasi asagida gosterilmistir ve panel ekran alaninda

gérintilenir. Ornek: "A.20" alarmi olustugunda, gériintiilenecektir:

AL Z1)

9.2.1 Uyari listesi

Alarm adi, Alarm igerigi, alarm olustugunda durdurma ydntemi ve Alarm numaralarinin sirasina gére alarm
sifiramanin mimkdn olup olmadigi alarm listesi listelerinde listelenir.

Alarmin sifirlanip sifilanamayacagi



Evet: alarm, alarm sifirlama yoluyla serbest birakilabilir. Ancak, alarm faktéri hala mevcutsa, serbest

birakilamaz.

Hayir: Alarm serbest birakilamaz.

Alarm listesi

Alarm Alarm
Alarm Alarm adi Alarm agiklama durma |sifirlanabilir
numarasl modu mi?
A.020 Parametre ve kontrol istisnalar tictintin dahili parametrelerinin verileri anormal. Gr.l Hayir
A.021 Parametre bicimi istisnasi (in dahili parametrelerinin veri formati anormal. Gr.l Hayir
A.022 Sistem ve kontrol istisnalar Servo siiriictiniin dahili parametrelerinin verileri anormal. Gr.l Hayir
Ana devre algilama Unitesi anormal.
A.030 9 Ana devrenin tespit edilen gesitli verileri anormaldir. Gr.l Evet
A.040 Parametre ayar! istisnasi Ayarlanan aralik disinda. Gr.l Hayir
A.042 Parametre kombinasyonu istisnasi Birden fazla parametrenin kombinasyonu ayarlanan araligin diginda. Gr.l Hayir
A.050 Kombinasyon hatasi Birlestirilebilir motor kapasitesi araliginin diginda. Gr.l Evet
A.051 Uriin Alarmlari desteklemiyor Desteklenmeyen (iriin baglandi. Gr.l Hayir
A.0bO Servo AGIK komutu gegersiz alarm Mgtoralgnerjl verme yardimcl iglevini yerine getirdikten sonra Ust cihazdan servo AGIK komutu Gri Evet
gonderiliyor.
A.100 Asiri akim algilama Glig transistorii agir akimi veya sogutucu asiri isinmasl. Gr.l Hayir
A.101 Motor agiri akim algilama Motordan izin verilen akimi agan bir akim akar. Gr.l Hayir
A.300 Rejenerasyon anomalisi Rejeneratif arizalar. Gr.1l Evet
A.320 Rejenerasyon agiri yuki Rejenerasyon agiri yiiklenmesi meydana geldi. Gr.2 Evet
AC giig girisi/DC gug girisi ayari yanlis. Gig kablosu yanlis kablolanmis.
A330 Ana devre gii¢ kaynagi kablolama Gr.l Evet
hatasi
A.400 Asiri voltaj Ana devre DC voltaji anormal derecede yiiksek. Gr.l Evet
A.410 Voltaj altinda Ana devrenin DC voltaji yetersiz. Gr.2 Evet
A510 Asiri hiz Motor hizi maksimum hizi agiyor. Gr.l Evet
A.520 Titresim alarmi Motor hizinda anormal titresim tespit edildi. Gr.l Evet
A521 Alarmi otomatik olarak ayarla Ayar gerektirmeyen fonksiyonun otomatik ayarinda titresim algilanir. Gr.l Evet
Yanlis ESM istisna korumasina P, . . .
A.600 ihtiya?; duyuro Mevcut durumdan doniistirilemeyen bir durum gegis talebi alindi. Gr.l Evet
Tanimlanmamig ESM istisna
A.601 korumasina ihti?ag duyuyor Tanimlanmamig bir durum gegis istegi alindi. Gr.l Evet
Onyiikleme durumu istisna korumasina
A.602 ihti;lag duyuyor Bootstrap durum gegis istegi alindi. Gr.1 Evet
PLL istisna korumasini Senkronizasyon baslatildiktan 1 sn sonra iletisim ve servo faz kombinasyonu tamamlanmadi
A.603 tamamlamadi Gr.l Evet
A.604 PDO watchdog istisna korumasi SP veya OP oldugunda, 0200h ESC kaydinin bit10'u belirtilen sire iginde ACIK dedgildir. Gr.1 Evet
A.605 ESC donanim baglatma hatasi ESC donanim baslatma hatasi. Gr.1 Evet
A.606 PLL istisna korumasi ESM durumu SP veya OP'dir ve iletisim ve servo fazlari eslesmez. Gr.1 Evet
Senkron korumada anormallik Senkronizasyon iglemi tamamlandiktan sonra SYNCO veya IRQ kesme islemi zaman agimina ugradi.
A.607 sinyalleri Gr.l Evet
Ayni donemde anormal " .
A.610 koyrulma Desteklenmeyen senkronizasyon periyodu (SYNCO) ayarlanmistir. Gr.1 Evet
A611 Posta Kutusu Seti istisna Korumasi Posta kutusunun SM0/1'i yanhs ayarlanmis. Gr.1 Evet
A614 PDO Watchdog Setleri Anormal PDO watchdog ayar hatasi. Gr.1 Evet
Koruma
A.615 DC set istisna korumasi DC ayar hatasi. Gr.1 Evet
SMol d istisna k
A.616 072y mocu ayari istisna korumas Desteklenmeyen SM olaylari ayarlanir. Gr.1 Evet
A617 SM2/3 Set Anormal Koruma SM2/3 yanlis bir degere ayarlanmis. Gr.1l Evet
A.620 CAN kontrol cihazi donanim hatasi CAN alici-verici donanim hatasi Gr.1 Evet
A.621 CANopen sinyal zaman asimina ugradi Sinyal zaman kaybini veya zaman asimini izleyin Gr.1 Evet
A.622 CANopen senkronizasyon gergevesi Senkronizasyon gergevesi kayboldu veya zaman asimina ugradi Gr.1 Evet
zaman agimina ugradi
TxPDOallocatesexception Koruma.
A.650 P TxPDO eslemesinin veri boyutu 32 bayti asiyor. Gr.1 Evet
A.651 RxPDO istisna korumasi atar. RxPDO eslemesinin veri boyutu 32 bayti agiyor. Gr.1 Evet
A.652 Kayip baglanti istisna korumasi ESM Baslangi¢ durumundan ¢iktiktan sonra Port0 veya 1 kayip baglanti durumunda gérinr. Gr.1l Evet
A710 Asir yik (anhik maksimum yiik) Nominal tork de@erini blyiik 6l¢tide asan bir torkla birkag saniye ila onlarca saniye galisir. Gr2 Evet
A.720 Asiri yiik (strekli maksimum yiik) Strekli calisma, nominal degeri asan tork ile gerceklestirilir. Gr.1 Evet
AT730/1 DB asir yiiklemesi DB'nin (dinamik fren) etkisi nedeniyle, ¢alisma enerjisi DB direncinin kapasitesini agar. Gri Evet
Sinyal akimi sinirlama direnci asiri
A.740 y[l]ky imesinir ! 1agin Ana devre glic agma frekansi gok yiiksek. Gr.1 Evet
AB10 Kodlayict yedekieme alarmi Kodlayicinin gii¢ kaynagi tamamen tiikenir ve konum verileri silinir. Gri Hayr
A.820 Kodlayici ve kontrol alarmi Kodlayici belleginin toplam kontrol sonucu anormal. Gr.l Hayir
A830 Kodlayict Ak alarmi E:;Eggﬁa acildiktan sonra akii voltaji belirtilen degerin altina diistiyor glic Gri Evet
A.840 Kodlayici veri alarmi Kodlayiciyigi igindeki veriler anormal. Gr.l Hayir
A.850 Kodlayici asiri hizi Gii¢ kaynagi ACIK oldugunda, kodlayici yiksek hizda déner. Gr.l Hayir
MECHATROLINK iletisim ASIC hatasi 1 .
AbBA etisim alas! MECHATROLINK lletisim ASIC Arizasi 1 Olustu Gri Hayir
AbBb MEKATROLINK lletisim ASIC hatas 2 MECHATROLINK Iletigim ASIC Arizasi 2 Olustu. Gr2 | Hayr
A.C10 Kontrol disi algilama Servo motor kontrolden gikti. Gr.1 Evet
A.C20 Faz hatasi algilama Hata tespit asamasi. Gr.l Hayir
A.C22 Faz bilgileri tutarsiz Faz bilgileri tutarsizdir. Gr.l Hayir
A.C90 Kodlayic lletigim hatasi Kodlayici ve servo siiriicii arasinda lletigim yok. Gr.l Hayir
Kodlayicida anormal hizlanma
A.C91 |Ieti§in)'/1 pozisyon verileri Kodlayici konum verilerinin hesaplanmasinda bir hata olustu. Gr.l Hayir
Kodl: lletisi I
A.C92 isﬂssaylm eligim zamaniayicis: Kodlayici ve servo siiriicii arasindaki letisim zamanlayicisi bagarisiz oldu. Gr.l Hayir
A.CAO Kodlayici parametre istisnasi Kodlayici parametreleri bozulmus. Gr.l Hayir
A.Cb0 Kodlayici geri dongu kontrolli Kodlayiciyla Iletigim igerigi yanlis. Gr.l Hayir
istisnas|
Konum sapmast cok bilyiik Servo ACIK durumunda, konum sapmasi asiri konum sapmasi uyari degerini asiyor Gri Evet
(Pn520).
A.doo
Adol Alarmforexcessive servo Servo KAPALI konum sapmasi servo ACIK konumdayken asiri konum sapmasi uyari degerinin Gr1 Evet
ACIK iken pozisyonsapmasi (Pn526) ayar degerini astiginda servo ACIK tutulur.
A.d02 Asiri pozisyon igin alarm ACIK Servo konum sapmasi biriktirme durumunda ACIK oldugunda, hiz siniri Gr.2 Evet




servo agikken hiz sinirindan servo ACIK oldugunda hiz sinir degeri (Pn529 veya Pn584) tarafindan yurataltr. Bu
kaynaklanan sapma durumda bir konum komutu girildiginde, sinir serbest birakilmaz ve ayarlanan deger Asiri konum
sapmasi igin uyari degeri (Pn520) asilir.

Ad10 MOtOf aras.lnda asir sapma Tam kapali gevrim kontrolde, motor ve yiik konumu arasindaki sapma gok biiyiiktiir. Gr.2 Evet
ve yiik pozisyonlari

A.d30 Konum verileri gok buytik Konum geri bildirim verileri 1879048192'yi agiyor. Gr.l Hayir

A.E02 MEKATROLINK. . Dahil MECHATROLINK lletigimi ve servo siiriicii senkronizasyonu anormal. Gr.l Evet
Senkronizasyon Istisnasi 1
MECHATROLINK iletim déngtist ayar PR

A.E40 hatas! MECHATROLINK lletigiminin iletim siiresi yanlis ayarlanmis. Gr.2 Evet
Adres ayari f .

AE42 MECHATROLINK istasyonu anormal MECHATROLINK Istasyonunun adresi yanlis ayarlanmis. Gr.2 Hayir
MECHATROLINK kroni isti f

AE50* SenKIonizasyon ISisna 1y e cHATROLINK Iletisiminde senkronizasyon istisnast olustu. Gr.2 Evet

AE51 MECHATROLINK senkronizasyon MECHATROLINK lletisiminde senkronizasyon hatasi olugtu. Gr2 Evet
basarisiz oldu

" MECHATROLINK Tletisim hatas! o - g

A.E60 (hata aliniyor) MECHATROLINK lletigsim sirasinda strekli olarak lletisim arizasi. Gr.2 Evet

AE61 aMn%?rEQTROLINK iletim dongusti MECHATROLINK iletigiminde anormal iletim siiresi meydana geldi. Gr.2 Evet
MECHATROLINK senkronizasyon MECHATROLINK iletisiminde surekli olarak alinmamis senkronizasyon gergeveleri olusuyor.

AEG3 gergevelerini almadi Gr2 Evet

AEdl Komut yliritme zaman agimina MECHATROLINK komutu zaman agimi hatasi olustu. Gr.2 Evet
ugradi

AF10 Giig kablosu faz kaybi Ana d_ongu gli¢ kayqagl ACIK oldugunda, Ug¢ fazdan birinin diisiik voltaj durumu Gr2 Evet

1 saniyeden uzun suirer.

* Bu Alarm, Alarm kaydina kaydedilmeyecektir. Sadece panel ekraninda goérintulenir.

9.2.2 Alarm Nedeni ve Alinacak onlemler

Asagidaki tabloda alarmin nedeni ve alinacak 6nlemler listelenmistir. Asagidaki tabloya gére islem yapildiktan sonra ariza giderilemiyorsa,
litfen acentemizle veya en yakin subeyle lletisime gegin.

Alarm numarasi:

Parametre formatistisnasi
(Servo sirucunin dahili
parametrelerinin verileri
anormal.)

verildigi yerde servo siriictinin

surtimiine gore guincellenir.

yaziim

Sebep Onaylama yéntemi Alinacak 6nlemler
Alarm adi
Besleme voltaji aniden diisiyor. o Gug kaynad voltajini spe_sifi.k.asyon ara.llglnc.!a.
Besleme voltajini dlctin. ayarlayin ve parametre ayar degerini baglatma islemini
gergeklestirin.
Parametre yazarken giicii kapatma Elektrik kesintisi zamanini teyit edin. Parametre ayarlaninin baslatimasindan sonra
A.020 : parametreleri yeniden girin.
Parametre  ve kontrol| Parametreye yazma sayisi Parametre degisikliklerinin st cihazdan yapilip Servo surliclyl degistirin. Parametre
istisnalar maksimum degeri asti yapiimadigini onaylayin. yazma yéntemi dedistirin.
Servo  striictinin  dahili|AC gu¢ kaynagindan, topraklamadan, Servo siirlicliyl giic kaynagina tekrar baglayin.
parametrelerinin verileri | Statik elektrikten vb. parazit sebebiyle Alarm olusursa, sorun olabilir. Karsilikli etkilesimi 6nlemek igin tedbirler alin.
anormal. hatali galisma gergeklesiyor
Gaz, su damlaciklari veya kesme yagi vb_. _ _
nedeniyle servo surtct icindeki | Ayar ortamini onaylayin. Servo sirlicliyl degistirin.
bilesenler arizalanmigtir.
Servo siriicl gli¢ kaynagina baglantisini
Servo siriici arizasi tekrar kontrol edin. Alarm hala devam Servo siriictiyl degistirin.
ediyorsa, bir ariza olabilir.
A.021 : Yazma parametresinin yazilim strlimd, alarmin{Urdn bilgilerini okuyun ve yazilim siriimlerinin ayni

olupolmadigini onaylayin.
Surtmler farklysa, bir alarm
olusabilir.

Ayni yaziim slrimi ve modeline sahip diger servo
surtculerin parametrelerini yazin ve ardindan giic
kaynagini agin.

Servo siriicl arizas|

Servo surticlyl degistirin.

A.022 :

Sistem parametreleri ve
kontrol istisnalari (Servo
sirticuniin dahili
parametrelerinin verileri
anormal)

[Tedarik voltaji bir anda distyor

Gu¢ kaynagi voltajini 6lgiin

Servo surticlyl degistirin.

Gug kaynag|, kontrol panelinde kapatild.
yardimcl iglevi ayarlama iglemi.

Elektrik kesintisi zamanini teyit edin.

Servo surticliyl degistirin.

Servo siriicl arizas|

Servo siriicl gli¢ kaynagina tekrar
baglayin. Alarm hala olusuyorsa, su olabilir bir hata
olabilir.

Servo surticliyl degistirin.

A.030 :
IAna devre tespit birimi
)arizasi

Servo siriicli arizas!

Servo siriictiyl degistirin.

A.040 :
Parametre ayar istisnasi
(ayarlananaralhgin

Servo kapasitesi servo motor kapasitesiyle
eslesmiyor

Servo siiriicti ve servo motor kapasitesinin miktar
ve kombinasyonunu onaylayin

Servo suriict ve servo motor kapasitesi
birbiriyle eslesir.

Servo siriicli arizas|

Servo sriictiyl degistirin.

Degistirilen parametrelerin ayar araligini onaylayin.

Degistirilen parametreleri ayarlanan araliktaki

Parametre kombinasyonu
istisnasi

degistirildiginden, program JOG'un ¢alisma hizi
ayarlanan araliga uymuyor.

otesinde) Parametre ayar araliginin diginda >
degerlere ayarlayin.
Elektronik disli orani ayar degeri Elektronik digli oraninin 0,001<(Pn20E/Pn210)< Elektronik disli oranini 0,001< (Pn20E/Pn210) <
ayarlanan araligin diginda 64000 64000 olarak ayarlayin
oldugunu dogrulayin.
Elektronik digli orani (Pn20E
/Pn210) veya servo motor degistirildiginden,| Algilama kosulu formiiliinin™l" dogru olup Elektronik disli oraninin degerini azaltin
JOG programinin galisma hizi ayarlanan araliga| olmadigini onaylayin. (Pn20E/Pn210).
uymuyor.
A.042 : Program  JOG  hareket hizi  (Pn533)

Algilama kosulu formiliniin 1 dogru olup
olmadigini onaylayin.

Pn533 degerini artirin.

Elektronik disli oraninin (Pn20E/Pn210) veya
servo motorun degismesi nedeniyle, gelismis
otomatik motorun hareket hizi ayari ayarlanan
araliga uymuyor.

Algilama kosulu formdliniin 2 dogru olup
olmadigini onaylayin.

Elektronik disli oraninin de@erini azaltin
(PN20E/Pn210).

A.050 :
Kombinasyon
(birlestirilebilir
disinda
motor kapasite araligr)

hatasi
alanin

Servo siiriicti kapasitesi servo motor
kapasitesiyle eslesmiyor

1 Mt et

Oldugunu
onaylayin

Servo slriicti ve servo motor kapasitesi
birbiriyle eslesir.

Servo siriicli arizas|

Servo sirilciyl degistirin.

A.051 :
Uriin alarmlari
desteklemiyor

(sadece seri
kullaniimadiginda)

donistirme

Motor parametre dosyasi Kodlayiciya yazilmiyor

unitesi yazildigini dogrulayin.

Motor parametre dosyasinin kodlayiclya

Motor parametre dosyasini kodlayiciya yazin.




Alarm numarasi:
Alarm adi

Sebep

Onaylama yontemi

Alinacak dnlemler

A.0bO :
Servo AGIK komutu
gegersiz alarm

'nin yardimci iglevini yerine getirdikten sonra
motora enerji verilmesi, servo Ust cihazdan ON
(SV_ON) komutu gonderilir

Servo surlicti glic kaynagina tekrar baglayin. Veya
bir yazilim sifiramasi gergeklestirin.

A.100 :

Asiri akim algilama
(asir akim giig
transistoriinden veya Isi
emiciden gegerek agiri
Isinmaya neden olur)

Ana dongu kablosu yanlis baglanmis veya
zayif temasi var.

Kablo baglantilarinin dogru oldugunu
dogrulayin.

Kablo tesisatini degistirin.

Ana gevrim kablosunda dabhili kisa devre veya
topraga kisa devre olustu.

Arasinda kisa devre oldugunu dogrulayin
Kablonun UVW fazlari ve UVW ile toprak
arasinda.

Kablo kisa devre yapmis olabilir. Kabloyu
degistirin.

Servo motor iginde kisa devre veya topraga
kisa devre olusuyor

Arasinda kisa devre oldugunu dogrulayin
Motor terminallerinin UVW fazlari ve UVW ile
toprak arasinda.

Servo motor arizali olabilir. Servo motoru
degistirin.

Hatali kablolama veya rejeneratif rezistorde
temassizlik

Kablo baglantilarinin dogru oldugunu
dogrulayin.

Kablo tesisatini degistirin.

Dinamik fren (DB ve servo surlict nedeniyle acil
durdurma) sik kullanilir veya DB asir yiik alarmi
olusur.

DB'nin kullanim sikhgr giig ile teyit edilir

DB direncinin tiiketimi. Veya DB agiri ylik alarminin
olusup olugmadigini onaylamak

icin alarm ekranini kullanin (A.730 veya A.731).

DB'nin  kullanim  sikhigini
slricinin tip segimini,
mekanizmasini degistirin.

azaltmak igin servo
calisma yontemini ve

Rejeneratif direng dederi gok fazla
yuksek

Rejeneratif direncin kullanim sikligini teyit edin.

Calisma kosullarini ve yiiklerini tekrar gézden gegirin

Servo siriicliniin rejeneratif direng degeri
cok kiigiik

Rejeneratif direncin kullanim sikligini teyit edin.

Rejeneratif direng degeri, izin verilen minimum degerin
(izerinde bir degere degistirilir
Servo surlict igin direng degeri.

Servo motor disiik hizda durdugunda veya
calistiginda fazla yiikleniyor

Caligma kosullarini servo siiriicii
spesifikasyonu ile kargilastirin

Servo motor tarafindan taginan yiki azaltin azaltin
veya daha yliksek hizda galitirin.

Parazit nedeniyle yanlis caligma

Kablolama gibi parazit nedenlerini iyilestirin ve
herhangi bir etki olup olmadigini onaylayin.

FG'yi dogru sekilde kablolamak gibi paraziti 6nlemek|
icin 6nlemler alin. Ek olarak, FG'nin kablo boyutu servo
suriicl ana dongistninkiyle ayni olmalidir.

Servo siriicl arizas|

Servo surlict gli¢ kaynagina baglayin
tekrar kontrol edin. Hala bir alarm olusuyorsa servo
slriclyu degistirin.

A.101 :

Motor agiri akim
algilama

(Motor agiri
kapasite
lizerinden akar
izin verilen akim)

Ana dongl kablosu yanlis baglanmis veya
zayif temasi var

Kablo baglantilarinin dogru oldugunu
dogrulayin

Kablo tesisatini degistirin.

Ana gevrim kablosunda dahili kisa devre veya
topraga kisa devre olustu

Kablo UVW fazlari ve UVW ve toprak arasinda
kisa devre durumunu kontrol edin.

Kablo kisa devre yapmis olabilir. Kabloyu
degistirin.

Servo motor iginde kisa devre veya topraga
kisa devre olusuyor

Motor terminalleri UVW fazlari ve UVW ve toprak
arasinda kisa devre durumunu kontrol edin.

Servo motor arizali olabilir. Servo motoru
degistirin.

Servo siiriict iginde kisa devre veya
topraga kisa devre olustu

Servo sirlicli servo motor baglanti terminalinde
UVW fazlari ve UVW ve toprak arasinda kisa devre
durumunu kontrol edin.

Servo sirtclyl degistirin.

Servo motor dislik hizda durdugunda veya
calistiginda fazla ylkleniyor

Caligma kosullarini servo siiriicl
spesifikasyonu ile kargilastirin

Servo motor tarafindan tasinan yiikii azaltin azaltin
veya daha yliksek hizda galistirin.

Grilti nedeniyle yanlis galisma

Kablolama ve ayar gibi giiriiltii ortamini iyilestirin ve
herhangi bir etki olup olmadigini onaylayin.

FG'nin dogru sekilde kablolanmasi gibi parazit karsiti
onlemler alin. Ek olarak, FG'nin kablo boyutu servo
suriicli ana dongusd ile ayni olmaldir.

Servo siriicl arizas!

Servo sirtict glic kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir
alarm olusuyorsa, servo slriicliyli degistirin

A.300 :
Rejeneratif arizalar

Rejeneratif direng kapasitesi
(Pn600) “0” disinda bir degere ayarl
herhangi bir rejeneratif direng kurulu degil

ve

Dis rejeneretif rezistorun baglantisini ve
PN600’ln degerini kontrol edin..

Rejeneratif direng gerekmediginde harici rejeneratif
direng baglayin veya Pn600'U (rejeneratif direng
kapasitesi) 0'a ayarlayin.

Harici rejeneratif direng yok

Harici rejeneratif direnc veya rejeneratif gii¢ direnci
cihazi baglantisini ve Pn600 degderini onaylayin.

Harici rejeneratif direnci bagladiktan sonra Pn600
igin uygun degeri ayarlayin,
veya rejeneratif direng cihazini bagladiktan sonra
Pn600't 0 olarak ayarlayin.

Rejeneratif rezistoér baglanti terminali B2-B3
jumper kablosu distyor

Giuc terminali atlama kablosunun
baglantisini onaylayin.

Aktarma kablolarinin dogru baglayin.

Zayif baglanti, dis rejeneratif rezistoriin
dismesi veya kesilmesi

Harici rejenerasyon direncinin
kablolamasini onaylayin.

Harici rejeneratif rezistoriin kablolamasini diizeltin.

Servo siriicl arizas!

Ana dongti glic kaynaginin oldugu durumda

aclk degilse, servo siriicti kontrol glic kaynag: tekrar
acilir. Hala bir alarm olusuyorsa, servo siiriicliyl
degistirin.

Gui¢ kaynag voltaji
spesifikasyon araligini agiyor

Besleme voltajini 6lgtin.

Gu¢ kaynag voltajini
spesifikasyonlara gére

ayarlayin
Harici rejeneratif direng degeri veya rejeneratif| . - . i L
N i 4 PREOI - - . . Rejeneratif direnc degerini ve rejeneratif direng
glljﬁ?%ggpasney yetersiz veya sireki rejenerati Qa_l@ma kosullarini ve kapasiteyi yeniden teyit kapasitesini degistirin. Calisma kosullarini  tekrar
edin.
ayarlayin.
A.320 : Sturekli olarak negatif yuk tagiyor ve Calisan sevo motora uygulanan yiki Servo, mekanik ve galisma kosullari dahil olmak
Rejenerasyon asiri surekii rejenerasyon durumunda onaylayin tizre sistemi gézden gegirin.
yiiki
Pn600'de ayarlanan kapasite (rejeneratif
diren¢ kapasitesi) harici rejeneratif direng Rejeneratif direncin baglantisini ve Pn600 Pn600 ayarini diizeltin.
kapasitesinden daha kiiguktir. degerini onaylayin.
Pﬁ603'te ?yalrlana.n'deger (rejfen{eratif Rejeneratif direncin baglantisini ve Pn603 -
direnc degeri) harici rejeneratif direng degerini onaylayin. Pn603 ayarini diizeltin.
degerinden daha kiiguktir
Asiri harici rejeneratif Rejeneratif direncin Dogru direng dederine degistirin ve
direng degeri dogrudur. kapasite
Servo surici arizasi - Servo surlctyl degistirin.
Servo siriicii igindeki giic kaynagi voltaji gok| Rejeneratif direncin direng degderini bir lgim Servo srtictide yerlesik rejeneratif direnci kullanirken
yliksek ve rejeneratif direng baglantisi kesilmis. cihaziyla 6l¢lin. servo siriiclyd degistirin.
Harici bir rejeneratif direng kullanirken rejeneratif
direnci degistirin.
A330 : AC gug girigini ayarlarken, DC gii¢ girisi Gug kaynaginin ayar degerini yapin kullanilan

Ana devre gl¢ kaynagi

kablolama hatasi  (ana
devre glciu  acildiginda
algilanir)

Gii¢ kaynaginin DC oldugunu dogrulayin.

guic kaynagi ile tutarli olmalidir.

DC gug girigini ayarlarken, AC gii¢ girisi

Gii¢ kaynaginin AC oldugunu dogrulayin.

Gug kaynaginin ayar degerini yapin kullanilan
guic kaynagi ile tutarli olmalidir.

Rejeneratif direnc kapasitesi
(Pn600) "0" disinda bir degere
ayarlanmis ve rejeneratif direng
takilmamig

Harici rejeneratif rezistoriin baglantisini ve
Pn600’tUn degerini onaylayin.

Harici bir rejeneratif direng baglayin veya harici
rejeneratif direng gerekmediginde Pn600'G O olarak
ayarlayin.

Servo siriicl arizas|

Servo surlciyl degistirin.




Alarm numarasi:
Alarm adi

Sebep

Onaylama yontemi

Alinacak dnlemler

A.400 :

Asiri Voltaj (Servo
Surtictide Ana Devre Glig
Kaynag

Tarafindan Algilanan Asiri
Voltaj)

IGui¢ kaynag voltaji spesifikasyon araligini agiyor

Besleme voltajini 6lgtin.

AC/DC gu¢ kaynagi voltajini trtin 6zelliklerine
gore ayarlayin

Gli¢ kaynag! dengesiz durumda veya yildirim
carpmasindan etkilenmis

Besleme voltajini 6lgtin.

Gug kaynagl durumunu iyilestirin ve akim
duizenleyici kurduktan sonra servo siri agin.
Halen daha alarm veriyorsa servo striictyi
degistirin.

AC gli¢ kaynag voltaji
spesifikasyon araligini
ve yavaslama gercgeklestirilir

astiginda, hizlanma

Calisirken gii¢ kaynagi voltajini hizi ve torku
onaylayin.

AC gli¢ kaynagi voltajini tirtin 6zelliklerine gére
ayarlayin.

Harici rejeneratif direng degeri
calisma kosullarindan daha biiyiik

Calisma kosullarini onaylayin ve
rejeneratif direng degeri.

Dénme eylemsizlik oraninin veya kiitlenin
oraninin izin verilen aralikta oldugunu gosterir.

Atalet momenti oraninin veya kitle oraninin tolerans
dahilinde oldugunu dogrulamak igin izin verilen atalet
momenti oraninin veya kitle oraninin izin verilen atalet
momenti oraninin veya kiitle oraninin lizerinde oldugu bir

durumda caligtirin

Dénme ataleti oraninin veya kiitle oraninin izin
verilen aralikta oldugunu onaylayin.

Yavaglama slresini uzatin veya yliki azaltin.

Servo siriicl arizas|

Ana ddngu gli¢ kaynagdinin oldugu durumda

aclk degilse, servo siirlicl kontrol gii¢ kaynagi

tekrar acilir. Hala bir alarm oluguyorsa, servo siirlicliyll
degistirin.

A410 :

Voltaj altinda

(Servo siriict icindeki ana
dongiiniin gli¢ kaynagr kismi
diislik voltaji algilar)

Besleme voltaji spesifikasyonun altinda

Gig kaynag voltajini lgiin.

Gug kaynag voltajini normal degerlere
ayarlayin.
aralik

Sirasinda gl¢ kaynagi voltaji diiser operasyon

Giu¢ kaynag voltajini lgiin.

Gl¢ kaynagi kapasitesini artirin.

Anlik giig kesintisi meydana geldi

Gig kaynag voltajini lgiin.

Eger anlik durdurma tutma suresi (Pn509)
degistirilirse, daha kiglik bir degere ayarlanir.

Servo siriicl sigortasi atmig

Servo su ( degistirin

Servo siriicl arizas|

Servo surlcuyl degistirin.

A510 :

Asirthiz

(Motor hizi en yiiksek hizin
lizerinde)

Motor kablolamasinda U, V, W Faz siras| de@eri
hatasi

Servo motor baglantisini onaylayin.

Motor kablolamasi sorunlarini kontrol edin

Komut giris de@eri agiri hiz de@erini agiyor

Girig komutunu onaylayin.

Komut degerini dustrin. Veya kazanci
ayarlayin.

Motor hizi maksimum hizi agiyor

Motor hizinin dalga bigimini onaylayin.

Hiz komutu giris kazancini azaltin ve servo kazancini
duzeltin veya galisma kosullarini ayarlayin.

Servo siriici arizasi

Servo sirticlyl degistirin.

A.520 :
Titresim alarmi

Motor hizinda anormal titresim tespit edildi

Motorun anormal sesini onaylayin
ve ¢aligsma sirasindaki hiz ve tork dalga formlari.

Motor hizini azaltin. Veya hiz déngiist
kazancini azaltin (Pn100).

Atalet momenti oraninin degeri
(Pn103) gergek degerden daha biytik veya buyiik dlgtide
farklilik gosteriyor

Atalet momenti oranini veya kiitle oranini teyit
edin.

Atalet momenti oranini (Pn103) dogru sekilde
ayarlayin.

[Titresim algilama degeri (Pn312) uygun degil

Titresim algilama degerinin uygunlugunu
(Pn312) dogrulayin.

Titresim algilama degerini uygunsekilde
ayarlayin
(Pn312).

A521 :

Alarmi otomatik olarak ayarla
(Ozel ayarlamalar, EasyFFT,
islevde titresim tespitinde
ayarlama yok)

Ayar gerektirmeyen fonksiyon kullanilirken motor blyiik
oOlgude titresir

Motor hizinin dalga bigimini onaylayin.

Yuku izin verilen momentin altina diistriin

atalet oranini azaltin veya sertlik degerini azaltmak igin
ayar gerektirmeyen deger tarafindan ayarlanan yik
degerini artirin.

Ozel ayarlama ve EasyFFT yapildiginda motor bilyiik
Olgude titresir.

Motor hizinin dalga bigimini onaylayin.

Her bir fonksiyonun uygulanmasi igin
operasyon adimlarinda tanimlanan igleme
yontemi.

A.710 :
Asir yik (anlik maksimum
yuk)

A.720 :
Asin yik (strekli
maksimum yiik)

Motor kablolama, kodlayici kablolamasi veya kotl
baglanti

Kablolamayi onaylayin.

Motor ve kodlayici kablolamalarindaki sorunlari kontrol
edin.

Motorun ¢alismasi asiri yik koruma karakteristigini
astyor

Motorun asiri ylik 6zelliklerini ve ¢calisma
komutlarini onaylayin.

Yuk ve galigma kosullarini gézden gegirin.
Ya da motor kapasitesini yeniden gézden gegirin.

DB durmalari DB direncinin kapasitesini astiginda dénme
veya caligma enerjisi.

Calisma komutunu ve motor hizini onaylayin.

Mekanik faktorleri iyilestirin.

Servo siriicl arizas!

Servo sirtclyl degistirin.

|A.730 : A.731 : DB asiri yikii
(Dinamik frenin agiri glic
tiketimi algilandr)

Motor harici bir kuvvet tarafindantahrik ediliyor

Calisma durumunu onaylayin.

Motoru harici kuvvetle ¢alistirmayin.

DB durdugunda dénen veya galisan enerji DB
direncinin kapasitesini asar

DB'nin kullanim sikh@i DB direncinin gii¢ tiketimi ile
dogrulanir.

Asagidaki dnlemleri deneyin.

* Servo motorun komut hizini azaltin.

¢ Donme ataleti oranini veya kiitle oranini
azaltin.

* DB duraklarinin sayisini azaltin.

Servo siriicli arizas|

Servo surlictyl degistirin.

A.740: Darbe Akimi
Sinirlayici Direng Asiri Yiik
(Ana devre gii¢c agma frekansi
cok yuiksek)

izin verilen ani akim sayisi
ana déngii gli¢ kaynagi ACIK/IKAPALI oldugunda
sinirlama direngleri asilir

Ana dongii glic kaynaginin ACMA/KAPAMA
frekansini disurin.

Servo siriicl arizas!

Servo sirticliyl degistirin.

A.810 :

llk durumda mutlak deger kodlayicinin
glic kaynagini agin

llk durumda gctn agik olup olmadigini
kontrol edin

Kodlayicinin ayar islemi gerceklestirilir

Kodlayici kablosu ¢ikarildi ve sonra
baglandi

llk durumda gicin agik olup olmadigini
kontrol edin

Kodlayici baglantisini onaylayin ve kodlayiciyi
ayarlayin




Kodlayici yedekleme alarmi (yalnizca

mutlak deger Kodlayiciyr bagli
oldugunda algilanir
(Kodlayici tarafinda algilandi

Servo siirlicti kontrol gli¢ kaynagi

arizalandi

(+5V) ve Akl gii¢ kaynaginin her ikisi de

Kodlayici konektori pilinin ve konektor
durumunun dogru oldugunu dogrulayin.

Kodlayiciya gli¢ beslemesi yeniden
saglandiktan sonra

(AkU degisimi, vb.), kodlayici ayarlanir.

Mutlak deger kodlayici hatasi

Ayar iglemi tekrar yapilsa bile alarm serbest
birakilamadiginda,
servo motoru degistirin.

Servo siriicli arizas!

Servo surlciyl degistirin.

A.820 :
Kodlayici ve kontrol alarmi
(Algilanan kodlayici tarafi)

Kodlayici arizasi

Kodlayiciyi sifirlayin. Hala sik sik meydana geliyorsa,
servo motor arizalanmig olabilir. Servo motoru
degistirin.

Servo siriicli arizas!

Servo surlciyl degistirin.

A.830 :
Kodlayici akii alarmi

(Mutlak deger Kodlayici akii voltaji

belirtilen degerin altinda)

Ak iyi baglanmamis veya bagh degil

Akl baglantisini onaylayin.

Akiyl dogru sekilde baglayin.

belirtilen deger (2,7 V)

Aku voltaji agsagidaki degerden dislktir

Ak voltajini Slgtin.

Akuyl degistirin.

Servo siriicli arizas|

Servo surlctyl degistirin.

Alarm numarasi:
Alarm adi

Seb
ep

Onaylama yontemi

Alinacak dnlemler

A.840 :
Kodlayici veri alarmi
(Kodlayici tarafinda

Kodlayici arizasi

Servo siurici gug kaynagina baglayin
tekrar kontrol edin. Hala alarmolusuyorsa servo motoru veya
Kodlayicyi degistirin.

Kodlayici gevresinin dogru kablolanmasi

algilandi Parazit vb. nedeniyle kodlayicinin yanls
g ) calismasi - (Kodlayici kablosunun servo motor ana déngi kablosundan
ayrilmasl, topraklama islemi, vb.)
Kontrol gii¢ kaynagi agildiginda, motor 200| Giig kaynagi agildiginda motor hizini motor doniis |Servo motorun doniis hizini 200 dakika-1'den daha diisiik bir
A.850 : min-1 veya daha yiiksek bir hizda déner|hizindan teyit edin. degere ayarlayin ve ardindan kontrol gii¢ kaynagini agin.

Kodlayici agiri hizi (kontrol
guict agildiginda algilanir)
(Kodlayici tarafinda algilandi)

(servo motoru déndiriirken)

Kodlayici arizasi

Servo sirticti gli¢ kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa, servo motoru veya enkoderi degistirin.

Servo siriicl arizas!

Servo surlict gli¢ kaynagina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa, servo motoru veya enkoderi degistirin.

A.bBA :
MEKATROLINK
lletigim ASIC hatasi 1

[Servo siriici MECHATROLINK iletisim
[arizasi

Servo slrlicli gu¢ kaynagina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa, servo sirliclyd degistirin.

A :
MEKATROLINK
lletigim ASIC hatasi 2

Parazit nedeniyle MECHATROLINK fletigimi
hatali galigmaya neden oldu.

Asagidaki parazit 6nleyici tedbirleri alin. lletisim kablosunun veya
FG'nin baglantisini duzeltin.
lletigim kablolarina ferrit gekirdekleri takin.

[Servo siriici MECHATROLINK iletisim
[arizasi

Servo sirtict glic kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa, servo motoru veya enkoderi degistirin.

A.C10 :
Kontrol digi algilama (servo ACIK
oldugunda algilanir)

Motor kablolarinda U, V, W faz sirasi hatasi

Motorun kablo baglantilarini onaylayin.

Motor kablolamasinda hata olup olmadigini kontrol edin.

Kodlayici arizasi

Motorun kablolamasinda herhangi bir sorun olmasa da, giic tekrar
aclldiktan sonra alarm hala devam ediyorsa, servo motor veya
enkoder arizas olabilir. Servo motoru veya enkoderi degistirin.

Servo siriicl arizas!

Servo sirtict glic kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa servo slrticliyli degistirin.

A.C20 :
Faz hatasi algilama

Dogrusal kodlayici sinyal seviyesi disik

Dogrusal kodlayici sinyalinin voltajini onaylayin

Hassas sebeke cetvelinin okuyucu kafasini yerlestirin. Veya
dogrusal kodlayiciyi degistirin.

Dogrusal kodlayicinin pozitif sayma yoni
motor rotorunun pozitif yoniyle eslesmiyor

Pn080=n. 22X & (motor faz sira segimi) ayarini ve
dogrusal kodlayici ve motor rotorunun kurulum
yonuninu onaylayin.

Pn080=n. X [1 ayarini degistirin. Dogrusal Kodlayiciyi ve motor
rotorunu yeniden takin.

IManyetik kutup sensér sinyali bozuldu

FG kablolamasini dizeltin. Manyetik kutup sensér kablolamasi igin
parazit karsiti dnlemler uygulayin.

AC21:
Manyetik kutup sensori arizasi

Dogrusal Kodlayici sebeke 6lgek araligi
(Pn282) ayar hatasi

Dogrusal kodlayici sebeke araligini onaylayin
(Pn282)

Dogrusal kodlayicinin ézelliklerini onaylayin
ve degeri dogru sekilde ayarlayin.

Manyetik kutup sensori agikta motor
statorunun diginda

Manyetik kutup sensériinii onaylayin.

Motor rotorunu veya statorunu yeniden takin.

Manyetik kutup senséranin hatall
kablolanmasi

Manyetik kutup sensérinin kablo baglantifarini
onaylayin.

Manyetik kutup senséruntn kablo baglantifarini duzeltin.

Manyetik kutup sensori arizasi

Manyetik kutup sensoriinu degistirin.

AC22:
Faz bilgileri tutarsiz

Servo unitesi ve dogrusal
kodlayici Faz bilgisi farkli

Manyetik kutup tespiti gergeklestirin.

A.C50 :
Manyetik kutup algilama
basarisiz

Parametre ayari yanls

Dogrusal kodlayicinin ézelliklerini ve geri besleme
sinyalinin durumunu onaylayin.

Dogrusal Kodlayici sebeke araligi (Pn282) ve motor faz sirasi
secimi (Pn080 = n.BEXE) cihaz ile tutarl olmayabilir.
Parametreleri cihazin durumu ile uyumiu sekilde ayarlayin.

Sebeke dlgegi sinyali bozuk

Seri donustlirme Unitesinin, FG

servo motorun FG'si ile servo dnitenin FG'si
baglanir ve servo Unitenin FG'si gli¢ kaynaginin
FG'sine baglanir. Ek olarak, dogrusal Kodlayici
kablosunun gergekten blendajli oldugu dogrulanir.
Algilama komutunun tekrar tekrar ayni yénde ¢ikis
verip vermedidini dogrulayin.

Dogrusal Kodlayicilar igin kullanilan kablolar igin uygun parazit
onleyici tedbirler alin.

Motor rotoru dis kuvvete maruz kalmis

Motor rotoruna kablo gerginligi gibi harici bir kuvvet uygulandiginda
algilama komutu O olsa ve hiz geri beslemesi 0 olmasa bile
sorunsuz bir sekilde algilanamaz. Hiz geri beslemesinin 0 olmasi
icin harici kuvveti azaltin. Harici kuvvet azaltilamadiginda manyetik
kutup algilama hiz dénglisii kazancini (Pn481) artirin.

Dogrusal Kodlayicilar disiik ¢ézinirlige
sahip

Dogrusal kodlayici sebeke cetvelinin
adiminin 100 m i¢inde olup olmadigini
onaylayin.

Dogrusal kodlayici sebeke 6lgedinin araligi

100m'den fazla ise, servo uUnitesi dogru hiz geri beslemesini
algilayamaz. Yiksek hassasiyetli dogrusal Kodlayici sebeke 6lgcek
araldi kullanin (40m iginde &nerilir). Veya manyetik kutup algilama
komut hizini artirin (Pn485). Ancak manyetik kutup tespit
edildiginde motor calisma araligi genisleyecektir.

A.C51:
Manyetik kutup tespit edildiginde
asirt hareket algilandi

Manyetik kutup algilandiginda asiri
hareket sinyali algilanir

Asirt hareket konumunu onaylayin.

Asiri hareket sinyalini baglayin. Manyetik kutup tespiti, asiri hareket
sinyalinin tespit edilemedigi konumda gergeklestirilir.

Servo asagidaki durumlarda ACIK

A.C52 : . . "
Manyetik kutup algilama lfonMumda?ll(rk tup algil - Girig /P-DET sinyali.
tamamlanmadi anyetik kutup algilama

tamamlanmadiginda

* p-det girilmediginde
A.C53:

Manyetik kutup tespiti aktif
araligin disinda

Algilama hareket mesafesi manyetik kutup
algilama hareket araligini agiyor.

(Pn48E)

Manyetik kutup algilama faaliyetlerinin araligini genisletin (Pn48E).
Veya kutup algilama hizi déngii kazancini artirin (Pn481).

A.C54 :
Manyetik kutup algilama
basarisiz 2

Dis gli¢ altinda

Manyetik kutup algilama onay itme komutunun degerini artirin
(Pn495). Manyetik kutup algilama hatasinin izin verilen araligini
artirin (Pn498). Ancak, hata tolerans araligi genisletildiginde,
motor sicakligr yikselecektir.




Alarm numarasi: Alarm

adi Sebep Onaylama yontemi Alinacak dnlemler
Servo Unitesine giden glicti yeniden baglayin.
A.C80 : N Kodlayici arizasi - Alarm hala olusuyorsa servo motor veyadogrusal Kodlayici arizasi
Kodlayici boslugu - N o
istisnasi olabilir. Servo motoru veya dogrusal Kodlayiciy degistirin.

(Doniis sayisinin Ust sinir
degerinin anormal ayari)

Servo Unitesi arizasi

Servo Uniteye giden giicti yeniden baglayin. Bir alarm hala
olusuyorsa, servo Unitesi arizalanmanmis olabilir. Servo
Gnitesini

degistirin

AC90:
Kodlayici lletigim hatasi

Enkoder konnektoriinde temazsizlik veya
hatali kablolama

Kodlayic konektériintin durumunu
dogrulayin.

Kodlayici konektoriini tekrar takin ve Kodlayici kablo
baglantisini onaylayin.

Kodlayici kablosunun kopmasi, kisa
devre yapmasi,

veya belirtilen empedansi asan kablo
kullaniimasi

Kodlayici kablosunun durumunu onaylayin.

Belirtilen 6zelliklerde Kodlayici kablosu kullanin.

Sicakliktan kaynaklanan korozyon,

nem ve gaz; Su damlalari ve kesme yaginin
neden oldugu kisa devre; Titresimin neden
oldugu zayif konektor temasi

Kullanim ortamini onaylayin.

Kullanim ortamini iyilestirin ve kablolari degistirin. Buna ragmen
iyilesme saglanamazsa servo surliclyl degistirin.

Karsilikli parazit nedeniyle yanls galisma

Kodlayici gevresini dogru kablolayin
(Kodlayici kablosunun servo motor ana dongi kablosundan
ayrilmasi, topraklama islemi, vb.)

Servo siriicl arizas!

Servo motoru baska bir motora baglarken
urtcller ve kontrol glic kaynagini agin, alarm olugsmazsa
Uyl degistirin.

A.Co1:

Kodlayicinin anormal
hizlanmasi

iletisim pozisyon verileri

Kodlayici kablolari gémiilii, kaplama hasarl
ve sinyal hatlari bozuk

Kodlayici kablolarinin ve konektérlerinin
durumunu onaylayin.

Kodlayici kablosunun désenmesinde herhangi bir sorun olup
olmadidini teyit edin.

Kodlayici kablolarinin birbirine bagl olup
olmadigini veya yiiksek akim hattina gok
yakin olup olmadigini dogrulayin.

Kodlayici kablosunun ayar durumunu
onaylayin.

Kodlayici kablosunu asir voltaja maruz kalmayacak bir
konuma ddseyin.

Motor tarafindaki ekipman etkisi
sebebiyle FG degisiklik ihtimali
(kaynak makinesi, vb)

Kodlayici kablosunun ayar durumunu
onaylayin.

Makineyi topraklayin ve FG'yi sontleyin.

A.C92 :
Kodlayici iletisimi zamanlayici
istisnas|

Kodlayicinin sinyal hatti bozulmus

Parazit onleyici karsi 6nlemler uygulayin Kodlayici kablolamasi
icin,

Kodlayici asiri ylike maruz kalir
titresim etkisi

Kullanimi onaylayin.

Mekanik titresimi azaltin. Servo takin
motor veya Kodlayiclyi dogru sekilde galistirin.

Kodlayici arizasi

Servo siiriici arizas!

Servo sirtict gli¢ kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa servo siriicliyll degistirin.

A.CAO : Servo stirlicti gli¢ kaynagina tekrar baglayin. Hala bir alarm
Kodlayici parametresi Kodlayici arizasi - olusuyorsa servo siiriiciiyii degistirin.
istisnas|
Yanlis kablolama ve enkoderde temazsizlik . Kodlayici kablolamasindaki sorunlari kontrol edin.
Kodlayici kablolarinin 6zellikleri farkli ve Kablolari gift biikimli blendarjli kabloyla veya 0,12 mm2'den fazla
[parazit oluguyor tel gbbegi olan cift bikimli tekil blendarjli kablo ve kalayh
- yumusak bakir biikiimli kablo ile degistirin.
Kodlayici kablo uzunlugu ¢ok uzun ve R Kodlayici kablosunun en uzun baglanti mesafesi 50m’dir.
bozulmaya sahip
A.CbO : Motor taraﬁg_da_ki_ekipmanm etkisi s_ebe_biyle Kodlayici kablolarinin ve konektorlerinin Kodlayici tarafi FG'ye sontlenmeyi dnlemek igin makineyi
Kodlayici olasi FG degisiklikleri (kaynak makinesi vb.) | gurumunu onaylayin. topraklayin.

Eko kontrol istisnasi

Kodlayici asiri titresim etkisine
maruz kaliyor.

Kullanimi onaylayin.

Mekanik titresimi azaltin. Servo motoru veya dogrusal
kodlayiciyr dogru bir sekilde kurun.

Kodlayici arizasi

Servo surtict gli¢ kaynagina tekrar
baglayin. Hala bir alarm olusuyorsa servo
sUrtictyl degistirin.

Servo siriicl arizas!

Servo sirtict gli¢ kaynagdina tekrar baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa servo slrlicliyll degistirin.

A.d0O :

Konum sapmasi ¢ok biiyiik
(Servo ACIK durumunda, konum
lsapmasi konum sapmasi gok
bliylik uyari degerini agiyor
(Pn520))

Servo motorun U, V, W kablolari yanls

Servo motor ana déngu kablosu baglantisini
onaylayin

Motor kablosu veya kodlayicida temazsizlik veya diger sorunlarin
olup olmadigini onaylayin.

Pozisyon komut hizi gok yiiksek

Calistirmadan énce konum komutunun hizini
azaltmayi deneyin.

Konum komut hizini veya komut hizlanmasini azaltin veya
elektronik disli oranini ayarlayin.

Konum komutu ivmesi ¢ok bilyiik

Calistirmadan 6nce komut verilen ivmeyi
azaltmaya caligin.

Pozisyon komutunun ivmesi MECHATROLINK komutu tarafindan
azaltilir. Veya konum komutunun ivmesini yumusatmak igin
MECHATROLINK komutu araciligiyla konum komutu filtresini
(ACCFIL) segin

Calisma kosullari ile ilgili olarak
Asiri konum sapmasi igin uyari degeri
(Pn520) diisiik

Asirt konum sapmasi igin uyari degerinin (Pn520)
uygun oldugunu dogrulayin.

Pn520 parametresinin dederini dogru ayarlayin

Servo siriicli arizas!

Servo sirilicti glic kaynagina tekrar baglayin.
Hala bir alarm olusuyorsa servo surictyi
degistirin

A.do1 :
Servo ACIK oldugunda Asiri
pozisyon sapmasi uyarisi

Servo KAPALLI iken pozisyon sapmasi
servoyu aclk tutmak igin ayarlanan Pn526'y1
asiyor (servo ACIK iken asiri pozisyon
sapmasi uyari degderi)

Servo KAPALI iken konum sapmasini
onaylayin.

Servo ACIK dogru sekilde ayarlandiginda, konum sapmasi uyari
degeri ¢ok bulylik (Pn526).

A.d02 :

Hiz siniri agiri sapma alarmi
nedeniyle servo ACIK konuma
geliyor

Servo ACIK konumdayken

sapma biriktirme durumunda, servo ACIK
oldugunda hiz siniri hiz sinir degeri (Pn529)
tarafindan yiritilir. Bu durumdaki konum
komutu girisi, asiri konum sapmasi igin
uyari degerinin (Pn520) ayarlanan degerini
asar

Asiri sapma uyari degeri (Pn520) icin dogru konumu ayarlayin.
Veya servo ACIK konumdayken hiz sinir degerini (Pn529) dogru
degere ayarlayin.

A.d10 :
Motor ve yiik konumlari arasinda
asir sapma

Motorun déniis yoni, harici Kodlayicinin
kurulum yénuintin tersidir

Motorun déniis yoniinii ve harici Kodlayicinin
montaj yoniini onaylayin.

Harici enkoderin montaj yéniinii ters yoéne gevirin veya “harici
enkoder kullanim yéntemi (Pn002 = n.X)" donls yonlini ters yone
ayarlayin.

Is pargasi tablasinin yiik konumu ve
harici Kodlayici baglantisinin montaj
hatasi

Harici kodlayici eklemini onaylayin.

Mekanik yapistirma tekrar gergeklestirilir




Alarm numarasi:

N 2l Sebep Onaylama yontemi Alinacak 6nlemler
A.d30
Konum verileri ok Konum verileri +1879048192'yi Girig komutu darbe sayacini onaylayin. Isletim spesifikasyonlarini gbzden gegirin.
buyuk aslyor
AEO02 - lletim siresi lletim déngusinin nedeni
MEKATROLINK (I;/Ie%(i?aATROLINK Ust cihazin varyasyonu ortadan kaldiriimistir.

Dahili senkronizasyon
istisnasi 1

Servo slriicl arizasi

Servo surlict gli¢ kaynagina tekrar baglayin.
Hala bir alarm oluguyorsa servo strlictyl degistirin

A.E40 :
MEKATROLINK
Yayim

iGevrim ayari hatasi

MECHATROLINK iletim dénglisu
ayari spesifikasyon araliinin
diginda

MECHATROLINK'in iletim déngiisti ayarini
onaylayin.

MECHATROLINK aktarma dénemini dogru degere
ayarlayin.

A.E42 :
MEKATROLINK
Istasyon adresi ayar
istisnasi

istasyon adresi ayarlanan araligin
diginda

Déner anahtarlarin (S1, S2) 03 ~ EF
araliginda olup olmadigini onaylayin.

Istasyon adresi ayarini onaylayin
Ust cihazi ve doner anahtarlari (S1, S2) dogru degerlere
(03-EF) ayarlayin.

Ayni adres Iletisim
aginda da mevcuttur

Ayni adresin lletisim aginda mevcut olup
olmadigini teyit edin.

Istasyon adresi ayarini onaylayin
Ust cihazi ve doner anahtarlari (S1, S2) dogru degerlere
(03-EF) ayarlayin.

A.E50*3 :
MEKATROLINK
Senkronizasyon

Ust cihazin WDT veri
glincellemesi anormal

Ust Cihaz WDT veri glincellemesini
onaylayin.

Ust cihazin WDT verilerini dogru sekilde
guncelleyin.

Servo suricl glg kaynagina tekrar baglayin.

istisnasi Servo sirlicl arizasi - Hala bir alarm oluguyorsa servo
surliclyl degistirin
Senkronize iletigim bagladiginda ust |
cihaz WDT verisi anormal bir sekilde |Ust cihazin WDT veri glincellemesini S T )
AES51 - giincelleniyor ve senkronize iletisim | onaylayin. Ust cihazin WDT verilerini dogru sekilde

MEKATROLINK
Senkronizasyon
basarisiz oldu

baslatilamiyor.

guncelleyin.

Servo sirlicl arizasi

Servo suruclyu gug kaynagina tekrar baglayin. Hala bir
alarm olusuyorsa servo slrlcuyu degistirin.

MECHATROLINK kablo baglantisi
yanlis

MECHATROLINK kablo baglantilarini
onaylayin.

MECHATROLINK iletisim kablosunu dogru sekilde
baglayin. Sonlandirma direncini dogru sekilde baglayin.

A.E60*3 : MEKATROLINK Karsllikl parazit Karsilikl etkilegimi 6nlemek igin tedbirler alin.
MEKATROLINK sebebiyle hatali veri aldi (MECHATROLINK lletisim kablosunun veya FG'nir|
Anormal - kablolamasini ayarlayin. Ornegin MECHATROLINK
Iletisim (Hata lletisim kablosuna ferrit gekirdek eklenmesi vb.)
aliniyor)

Servo surucu gug kaynagina tekrar baglayin.

Servo sirlicli arizasi - Hala bir alarm oluguyorsa servo siiriiclyu degistirin

A.E61 : MEKATROLINK |MECHATROLINK .|MECHATROLINK!'in iletim déngusi Ust cihazin aktarim déngiisti degisiklik sebebini ortadan

Anormal iletim siiresi
(Senkronizasyon Araligi
Anormal)

aktarma siresinde
degisiklik

ayarini onaylayn..

kaldirin

Servo sirlicli arizasi

Servo surucl gug kaynagina baglayin
tekrar kontrol edin. Hala bir alarm olusuyorsa servo
surliclyu degistirin.

A.EB3 :
MEKATROLINK
Senkronizasyon
cercevesi alinmadi

MECHATROLINK kablo baglantisi
yanlis

MECHATROLINK kablo baglantilarini
onaylayin.

MECHATROLINK iletisim kablosunu dogru
baglayin.

MEKATROLINK karsilikgh parazit
sebebiyle hatali veri ald.

Karsilkl etkilesimi 6nlemek icin tedbirler alin.
(MECHATROLINK lletigim kablosunun veya FG'nin
kablolamasini ayarlayin. Ornegin
MECHATROLINK lletisim kablosuna ferrit cekirdek
eklenmesi vb.)

Servo sirlicli arizasi

Servo suricl glg kaynagina tekrar baglayin.
Hala bir alarm olusuyorsa servo sirliclyl degistirin

A.Ed1 : Komut
gerceklestirme zaman
asimina ugradi

MECHATROLINK komutu zaman
asimi hatasi olustu.

Komutu yirutirken monitér durumunu
onaylayin.

Motor galismasi sirasinda SV_ON ve SENS_ON
komutlarinin yiritilmesini ayarlayin.

AF10:

Gl¢ kablosu faz kaybi (Ana

devre glic kaynagi ACIK
oldugunda, R, Sve T
fazlarindan birinin dusiik
voltaj durumu 1 saniyeden
uzun surer)

Ug fazli kablolarin kétii baglanmasi

Glg¢ kaynaginin kablolamasini onaylayin.

Glg¢ kaynagi kablolarini kontrol edin

Ug fazh giig kaynagi dengesizligi

Ug fazli gli¢ kaynaginin her
bir fazinin voltajini dlglin

Gug¢ kaynagi dengesizligini diizeltin (faz
degistir).

Tek fazli AC glic girisi (PnO0B =
n. @ 1@ ) ayarlanmamigsa ve tek
fazli glic girisi varsa

Glg¢ kaynagi ve parametre ayarlarini
onaylayin.

Dogru glic girisini ve parametreleri ayarlayin.

Servo surlicli arizasi

Servo siricl glic kaynagini tekrar baglayin. Tekrar
alarm olusursa servo suriiclinlsi degistirin.

Kotl baglanti veya kotl
motor kablolamasi

Kablolamay1 onaylayin.

Motor kablolarini kontrol edin

Servo surlicli arizasi

Servo siriict gl¢ kaynagina baglayin. Hala bir alarm
olusuyorsa, servo Unitesi arizalanmig olabilir. Servo
strticlyt degistirin.

*1. Algilama kosulu formli
Asagidaki iki kogullu ifadeden biri gegerli oldugunda, bir alarm algilanacaktir.
| Pn533 [dak-l] x Kodlayici ¢dziiniirligii £ Pn20E

[1 Maksimum motor hizi [dak-1] x Kodayici ¢¢

*2. Algilama kosulu formli

6x105 Pn210

yaklagik
3.66x1012

Asagidaki iki kogullu ifadeden biri gegerli oldugunda, bir alarm algilanacaktir.
U Motorun nominal hizi [dak-1] x* x Kodlayici gdzinirligi < Pn20E

3 6x105

Pn210

[ Motorun maksimum hizi [min ] x Kodiayici géziinirligi > Pn20E
yaklagik 3.66x1012 Pn210



9.2.3 Alarm sifirlama

Servo alarm gikisi (ALM) sinyali olustugunda, alarm nedenini ortadan kaldirdiktan sonra asagidaki
yoéntemlerden herhangi biriyle sifirlayin.

N\
@ Servo alarmini sifirlamadan énce, alarm nedenini ortadan kaldirdiginizdan emin olun.
Alarm sifirlama, alarm nedeni harig tutulmadan gergeklestirilirse, alarm sifilama ¢alismaya devam ettiginde
Onemli ekipman hasari veya yangin meydana gelebilir.

OAlarma Dayali Sifilama, Uyar Temizleme (ALM_CLR) komutu
OPanel galistirma tusuna bagl olarak, sifilamak igin S tusuna basin

9.2.4 Alarm kayitlarinin goruntilenmesi

Servo slrlcl, meydana gelen 10 alarm kaydini izleyebilen izieme ekrani islevine sahiptir.

9.2.5 Alarm kayitlarinin silinmesi

Servo tahrikli alarm kayitlarini silme iglevi.

Alarm sifilamasi yapilsa veya servo sirticl ana devresinin gu¢ kaynagdi kesilse bile alarm kaydi
silinmeyecektir, bu nedenle agsagidaki islemler gerceklestiriimelidir.

Asagidaki islemler gerceklestirilebilir

isletim araci Dagitim
Panel operatori Fn006
iWatch+ hata [Alarm Gostergesi]---
ayiklama yazilimi [Gegmis Alarm]---
[Temizle]

9.3 Uyari goéruntulendiginde

Servo slrlcu uyarildiginda, panel ekran tnitesinin LED'i Alarm numarasini gosterir. Uyari, bir istisna
olusmadan d6nce goruntulenecektir.

Asagida uyarilarin, nedenlerinin ve alinacak énlemlerinin bir listesi yer almaktadir.

9.3.1 Uyar listesi

Alarm adlan ve igerikleri asagida Alarm numaralarinin sirasina gore listelenmistir.

Alarm

TR Alarm adi Alarm Sifirla
sl igerigi
. Birikmis konum sapmasi [Pn520xPn51E, tarafindan ayarlanan orani asiyor. _
A.900 Konum sapmasi gok biiyiik 700 ) ihtiyag
A901 Servo ACIK iken airi konum Birikmis konum sapmasi (PnSZGXESSZS) tarafindan ayarlanan orani asiyor. intiyag
sapmasi
A.910 Asint Yiik Asiri yuk (A.710/720) alarmina ulagiimadan hemen énce uyari ekrani. Ihtiyac

Calisma devam ederse, bir alarm olusabilir.

Motor calismasinda anormal titresim algilanir. A.520'nin algilama degeri ile ayni
A.911 Titresim sekilde, titresim algilama anahtari (Pn310) ihtiyag
alarm veya uyari.

Rejenerasyon asir yik (A.320) alarmina ulasmadan hemen 6nce uyari

A.920 Rejenerasyon asir yukl ekrani. islem devam ederse bir alarm olusabilir. Ihtiyag
. . DB agiri yiik (A .731) alarmi veriimeden hemen énce uyari ekrani. Islem "
A.921 DB asin yiklemesi devam ederse bir alarm olusabilir. Ihtiyag
A.930 a/ggllglglgku anzas Mutlak Kodlayicinin dusiik Ak voltaji igin bir uyari ekranidir. Intiyag
A94A Veri Ayar Uyarisi 1 Veri ayar uyarisi 1 (parametre numarasi) komutunun parametre Otomatik
' (Parametre Numarasi) numarasi yanlis. sifirlama *
Veri ayar uyarisi 2 (veri N - Otomatik
A.94B araligi diginda) Aralik digi de@erler komut verilerinde ayarlanir. s firama *
Veri kimelemeuyari3 . N Otomatik
A.94C (hesaplama hatast) Bir hesaplama hatasi tespit edildi. Sifirla *
Veri Ayar Uyarisi 4 ; M T Otomatik
A.94D Veri boyut 1§ tespit edildi.
(Parametre Boyutu) er boyutu uyusmaziigr tespit ediicl sifirama




A.94E Veri Ayari Uyarisi 5 Mandal modu istisnasi algilandi. ihtiyag
Alarm
AUTET Alarm adi Alar.[n. Sifirla
asl icerigi
(Mandal Istisnasi)
Komut Uyarisi 1 (Bitti . < PP Otomatik
A.95A Komut Kosullari) Komut kosulu yeterli olmadiginda, komut yaratalar. Sifirlama *
KomutUyari2 . . s Otomatik
A.95B (Komut Desteklenmiyor) Desteklenmeyen bir komut talimati verildi. sififlama *
A.95D KomutUyari4 Komutlarin karigsmasi (esas olarak mandalin karigsmasi anlamina Otomatik
) (Komutanin Mudahalesi) gelir komutlar). sifirlama *
KomutUyari5 .
A.95E (Alt Komutlar Alt komut ve ana komut arasinda parazit. Otomatik
L sifirlama *
Mevcut degil)
Komut Uyarisi 6 (Hayir . . . Otomatik
A.95F Komut Tanimir) Tanimlanmamis bir komut talimati verildi. Sifirla *
MEKATROLINK o s o
A.960 iletisim alarmi MECHATROLINK lletigim sirasinda lletisim hatasi. ihtiyag
. Dusuk voltaj (A.410) alarmi verilmeden hemen 6nce uyari ekrani o
A971 Voltaj altinda ulasildi. Islem devam ederse bir alarm olusabilir. ihtiyag
Komut Uyarisi 7 (Katman - . o Otomatik
A.97A istisna) Yirutilemeyen Komut gegerli katmanda belirtilir. Sifirla *
A97b Veri Sikistirma Veri Digi Digaridaki komut verilerinin minimum ve maksimum degerlerini Otomatik
' Menzil ayarlamak igin aralik sabit. Sifirla *
A.9A0 Asir Hareket Servo ON'da asiri hareket algilandi. ihtiyac

* MECHATROLINK-III standart servo profil komutu kullanildiginda, normal komut alindiginda otomatik olarak sifirlanacaktir.

MECHATROLINK-II uyumlu yapilandirma dosyasi komutunu kullanirken, alarm ve uyar silme komutuna (ALM_CLR) gére uyariyi

sifirlayin.

(Not) 1. "Alarm kodu ve uyari kodu ¢ikigi (Pn001 = n.1

2. Uyari algilamanin Pn008 = n. [1x
Ancak, asagidaki tabloda gdsterilen uyarilar iki tire ayrilir: Pn008 = n. [1X

(uyari algilama segimi) tarafindan ayarlanip ayarlanmadigi.

[IX[10] diger parametrelerin ayarlanmasini gerektirir.

Uyari Uyari Kontrollii Ayarlanacak Parametreleri
Segin
A911 Pn310=n. X (titresim algilama segimi)
A.923 (Pn008=n. (X ayari Uzerinde hicbir etkisi yoktur)
A.930 Pn008=n. X (aki dislk voltaji igin alarm/uyari segimi)
A.942 Pn423=n. X[ (hiz titresim dengeleme bilgisi tutarsizlik uyari algilama segimi)
A.94A~A.960 .
A97A~A97h Pn800=n. X[ (uyari kontrol maskesi)
A971 Pn008= n. X[ (voltaj altinda fonksiyon segimi)
’ (Pn008= n. X ayar Uzerinde higbir etkisi yoktur)
A9AD Pn00OD= n.x (hiz orani uyari algilama segimi)
) (Pn008= n. [1X[1[] ayar Uzerinde etkisi yoktur)
A.9b0 PnOOF= n. (11X (6nleyici bakim uyari segimi)

)" olarak ayarlanmazsa, higbir uyari kodu gikisi olmayacaktir.

ayarindan etkilenmez; Pn008 = n.




9.3.2 Uyari Nedenleri ve Alinacak Onlemler

Asagidaki tabloda alarmin nedeni ve alinacak dnlemler listelenmistir. Asagidaki tabloya gére islem yapildiktan sonra
ariza giderilemiyorsa, liitfen sirketimizle Iletisime gegin.

':Lar‘]rgrasr Sebep Onaylama yontemi Alinacak 6nlemler
Alarm adi
SerYO motorun U, V, W kablolari E:é?fsﬁnnoﬁﬁrbi%?a%?g?ﬁ. Motor kablosunda veya Kodlayici kablosunda zayif
yanlis onaylayin. temas ve diger sorunlar olup olmadigini dogrulayin.
frticiing i Servo sUrtict kazancinin Servo kazanci, otomatik ayarlama (bit komutu yok)
Servo siriictinin kazanci disiik cok diisiik oldugunu islevi vb. ile iyilestirili.
A.900 : dogrulayin.

Konum sapmasi gok
buyik

Konum komutu ivmesi ¢ok blyuk

Calistirmadan énce
komut verilen ivmeyi
azaltmaya calisin.

Konum komutu ivmesini disurtn. Veya,
Konum komutunun ivmesini yumusatmak igin konum
komutu filtresini segin.

Calisma kosullarina gére, asirt konum
sapmasi igin alarm (Pn520) dusUktir

Konum sapmasinin uyari
degeri (Pn520) igin ¢cok

buyik oldugunu onaylayin.

Pn520 parametresinin degerini dogru ayarlayin

Servo siiriicl arizasi

Servo surlcu giic kaynagina tekrar baglayin. Hala bir
alarm olusuyorsa, servo suriiclyl degistirin.

Servo ON sirasinda biriken konum

A.901 :
. Pn526xPn528 ACIK g kil | § k
Servo AGIK en a9 capmasi <" tarafindan ayarianan Sorv A dofi el ayarandginca, konum
sapmasi ONUM lran) asiyor
Mofor, kodlayici kablolamasi veya kot motor kabJolari ve Kodlayici kablolari ile iIgili sorunlari
baglanti Y 4 ,\KAablolamayl onakylaym- kontrol edin. Y 9
- torun asiri yu - - "
. Motor galismasi agin ylik viotorun as Yik kosullarini ve galisma kosullarini gézden gegirin.
A.910 : i ozelliklerini ve galisma i f o
Asint Yiik karakteristigini asiyor komutlarini onaylayin. Yg tijr?nmotor kapasitesini yeniden gozden
(Asin  yuk alarmi geginn.

olmadan 6nce uyari
(A.710 veya A.720))

Mekanik faktorler nedeniyle motor
tahrik edilmez, bu da galisma
sirasinda asiri yike sebep olur

Operasyon komutunu ve
motor hizini onaylayin

Asir yik uyari de@erinin (Pn52B)
uygun oldugunu dogrulayin

Mekanik faktorleri iyilestirin.

(Predt g&yysa'n%?gsgn'n"u
ogrulayimn.

Asin ylk uyari degerinin (Pn52B) uygun
oldugunu dogrulayin.

Servo sUrlcu arizasi

Servo surlcuyu degistirin.

Anormal titresim motor

calismasi tespit edildi

Calisma sirasinda motorun
anormal sesini, hizin ve tork
dalga formlarini kontrol edin.

Motor hizini azaltin. Veya 6zel ayarlama vb. yoluyla
servo kazancini azaltin.

Eylemsizlik momenfinin degeri

A.911 : oraninin (Pn103) gercek degerden Atalet momenti oranini Atalet momenti oranini (Pn103) dogru sekilde
Titresim daha blylk veya blylk dlcide \ég?’na. kitle oranini teyit ayarlayin.

degiskenlik gosteriyor

. . Titresim algilama degerinin - -
Titresim algilama degeri (Pn312 Titresim algilama degerini (Pn312 veya Pn384) uygun
veya§Pn38%) uygun egil( (Pn312 veya Pn384) uygun sekilge ayagrlayln. 9 ( Y ) uv
oldugunu dogrulayin.

Gug kaynagi voltaji spesifikasyon Besleme voltajini Gug kaynagi voltajini spesifikasyon dahilinde ayarlayin

A.920 : aralidini asiyor Olciin

Reienerasyon asir
yuki

{Uyari rejenerasyon
asin yukli hale
elmeden 6nce

Harici rejeneratif direng degeri, servo
slriicti  'kapasitesi veya rejeneratif
direng kapasitesi yetersiz veya surekli
rejeneratif durum

Calisma kosullari ve
kapasitesini yeniden
onaylayin.

Rejeneratif ~ direng  degerini,  rejeneratif  direng
kapasitesini veya servo surlici kapasitesini degistirin.
Calisma kosullarini tekrar ayarlayin.

A.320)) sgrseukrlélzliar?ér?:%it;/f()wk tagir Calisan servo motora Asagidakileri iceren sistemi agiklayin servo,
uygulanan ylku onaylayin. | mekanik ve galisma kosullarini tekrar kontrol edin.

durumundadir
yd?}i%?l§ kuvvet tarafindan tahrik Calisma durumunu Motoru harici kuvvetle galistirmayin.

3-521 Lo y . onaylayin.

asir yukiemesi _ N DB direnci gug taketimi Asagidaki onlemleri deneyin.
g(D..EIA%" inden © eDr?erﬁurdglgungiaregginn?R vﬁgga%"iitlézm }arﬁflndan nglullamm Ser\?o motorun komut h|2|¥1| azaltin. Atalet
tiklemesinden Once rekansini onaylayin ini Utleyi
Uyari (A.731)) asiyor ylay momentini veya kutleyi azaltin.

DB duraklarinin sayisini azaltin.

Servo surucu arizasi

Servo surucuyu degistirin.

A.930 :
Mutlak
Kodlayicinin Aku
arizasi

AKU iyi baglanmamis

AKU baglantisini

ve bagl degil kontrol edin Akuyl dogru sekilde baglayin.
/&\l_lj(lSJUv?zlt.e?lv\goltap on ayarli degerden [ AkU voltajini lglin Akilyii degistirin.

Servo slrlcu arizasi

Servo strlclyt degistirin.

MECHATROLINK'in

lletisim
kablosu yanlis baglanmis

Baglanti durumunu

MECHATROLINK lletisim kablosunu dogru sekilde

A.960 : onaylayin. baglayin.

MEKATROLINK . Asagidaki parazit onleyici tedbirleri alin.

lletisim uyarisi aﬂe%%mggﬁghﬂrygﬂfélg(llélparaz't Ayarlama ortamini * Paraziti 6nlemek igin lletisim kablosununve FG'nin

onaylayin. kablo baglantilarini ayarlayin. .
« lletisim kablolarina ferrit gekirdekleri takin.

Servo surlcU arizasi - Servo sartclyu degistirin.
Servo tarafindan sirulen AC gug Besleme voltajini dlgin Glg kaynagi voltajini normal araliga ayarlayin
kaynag voltaji cok dusik

A971 : g(j{gn?uzg?smda gu¢ kaynagi Besleme voltajini dlgtin Giig kaynagi kapasitesini artirin

Dusuk voltaj ANliK gUc arizas! Besleme voltajini olgin Eger anlik durdurma tutma suresj (Pn509)
meydana geldi degistirildiyse, daha kugik bir degere ayarlanir.
Servo siiriicii sigortast atmig tsaili\rq? surhclyu degistirin ve kullanmadan dnce reakiorl
Servo siricu arizasl Servo sUrucuyu degistirin.

Q'WA :U 7 Gegerli katmanda ydritiimemis bir Komut, génderme kosulu karsilandiktan sonra

omut Uyarisi komut alindi gonderilecektir.
A97D : Aralik digi degerler komut

Veri Aralidi Diginda

verilerinde ayarlanir

Degeri, komut verilerinde ayarlanan aralik dahilinde
ayarlayin.




Asiri hareket sinyali giris sinyali izleme yoluyla teyit

edilemiyorsa, asiri hareket anlik olarak tespit

edilebilir. Asagidaki projeleri gergeklestirin.

¢ Ust cihazdan asiri hareket alanina komutlari

yuratmeyin. . . .

* Asiri hareket sinyalinin kablo baglantisini
onaylayin.

Asiri hareket sinyalinin
durumu, giris sinyali izleme
yoluyla onaylanir.

A.9A0 :

Asiri Hareket
(AsIr hareket
durumunu
kontrol et)

Servoda asiri hareket algilandi
ACIK

9. 4 Alarmlar ve uyarilar olugtugunda lletisim verilerininizlenmesi

Bir alarm veya uyari (6rn. veri ayar uyarisi (A.94) veya komut uyarisi (A.95)) olustugunda komut verileri
asagidaki parametreler araciligiyla izlenebilir. Normal kosullar altinda bir alarm veya uyari olustugunda veriler

asagida verilmigtir.

Alarm veya uyari durumunda CMD verileri: Pn890~ Pn8A6

Alarm veya uyari durumunda RSP verileri:Pn8A8~Pn8BE

Alarm durumunda komut verilerinin kaydedildigi konum
Komut veya
bayt sirasi uyari
CMD RSP
0 Pn890 = n. XX Pn8A8 = n. XX
1 Pn890 =n. 00O Pn8A8 = n. 0O
2 Pn890 =n. 00O Pn8A8 = n. 0O
3 Pn890 =n. 00O Pn8A8 =n. 00O
4~7 Pn892 Pn8AA
8~11 Pn894 Pn8AC
12~15 Pn896 Pn8AE
16~19 Pn898 Pn8B0O
20~23 Pn89A Pn8B2
24~27 Pn89C Pn8B4
28~31 Pn89E Pn8B6
32~35 Pn8AO Pn8B8
36~39 Pn8A2 Pn8BA
40~43 Pn8A4 Pn8BC
44~47 Pn8A6 Pn8BE

(Not) 1. Veriler kiiglik bayt depolama sirasina gore diizenlenir ve onaltilik olarak ifade edilir.

degerlendirilebilir.

9.5 Ariza nedenleri ve tedavi 6nlemleri servo motorlarin hareketlerinden ve durumlarindan

Servo motorlarin eylemlerinden ve durumlarindan degerlendirilebilecek ariza nedenleri ve Duizeltme ydntemleri asagidaki gibidir.

Asagidaki tabloda yer alan kalin tel gergevedeki dgeleri kontrol ederken ve kullanirken Iitfen servo sistemin gli¢ kaynagini kesin.

Ariza igerigi

Sebep

Onaylama yontemi

Alinacak énlemler

Servo motoru
baslatma

Kontrol glicti agik degil

Gug kaynagi terminalleri arasindaki voltaji
dlcun.

Kontrol glictini agmak igin kablolari dogru
baglayin

Ana devre giicii bagl degil

Ana devrenin gli¢ giris terminalleri
arasindaki voltaji 6lgtin.

Ana devrenin gli¢ kaynagini ACIK konuma getirmek igin
kablolari dogru sekilde

baglayin.

[Giris ve ¢ikis sinyal konnektoriiniin (CN1)

terminallerinde kablolama hatalari ve eksiklikler var

Giris ve cikis sinyal konektorii (CN1)
terminallerinin baglanti durumunu onaylayin.

Giris ve ¢ikis sinyal konektori (CN1)
terminallerini dogru sekilde baglayin.

Servo motor ana ¢evrim kablosu ve Kodlayici
kablosunun kablolanmasi disuyor

Baglanti durumunu onaylayin.

Dogru kablolama.

Servo motor agiri yiiklenmis.

Yuk durumunu onaylamak igin yiiksiiz
calismayi deneyin.

Yiku hafifletin veya daha buyiik kapasiteli bir servo
motorla degistirin.

Kullanilan kodlayict tipi,
Pn002 = n. OX0O 0O (kodlayict kullanim
yontemi) ayarindan farklidir

Kullanilan kodlayici tipini ve Pn002 = n.
XO O ayarini onaylayin.

Kullanilan kodlayici tipine gére Pn002 = n. [ X[,

Girig sinyallerinin hatali dagilimi
Pn511, Pn516)

(Pn50A, Pn50B,

Girig sinyallerinin dagilimini onaylayin
(Pn50A, Pn50B, Pn511, Pn516).

Giris sinyalleri (Pn50A, Pn50B, Pn511, Pn516)
dogru sekilde tahsis edilmistir.

Servo ACIK komutu yok (SV-ON)

Ust cihazin komutasini onaylayin

Ust cihazdan ACIK (SV_ON) komutunu girin

AGIK (SENS_ON) komutu yok

Ust cihazin komutasini onaylayin

Komutlari, servo sirtictiye dogru sirayla iletin

lleri donis yan tahrik girisi (P- OT) sinyali yasak

ve geri dontis yan tahrik girisi yasaklanmig (N-OT)

sinyali KAPALI kaliyor

P-OT sinyalini veya N-OT sinyalini onaylayin.

P-OT sinyalini veya N-OT sinyalini ACIK olarak
ayarlayin.

Zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyali KAPALI
kalyor

FSTP sinyalini onaylayin.

* FSTP sinyalini ACIK olarak ayarlayin.

* Zorunlu durdurma islevi
kullanilmadiginda, Litfen Pn516 = n. EEX ((FSTP)
sinyal dagitimi giriginin zorunlu durdurulmasi) araciigiyla
islevi devre disi birakin.

Servo siriicli arizas!

Servo surlctyl degistirin.

Servo galistiginda aniden
duruyor ve hareketsiz kaliyor

Servo motor baglanti hatasi

Kablolamayi onaylayin.

Dogru kablolama.

Kodlayici veya seri doniistiirme Gnitesinin
yanls kablolanmasi

Kablolamayi onaylayin.

Dogru kablolama.

Ariza igerigi

Sebep

Onaylama yontemi

Alinacak 6nlemler




Servo motorun hareketi
kararl degil

Servo motorun zayif kablo baglantisi

Konektor baglantisi

gui¢ hatti (U, V, W fazi) ve kodlayici veya
seridénustiirme tinitesi kararsiz olabilir.
Kablolamayi onaylayin.

Sabitleme terminallerinin veya
konektorlerin gevsekligi ve dogru
kablolama.

Servo motor komut olmadan
caligiyor

Servo siriicli arizas!

Yonlerin eslesmesini kontrol edin

Servo suriliclyl degistirin

Dinamik fren (DB)
caligmiyor

Pn00 = n. 2R X (

servo KAPALI ve Gr.1 alarmi
olustugunda durdurma yéntemi)
yanlig ayarlanmig

Pn001 = n. @33 X ayar degerini
onaylayin.

Pn001 = n. @38 X'i uygun sekilde ayarlayin.

DB direng baglantisinin kesilmesi

DB'nin atalet momentini, hizini ve kullanim
sikhdini teyit edin. DB'nin atalet momenti,
hizi, kullanim sikligi gok biyiik olabilir veya
DB direnci kirilmig olabilir.

Servo sirliclyu degistirin. Ayrica baglantinin kesilmesini
onlemek icin ylik durumunu azaltacak 6nlemler alinabilir.

DB siiriicli devresi arizasi

DB dongu bileseni arizasi. Servo surtclyu
degistirin

Servo motordan anormal
ses

Ayarsiz iglev kullanilirken (fabrika ayari) motor gok
fazla titriyor

Motor hizinin dalga bigimini
onaylayin.

YUk izin verilen dénme ataleti oraninin veya izin verilen
kitle oraninin altina disuriin veya sertlik degerini
azaltmak igin ayar degderi olmadan ayarlanan yiik
degerini artirin.

Kot mekanik kurulum

Servo motor kurulumunu ayarlayin

Montaj vidalarini tekrar sikin.

Kot mekanik kurulum

Kaplinin eksantrik olup olmadigini onaylayin

Kaplinin gekirdegini hizalayin.

i¢ yatak arizasi

Yatak yakininda sesi ve titregimi
onaylayin

Servo motoru degistirin.

Titresim kaynag: makine ile isbirligi yapiyor

Makine tarafindaki hareketli pargalara
yabanci cisim girip girmedigini veya
hasarli ya da deforme olup olmadigini
kontrol edin.

Lutfen makine Ureticisi ile iletisime gegin.

Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kullanilan kablolarin
yanllg  Gzellikleri nedeniyle karsilikll  parazit
meydana geldi

Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kablolarin teknik
ozellikleri kargilayip karsilamadigini
dogrulayin. Kablo 6zellikleri: gift telli blendayjli
tel veya 0,12 mm2'den fazla cekirdek telli ve
kalayll yumusak bakir telli gift telli birlesik
blendajli tel.

Teknik dzellikleri kargilayan kablolar kullanin.

Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kullanilan uzun
kablo nedeniyle, karsilikli parazit olugur

Giris ve ¢ikis sinyalleri i¢in kablo
uzunlugunu onaylayin.

Giris ve ¢ikis sinyalleri i¢in kablo
uzunlugunu 3m yapin

Kodlayicinin yanlis kablo spesifikasyonu nedeniyle,
karsilikl parazit olugur

Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kablolarin teknik|
ozellikleri karsilayip karsilamadigini
dogrulayin. Kablo o&zellikleri: gift sarimh
blendajli tel veya 0,12 mm2'den fazla tell
gbbekli ve kalayl yumusak bakir telli gift telli|
birlesik blendajl tel.

Teknik 6zellikleri kargilayan kablolar kullanin.

Kodlayici kablosu ¢ok uzun oldugundan, karsilikh
parazit olusur

Kodlayicinin kablo uzunlugunu onaylayin.

Kodlayici kablosunun uzunlugunu 50 m olarak
ayarlayin.

Kodlayici kablo hasari nedeniyle karsilikl
parazit olusur

Kodlayiciyi ve kaplamayi kontrol edin.

Kodlayici kablosunu degistirin ve kablo déseme ortamini
degistirin.

Kodlayici kablosunda asiri karsilikli parazit
olusur

Kodlayici kablolarinin baglh olup olmadiklarini
ve yiiksek akim kablosuna ¢ok yakin olup
olmadiklarini kontrol edin)

Yiksek akim kablolarinin darbe geriliminden
etkilenmemeleri igin kodlayici kablolarin déseme
ortamini degistirin.

Servo etkisi nedeniyle FG degisikliklerinin
potansiyeli motor tarafi ekipmani (kaynak

makinesi vb.)

Servo motor tarafi ekipmaninin
topraklama durumunu onaylayin
(topraklama yok veya eksik)

Kodlayici tarafi FG'ye santi 6nlemek igin servo motor
tarafiekipmanini uygun sekilde topraklayin.

Karsilikli parazit sebebilye meydana gelen servo
suriicli darbe hesaplama hatasi

Kodlayiciyla sinyal hatti arasinda
karsilikh parazit olup olmadigini
onaylayin

Kodlayici tarafi FG'ye santi dnlemek igin servo motor
tarafi ekipmanini uygun sekilde topraklayin.

Kodlayici agiri titresim ve soktan etkilendi

Mekanik titresimin olusup olugmadigini
onaylayin. Servo motorun kurulum durumunu
onaylayin (kurulum yiizeyinin hassasiyeti,
sabit durum, eksantrik cekirdek).

Mekanik titresimi azaltin. Servo motorun kurulum
durumunu iyilestirin.

Kodlayici arizasi

Servo motoru degistirin

Seri donustiirme Unitesi arizasi

Seri donlstlirme Gnitesini degistirin.

Frekans yaklagik
200~400Hz oldugunda, motor
titriyor

Servonun kazancinin yanlis eslestiriimesi

Kazang ayarinin uygulanip
uygulanmadigini onaylayin

Otomatik ayarlama gerceklestirin (list komutu).

Hiz déngiisii kazanci (Pn100) gok yiiksek
ayarlanmis.

Hiz dénguisii kazancinin (PN100) ayar
degerini onaylayin. Fabrika ayari: Kv = 40,0
Hz Falrika ayari: Kv = 40,0
Hz

Dogru hiz déngusii kazanci (Pn100) ayarini
yapin.

Konum donguisii kazancinin (Pn102) ayar
degeri ¢ok ylksek

Konum halkasi kazancinin (Pn102) ayar
degerini onaylayin. Fabrika ayari:
Kp =40.0/s

Konum déngusi kazancinin (Pn102) dogru ayar
degerini ayarlayin.

Hiz dongiisi entegrasyon sliresi parametresi
(Pn101) dogru sekilde ayarlayin

Hizin integral zaman parametresinin
(Pn101) dongii ayar degerini
onaylayin

. Fabrika ayari: Ti = 20,0 ms

Dogru hiz dénguisu entegrasyon siiresi parametresi
(Pn101) ayar degerini ayarlayin.

Rotasyonel ayar degeri
atalet orani veya kitle orani (Pn103) yanlis

Ayarlanan
atalet momenti orani veya kiitle orani

Dogru atalet momentini veya kiitle oranini ayarlayin
(Pn103).

(Pn103) degerlerini onaylayin
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Servo kazanci uygunsuz eslestirme

Kazang ayarinin yapilip
uygulanmasini onaylayin

Otomatik ayarlama gergeklestirin (Ust komutu).

Hiz déngiisii kazanci (Pn100) gok yiiksek
ayarlanmig

Hiz ayar degerini onaylayin
Dongl kazanci (PN100).
ayari: Kv = 40,0 Hz

Fabrika

Dogru hiz dénguisti kazanci (Pn100) ayarini
yapin.




sii kazancinin (Pn102) ayar

Ayarlanan dongi kazanci pozisyon

Konum donguist kazancinin (Pn102) dogru ayar

Baslangig ve i 2 degerini onaylayin NUMm (
durusta asir hizagim degeri ¢ok yiiksek (Pn102). Fabrika ayar: Kp = 40,0/s degerini ayarlayin.
Hiz dongiisil er:teg_ra;yc‘]nat; dodi Hiz déngiisii integral zaman Dogru hiz ddngusti entegrasyon siiresi parametresi
;32?3’:1%;?;9 resi (Pn101) dogru parametresi degerini onaylayin (Pn101) ayar degerini ayarlayin.
(Pn101). Fabrika ayari: Ti = 20,0 ms
Rotasyonel ayar degeri Atalet momenti oranini veya kiitle Dogru atalet momentini veya kiitle oranini ayarlayin
atalet orani veya kitle orani (Pn103) oranini onaylayin (Pn103). (Pn103).
yanhg
Tork komutu doygunlugu Tork komutu dalga formunu onaylayin Mod anahtari iglevini kullanin.
Itme siniri (Pn483, Pn484) fabrika ayari Itme Siniri: Fabrika Ayari Pn483 = %30 Dogru itme siniri degerini ayarlayin (Pn483).
olarak kalir Pn484 = %30
Girig ve ¢ikis sinyalleri igin kablolarin teknik
. ozellikleri kargilayip kargilamadigini
Kodlayicilar igin  kullanilan  kablolarin — yanlis| dogrulayin. Kablo 6zellikleri: gift telli blendajh
ozel!lklerl nedeniyle karsilikli etkilesim meydana tel veya 0,12 mm2'den fazla cekirdek telli ve Teknik 6zellikleri kargilayan kablolar kullanin.
geldi. kalayll yumusak bakir telli ift tell birlesik
blendajli tel.
Kodlayici kablosu gok uzun oldugundan Kodlayicinin kablo uzunlugunu
karsilikll parazit onaylayin. Kodlayici kablosunun uzunlugunu 50 m olarak
ayarlayin.
Kodlayici kablo hasari nedeniyle karsilikli Kodlayici kablosunu ve kaplamay: Kodlayici kablosunu degistirin ve kablo déseme
parazit kontrol edin ortamini degistirin.
Mutlak deger
kodlayici pozisyon
sapmasinda hata (gl —~ —
kaynagi Kodlayici kablolarinin birbirine bagl olup Enkoder kablolarinin ddseme ortamini, yiiksek akim

KAPALI pozisyonu ile iist cihaz|

tarafindan kaydedilen
kaynagi

ACIK pozisyonu arasindaki
sapma)

gug

Kodlayici kablosunda agiri karsilikl parazit

olmadigini veya yiiksek akim hattina gok
yakin olup olmadigini dogrulayin.

kablolarinin agiri geriliminden etkilenmeyecek sekilde
degistirin.

Servo motor tarafindaki ekipmanin etkisinden
dolayr FG degisikliklerinin potansiyeli (kaynak
makine, vb.)

Servo motor tarafindaki ekipmanin
topraklama durumunu onaylayin (topraklama
unutulmus, eksik topraklama).

Kodlayici tarafi FG'ye santi 6nlemek igin servo motor tarafi
ekipmanini uygun sekilde topraklayin.

Karsilikli parazit nedeniyle servo siriicti sinyali
hesaplamasinda hata

Kodlayici veya seri ddniigiim birimi ve
sinyal hatti arasinda karsilikl parazit
durumunu kontrol edin.

Kodlayici veya seri donustiirme nitesi baglantisi igin
parazit 6nleyici tedbirler alinmaldir.

Kodlayici asiri titresimden etkilendi

Mekanik titresimi  kontrol edin. Servo|
motorun  kurulum  durumunu onaylayin
(kurulum ylizey durumu, sabitlik egzantirik
merkez)

Mekanik titresimi azaltin ve servo motorun veya
kodlayicinin kurulum durumunu iyilestirin.

Kodlayici arizasi

Servo motoru veya Kodlayiciyi degistirin.

Servo siriicl arizas!

Servo surtclyl degistirin.

Ust cihazin déniis sayisi verileri veya mutlak deger
kodlayici konum verileri okunurken hata

Ust cihazin hata tespit kismini onaylayin

Ust cihazin hata tespit kisminin normal galismasini
saglayin

Ust cihaz, parite verilerinin kontrol edilip
edilmedigini onaylamak igin kullanilir. Bobin
sayisinin verilerini veya mutlak degerini
hazirlayin

Bobin verilerinin dénlis sayisi veya mutlak deger kodlayici
konum verilerinin parite kontroli gergeklestirilir.

Servo surici ve Ust cihaz
arasinda karsilikli parazit
durumunu kontrol edin.

Bobin verisinin rotasyon sayisinin paritesini veya mutlak
deger kodlayici konum verisini tekrar kontrol etmek igin
parazit karsiti dnlemler alinacaktir

lleri geri siirii sinyali giris sorunu (P-OT/N-OT)

Giris sinyali i¢in harici glic kaynagi (+24 V)
voltaji onaylayin

Giris sinyali igin harici glic kaynaginin (+24V) voltajini
dogru ayarlayin.

Asirt hareket sinirlayici anahtarin
calismasini onaylayin.

Asiri hareket sinir anahtarinin dogru calismasini saglayin

Asiri hareket sinirlayici anahtarin
kablolamasini onaylayin.

Asiri hareket sinir anahtarini dogru kablolayin.

Asirt hareket sinyal dagitimini belirli degeri
onaylayin (Pn50A veya Pn50B).

Parametreleri dogru ayarlayin.

Asiri hareket
meydan
geldi.

(om)

lleri geri nde siirlict girisi sinyal yasagi (P-OT/N-
oT)

Girig sinyali i¢in harici gli¢ kaynagi voltaj
dalgalanmasini kontrol edin (+24 V)

Giris sinyali i¢in harici glic kaynaginin (+24 V) voltaj
dalgalanmasini ortadan kaldirin.

Asiri hareket limit anahtarinin dengesiz
olup olmadigini onaylayin

Boylece asiri hareket limit anahtarinin hareket
durumu kararli olur.

Kablolamayi onaylayin

asirt hareket limit anahtari (kablo hasari,
vida sabitleme durumu, vb.).

Asiri hareket limit anahtarini dogru kablolayin..

giris sinyalinde Parametrelerin iler/geri
nii engelleyen hata (P-OT/N-OT) ((Pn50A =

P-OT sinyal tahsisini onaylayin Pn50A=
n

Pn50a=n. 00 OX'e bagka sinyal atanmigsa P-OT sinyali
bu parametreye geri atanir.

h.X 0 0 O, PnSOB = n.C00X)
N-OT sinyal dagitimini onaylayin Pn50B=n. |Pn50B=n. 00[X'e baska sinyal
atanmigsa N-OT sinyali bu parametreye
geri atanir.

Servo motor durdurma yontemi segim hatasi

Su durumlarda durdurma

yéntemini onaylayin

servo KAPALI (Pn001 = n. X veya pn 001 =
n.)

Serbest galisma durdurma disinda bir servo motor
durdurma yontemi segin.

tork kontrolti durdurma yontemini (Pn001 =

,veya Pn001 =n. 0O0O0
onaylayin.
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Asin hareket (OT)

nedeniyle

yanlig

durma konumu

Limit anahtarinin konumu
ve gecis mafsalinin uzunlugu
uygun degil

Asiri hareket sinirlama anahtarini uygun
konuma yerlestirin.

Asiri hareketin konumu
limit anahtar atalet galisma
miktarindan daha kisa

Asiri hareket sinirlama anahtarini uygun
konuma yerlestirin.

Pozisyon sapmasi

Kodlayicida spesifikasyonlu
kablo sebebiyle karsilikh
parazit olustu.

GII’I? ve cikis sinyalleri icin
kablolarin teknik 6zellikleri
karsilayip karsilamadigini
doPruIaym._ Kablo 6zellikleri: gift
telll blendajl tel veya 0,12
mmz2'den fazla ¢ekirdek telli ve
kalayll yumusak bakir telli gift telli
birlesik blendajli tel.

Teknik 6zellikleri karsilayan kablolar
kullanin.

Kodlayici kablosu ¢ok uzun
oldugu igin karsilikl parazit
olusur

Kodlayici kablo uzunlugunu
kontrol edin.

Kodlayici kablosunun uzunlugunu 50
m olarak ayarlayin.

Kodlayici kablo hasari
nedeniyle karsilikli parazit
olusur

Kodlayici kablosunu ve
kaplamay! kontrol edin.

Kodlayici kablosunu degistirin ve
kablo déseme ortamini degistirin.

Kodlayici kablosunda asiri
karsilikli parazit

Kodlayici kablosunun baglanti
durumunu veya ylksek akim
kablosuna yakinligini kontrol
edin.

Yiksek akimli kablolarin darbe voltajindan
etkilenmemeleri i¢in kodlayici kablosunun
déseme ortamini degistirin.

Servo motor tarafi ekipmani
etkisi sebebiyle olasi FG
degisiklikleri (kaynak
makinesi vb.)

Servo motor yan ekipman
topraklama durumunu onaylayin
(topraklama durumu veya eksikligi)

Kodlayici tarafi FG'ye santi dnlemek igin
servo motor tarafi ekipmanini uygun sekilde
topraklayin.

Karsilikli  parazit
servo surdci

nedeniyle
sinyali

Kodlayici veya seri donlislim
birimi ve sinyal hatti arasinda
karsilikli parazit durumunu kontrol

Kodlayici veya seri donlistirme unitesi
arasindaki baglanti igin parazit dnleyici

(Alarm yok) hesaplamasinda hata edin bnlemler alinmaldir.
Mekanik olup olmadigini onaylayin
Kodlayrcr asi titresim titresim meydana gelir. Servo
etkisinden etkiienmis motorun  kurulum — durumunul pekanik  titregimi  azaltin. Ve  servd
ﬁnaylayln ) (kg_ru:jum yukzeylnl_E motorun  veya dogrusal  kodlayicininy
assasiyeti, sabit durum, eksantrik| \yryjum durumu iyilestirilin.
cekirdek). Dogrusal Kodlayicinin
kurulum  durumunu  onaylayin
(kurulum yuzeyi hassasiyet,
sabitleme yontemi).
Makine ve servo motorun Makine ve servo motor Makinenin ve servo motorun kaplinini
baglanti arizasi g%ﬁmgim kaplin hizasini dogru sekilde sabitleyin.
Giris  ve ' cikis sinyalleri igin
kablolarin teknik ozellikleri
Girig ve c¢ikig sinyalleri igin léa[sllfylp Kabl k?fsll'l?‘kfpa.dlglrg
kullanil kablol lis|dogrulayin. Kablo 6zellikleri: i o
6geﬁink|I:rT neger(l)i;}gn ka@lﬂklﬁ telli biendajli tel veya 0,12 Teknik ozellikleri karsilayan kablolar
parazit mm2'den fazla cekirdek telli ve|kullanin.
kalayli yumusak bakir telli gift telli
birlesik blendaijl tel.
SjllrllznvlleaﬁlElzsuﬂnk};allanlglnalrggn Giris ve gikis sinyalleri igin kablo | Giris ve ¢ikis sinyalleri igin kablo
K Kl Karsilikl it uzunlugunu onaylayin. uzunlugunu 3 m igerisine
aynakli karsilikli parazi ayarlayin
(ﬁgfé%yé%gﬁgéaeien) - Servo motoru veya Kodlayiclyi degistirin.
Servo sirlicl arizasl - Servo sUrlclyd degistirin.
)Cl)urtkz;rgksmakhgl gok %tzre\fgyw]otorun ortam sicakligini Ortam sicakligini 40°C'nin altina ayarlayin.
Servo asiri  motor |Servo motor yiizeyi kirli Szogfciﬁldgzellglgleepiei:se[;?{oegqir?torun Eqigtéi)z}/(\;zee{/?g 'ekelerin! tmizleyin
Isiniyor

Servo motor asir yiklenmis.

Monitér aracihidiyla yiik durumunu
onaylayin.

Asiri ylik olusursa, yuki azaltin veya bunu
daha yuksek kapasiteli bir servo surticli ve

servo motorla degistirin




Bolim 10 Parametre Listesi

10.1 Servo Parametrelerinin Listesi

10.1.1 Listeyi anlama yéntemi

Cift eksenli surtictiniin Eksen A ve Eksen b
fabrika ayar degerleri tutarsiz oldugunda,
Ust katman Eksen A'nin  fabrika
parametrelerini, alt katman ise Eksen b'nin
fabrika parametrelerini temsil eder.

Parametre tarafindan isgal
edilen bayt sayisini gosterir
+2, 2 bayt anlamina gelir
+4, 4 bayt anlamina gelir

zaman gegerli olacagini gsterir.

Parametre sayisini

ve guc¢ tekrar agilana kadar

belirtir
olmayacag! anlamina gelir.

arametrenin ne zaman degistigini ve degisikligin r%

+ Glg yeniden baslatma: Servo kontrol giicii kapatilana

parametrelerin  etkili

J

/
Pn%. Sizo‘/ Name Setting range Settin: \ Factory setting Ava?%/ Gategor Model

y

Function selection Basic 0010 (axis A) Power
4 switch 0 as i 0000 (axis b)

\

7Setup | P/B

/

iki parameter tiiriinii temsil eder: Belirleme,
sinif parametresinin belirlenmesi anlamina gelirs
+Ayar, sinif parametrelerinin belirlenmesi
anlamina gelir

N

axr
iigili ayarlanabilen parameter
biti anlamina gelir

n.00O0OX Rotation direction selection

/' Model

0 V{he CCW direction is the forward rotation direction. /

A

1 [\\QW direction is the forward rotation direction. (Reverse /

/

Bu parametrenin sadece ilgili model i¢in gegerli oldugunu
gosterir;

+P HSD7 [1-[1JA00, HSD7 [J-[11D00 modellerine karsilik gelir
HSD7 [J-[10A01, HSD7 [J-(D01

sagidaki listede Karsllik gelen
parametre bitinin islev adi istege
bagh 6zelliklerdir

+B HSD7 [1-[JJA10, HSD7 (- 10 modellerine karsilik gelir
HSD7 [J-[1[JA20, HSD7 (- 20 HSD7 [J-[J[JA30, HSD7 (-
D30

Varsayilan olarak, tiim model parametreleri gegerlidir.

n.00OXO Control mode selection Remarks
0 Speed control (analog command)
1 Position control (pulse sequence command)
2 Rotational moment control (analog command)
3 Internal set speed control (contact command)
Internal set speed control (contact “command) speed control (analog
Pn000 4
command
5 Internal set speed control (contact +command) position control (pulse
sequence command)
5 Internal set speed control (contact ~command) torque control (analog
command
7 Position control (pulse sequence ~command) speed control (analog
command)
8 Position control (pulse sequence «command) torque control (analog
command)
Torque control (analog +ecommand) speed control (analog command)
A Speed control (analog command) ~speed control with zero position
fixing function
B Position control (pulse sequence command) +position control with
command pulse disable function
|n.ClXE|E| |Appoi ent parameters (do not change if)
Ayrilmig  parametreler  degistirilemez,  aksi
takdirde servo sistem normal galismayabilir.
n. X000 Startup selection when encoder is not connected Remarks
0 It is started as the corresponding servo drive of the rotary servo motor
when the encoder is not connected.
1 It is started as the corresponding servo drive of the linear servo motor
when the encoder is not connected.




10.1.2 Servo parametrelerinin listesi

Parametre listesi agagidaki gibidir.

(Not) Asagidaki parametreler fabrika ayarlaridir ve degistiriimemelidir.
- Atama Parametreleri
Bu kilavuzda belirtiimeyen parametreler

. o Ayar . Uygun il Acikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi Bi?/imi Fabrika ayari zgr%an Katl(zgorl oo
2 |Fonksiyon secimi Temel 0000-10B1 - 0000 Gue  |Kurulum| -
anahtar 0 YB
n. oooX Doénus yoni segimi IAciklamalar
0 CCW yon ileri dénls yonuddr.
1 CW yon ileri donis yonuddr. (Ters mod)
n. ooXv Kontrol modu secimi Model
0 Hiz kontroli (analog komut)
1 Pozisyon kontroll (darbe sirasi komutu)
2 Ddnme momenti kontroll (analog komut)
3 Dahili ayarli hiz kontroli (kontak komutu)
4 Dahili ayarli hiz kontroll (kontak komutu)- hiz kontroli (analog komut
5 Dahili ayarli hiz kontrolli (kontak komutu) - konum kontrolti (darbe
sirasi komutu)
Pn000 6 Dahili ayarli hiz kontrolli (kontak komutu)- tork kontrolli (analog komut p
U Pozisyon kontroli (darbe dizisi komutu) - hiz kontroli (analog komut)
8 Pozisyon kontroli (darbe dizisi komutu) - tork kontrolii (analog komut)
9 Tork kontrolii (analog komut)- hiz kontroll (analog komut)
A Hiz kontroll (analog komut)™ sifir konum sabitleme fonksiyonlu hiz
kontrolu
B Pozisyon kontroll (darbe sirasi komutu)- komut darbesi devre disi
birakma fonksiyonlu pozisyon kontroli
n. 0Xoo_(Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xooo Kodlayici bagli degilken baglatma segimi IAgiklamalar
0 Kodlayici badh degilken déner servo motorun ilgili servo
slriicisu olarak baslatilir.
1 Kodlayici badh degilken lineer servo motorun ilgili servo sirlcusi
olarak baslatilir.
o [Fonksiyon secimi 0000-1142 . 0000 GUe Y8 lurulum| -
uygulama anahtari 1
0. oooX Gr.1 Alarminda Servo KAPALI ve Durdurma Yontemi IAgiklamalar
0 Motoru DB (dinamik fren) ile durdurun.
1 Motoru DB araciligiyla durdurun ve ardindan DB'yi iptal edin.
2 DB kullanmayin, motoru serbestce galisacak sekilde ayarlayin.
0. ooX”A IAsir hareket (OT) oldugunda Durdurma Yontemi IAgiklamalar
0 DB durdurma veya serbest ¢alisma durdurma (durdurma yontemi
Pn001 = o. ooX ile aynidir).
1 Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak igin
maksimum tork olarak kullanilir ve ardindan servo kilit durumuna girilir.
Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak ve
Pn001 2 ; S ;
ardindan serbest ¢alisma durumuna girmek i¢in maksimum tork olarak
alinir.
3 Pn30A'nin yavaslama siiresine gore, motor yavaslar ve durur ve
ardindan servo kilitteme durumuna girer.
4 Pn30A'nin yavaslama siiresine gore, motor yavaslayacak ve duracak
ve ardindan serbest ¢calisma durumuna girecektir.
n. oXoo /Ana dongu gug kaynagi icin AC/DC giris segimi IAciklamalar
0 AC glici, ana gevrim glicu olarak L1, L2, L3 ve L3 terminallerinden
girilir (evrensel donistiricl kullaniimaz).
1 B1/@ &arasinda giris DC glg kaynagdi ana dongl gli¢ kaynagidir
(harici bir donusturicl veya evrensel bir donlstiricu kullanarak).
n.Xooo [Atama parametreleri (degistirmeyin)




- o Ayar . Uygun |Kategori
Pn No. [Boyut Isim Ayar araligi Birimi Fabrika ayari - ler Model
. Lo 0000 Gug P
2 Eonl'jg?’r?; :r?;?;]rt”a'n ) 0000-4213 . yeniden [Kurulum
¥9 0011 baslatma B
n. EREX Hiz/konum kontrol segimi (T-REF atamasi) Model
0 [T-REF tahsisi yok. P
1 Harici tork limiti girisi olarak T-REF kullanin. (Bus Modunda Tork
Limiti Etkin) P (B)
2 |T-REF tork ileri besleme girisi olarak kullanilir. P
3 P-CL ve /N-CL "gegerli" oldugunda, T-REF harici tork sinirlama p
girisi olarak kullanilr.
n.nnXn Tork kontrol secimi (V-REF tahsisi) Model
0 |V-REF tahsisi yok. P
1 Harici hiz sinin girigi olarak V-REF kullanin. P
(Bus modunda, tork kontrolii altinda hiz siniri etkinlestirilir) (B)
Pn002
n.DXDD |Kodlayici kullanim yontemi Agiklama
0 Kodlayiciyi teknik ézelliklerine gore kullanin.
1 Kodlayici, artimh kodlayici olarak kullanilir.
2 Mutlak deger kodlayicl, tek bobinli mutlak deger kodlayici olarak
kullantlir.
n.Xmn Harici kodlayici kullanim yoéntemi Aciklama
0 |Harici kodlayici kullaniimaz.
1 "Motor CCW yoniinde doner ve harici Kodlayici ileri dogru
hareket eder" seklinde kullanilir.
2 |Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
3 "Motor CCW yoniinde doner ve harici Kodlayici ters yonde
hareket eder" seklinde kullanilir.
4 |Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
Fonksiyon segimi . ) Gug
2 Lygulama anahtar 8 0000-7121 4000 yeniden Kurulum
n. BEEX Akl Dusik Voltaji igin Alarm/Uyari Segimi Agiklama
AkU dusuk voltajini bir alarm olarak ayarla (A.830).
1  |Aku duslk voltajini bir uyari olarak ayarla (A.930).
n. ERXE Duslk Voltajda Fonksiyon Segimi Aciklama
0 |Duslk voltaj uyarisi algilanmiyor.
PNnO08 1 DU§uk gerlllm uyarisi algilanir ve tork limiti Ust cihaz tarafindan
yaratalr.
2 DusUk voltaj uyarisi algilanir ve tork sinirlamasi Pn424 ve Pn425
araciligiyla gerceklestirilir
n. Uyari Cikis Segimi Agiklama
0 |Uyarilari kontrol edin.
1  |Higbir uyari tespit edilmemistir (A.971 harig).
n.XEEE (Afama parametreleri (degistirmeyin)
o [Fonksiyon secimi 0000-0121 ) 0010 Gug YB |Ayarlam|
uygulama anahtari 9 a
N. BEEX (Atama parametreleri (degistirmeyin) AciKlamal
ar
n. BR XA IAkim kontrol modu segimi Aciklamal
ar
0  |Akim kontrol modunu segin 0
Pn009 1 |Akim kontrol modunu segin 1
2 |Akim kontrol modunu segin 2
n. Hiz Tespit Yontemlerinin Segimi Aciklamal
ar
0 |Hiz Kontrolu 1'i Secin
1 |Hiz Kontrolii 2'yi segin
n.XEER (Atama parametreleri (degistirmeyin) Aciklama




. Ayar Birimi |Fabrika ayari| Uygun |Kategori| Agikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi zaman ler ma
Fonksiyon segimi Gug
2 uygulama anahtari A 0000-0044 ) 0001 yeniden Kurulum| -
5 - X Gr.2 Alarm Durumunda Durdurma Yontemi Aciklamalar
0 DB durdurma veya serbest galisma durdurma (durdurma yéntemi
Pn001 = o.coXile aynidir).
Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak igin
1 maksimum tork olarak kullanihr.
Durdurmadan sonraki durum Pn001 = n.oooX ayarina baglidir.
Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak igin
2 maksimum tork olarak kullanihr.
Ve sonra serbest galisma durumuna girer.
Pn30A'nin yavaglama slresine gore motor yavaglatilir ve
3 durdurulur.
Durdurmadan sonraki durum Pn001 = n.oooX ayarina baglidir.
4 Pn30A'nin yavaglama siresine gore, motor yavaslayacak ve
duracak ve ardindan serbest calisma durumuna girecekir.
Pn0O0A n. - - X - [Durmaya zorlandiginda durdurma yontemi Aciklamalar
DB durdurma veya serbest galisma durdurma (durdurma yontemi
0 |Pn001 = n. Coox ile aynidir).
Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaglatmak ve durdurmak igin
1 maksimum tork olarak kullanihr.
Durdurmadan sonraki durum Pn001 = n. oooX ayarina baghdir.
Pn406'nin ayarlanan torku, motoru yavaslatmak ve durdurmak igin
2 maksimum tork olarak kullanihr.
Ve sonra serbest ¢alisma durumuna girilir.
Pn30A'nin yavaglama suresine gére motor yavaslatilir ve
3 durdurulur.
Durdurmadan sonraki durum Pn001 = n. oooX ayarina baghdir.
4 Pn30A'nin yavaglama suresine gore, motor yavaslayacak ve
duracak ve ardindan serbest ¢alisma durumuna girecektir.
n. - X - - (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.X - - - (Atama parametreleri (degistirmeyin)
o [Fonksiyon secimi 0000-1121 - 0000 GUe YB | kuruum| -
uygulama anahtari B
n. oooX Operator parametre ekrani segimi Aciklamalar
0 Yalnizca ayarlanan parametreler gorintulenir
1 TUm parametreleri goéruntileme
n.ooXo  |Gr.2 Alarm Durumunda Durdurma Yontemi Aciklamalar
0 Sifir hiz durdurma
DB durdurma veya serbest galisma durdurma (durdurma yéntemi
Pn00OB 1 z .
Pn001 = n . oooX ile aynidir).
2 Durdurma yéntemini PnOOA = n. oooX ile ayarla.
n. - x Ug Fazl Giris Ozelliklerine Sahip Servo Sirlcu igin Glig¢ Girisi Segimi Aciklamalar
0 Ug fazh gug girisi kullanin.
1 Tek fazl gug girisi icin Ug fazh girig 6zellikleri kullanihr.
n.X- - - (Atama parametreleri (dedistirmeyin) |
o [Fonksiyon secimi 0000-1001 - 0000 GUC YB | kurutum| -
uygulama anahtari D
N. oooX (Atama parametreleri (degistirmeyin) I
n. ooXo (Atama parametreleri (degistirmeyin) |
Pn0OOD
n. oXoo (Atama parametreleri (degistirmeyin) |
n.Xooo IAsin Surus Uyarisi Cikis Segimi
0 Asiri hareket uyarisi algilanmadi.
1 Asiri hareket uyarisini kontrol edin.
Eksen Adresi: Gug YB
Pn010 2 (Modbus/CANopen/USB) 1-127 - 1 Kurulum| -




Pn No. |Boyut isim Ayar araligi Ayar Birimi R gt Katlegorl Model
ayari zaman er
Modbus/CANopen Gug
2 |lletisim parametresi segim - - 0100 yeniden [Kurulum| P
lanahtari baglatma
n. oooX  [Modbus iletisim baud hizi segimi Agiklama
0 |9600 bps
1 [19200 bps
2 |38400 bps
3 |57600 bps
4 ]115200 bps
n. ooXo Modbus iletisim protokolu segimi Aciklama
0 |8,N, 1 (Modbus RTU modu)
1 |8, E, 1 (Modbus RTU modu)
Pn011 2 |8, 0, 1 (Modbus RTU modu)
n. oXoo CANopen iletisim baud hizi segimi Agiklama
0 |50K bps
1 100Kbps
2 125Kbps
3 |250K bps
4 |500K bps
5 1M bps
n.Xooo CANopen iletisim etkinlestirme anahtari Aciklama
0 |CANopen iletisimini kapatin
1  |[CANopen iletisimini etkinlestirin
MECHATROLINK-II Gug
Pn013 2 IAdresi 0000-00FE - 0001 yeniden Kurulum| B
baslatm
a
Glg
2 |[MEKATROLINK-II - - 0011 yeniden |Kurulum| B
lletisim spesifikasyon ayari baslatma
n. oooX lletisim hizi ayari Aciklama
0 4M bps
1 1M bps
Pn014 n.ooXo  [Aktarma bayt ayarlari Aciklama
0 17 bayt
T—32 bayt
moXoo tAtama parametreteri(degistirmeyin)
n.X - - - [Atama parametreleri (degistirmeyin)
IAdresi Gug
Pn013 2 |MECHATROLINK-III 0000-00FE - 0021 yeniden |Kurulum| B
istasyonu baslatma
Glg
2 |[MECHATROLINK-III - - 0010 yeniden |Kurulum| B
[fretisinspesifikasyorrayart bastatma]
n. oooX | Atama parametreleri (degistirmeyin) Agiklama
n. ooXo Bayt ayarlarini aktarma Aciklama
Pn014 0 |17 bayt
t—32hayt
M oXTo tAtama parametreteri(degistrmeyim)
n.Xooo (Atama parametreleri (degistirmeyin)
Pn013 2 [EtherCAT istasyon adresi 0000-FFFF . 0001 ?e“nﬁ o [Kurulum| B
EtherCAT istasyon adresi Gug
2 secim modu ) 0000 yeniden Kurulum B
n. oooX  |lletisim hizi ayari Agiklama
Pro14 0 Pn013 parametresini EtherCAT'in istasyon adresi olarak ayarla.
n 1 EtherCAT'in istasyon adresi olarak Sl alaninin (0004h) degerini
[aimn
n.XXXo [Atama parametreleri (degistirmeyin)




. Ayar Uygun Kateg |Agcikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi Birimi | Fabrika ayar zaman mal
ar
- Hemen Ayarla
Pn100 2 |Hiz déngusi kazanci 10-20000 0,1 Hz 400 etkil )r{na
o sl Hemen
Pn101 o [Hiz dongiisi entegrasyon 15-51200  [0.01 ms 2000 i Avarla
suresi parametresi ma
- Hemen Ayarla
Pn102 2 |Konum déngisi kazanci 10-20000 0.1/s 400 etkil ma
. o Hemen Ayarla
Pn103 2 |Atalet momenti orani 0-20000 1% 100 ctkil ma
ikinci hiz déngiisiniin Hemen Ayarla
Pn104 2 Kazancl 10-20000 0,1 Hz 400 etkili ma
ikinci hiz déngisii Hemen Ayarla
Pnl 2 o 15-512 .01 m 2 "
05 entegrasyon siresi 5-51200 0.01 ms 000 etkil ma
— Hemen Ayarla
Pn106 2 |2. konum déngu kazanci 10-20000 0.1/s 400 etkili ma
. Hemen
Pn109 2 |ileri Besleme 0-100 1% 0 v Avarla
ma
lleri beslemeli filtreleme Hemen Ayarla
Pn10A 2 zaman parametresi 0-6400 0.01 ms 0 etkili ma
Kazang sinifi lam Kurul
2 [fr@zanc sinifi uygulama 0000-5334 - 0000 - uralu g
anahtari m
n. oooX Mod anahtari segimi Uygun
TR IAciklamalar
0 Dahili tork komutu durumunda (deger ayari: Pn10C).
1 Hiz komutu durumunda (deger ayari: Pn10D).
Hiz komutu durumunda (deger ayari: Pn181). Hemen
etkili
2 Hizlanma kosulu altinda (deger ayari: Pn10E).
Hizlanma kosulu altinda (deger ayari: Pn182).
Pn10B 3 Pozisyon sapmasi durumunda (deger ayari: Pn10F).
4 Mod anahtari islevi yok
n. ooXo .. . Uygun
Hiz Halkasinin Kontrol Yoéntemi T IAgiklamalar
0 PI Kontrol Gii id
1 I-P kontrol UG yeniden
- baglatma
2-3 |Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
n. 0Xoo_|Atama parametreleri (dedistirmeyin)
n.Xooo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
Pn10C 2 [Mod anahtari (Tork 0-800 1% 200 Hemen Ayarla
komutu) etkili ma
. Hemen Avarl
- 1 yarla
Pn10D 2 Mod anahtari (Hiz komutu) 0-10000 1 dakika 0 etkili ma
Hemen
R ikal Ayarla
Pn10E 2 |\od anahtan (Hizlanma) 0-30000 1 dakika™ /S 0 etk -
Pn10F 2 [Mod anahtari (Konum 0-10000 1 Komuta 0 Hemen B Ayarla
sapmasi) birimi etkili ma
Pn11F »  |Pozisyon entegrasyon suresi 0-50000 0.1ms 0 Hgmen Ayarla
parametresi etkili ma
Pn121 2 |Sirtinme telafisi kazanci 10-1000 1% 100 Hemen Ayarla
etkili ma
Pn122 o |[kinci stirtinme dengeleme kazanci 10-1000 1% 100 Hgmen Ayarla
etkili ma
Pn123 o [Surtinme dengeleme 0-100 1% 0 Hemen__ Avyarla
katsayisi etkil ma
Pn124 o  [Surtinme telafisi frekans -10000-10000 0.1Hz 0 Hgmen Ayarla
diizeltmesi etkil ma
Pn125 o [Strtinme telafisi kazang 1-1000 1% 100 Hgmen Ayarla
diizeltmesi etkili ma
Pn131 2 [Kazang anahtarlama 0-65535 1ms 0 Hgmen Ayarla
stresil etkili ma
Pn132 o [Kazang anahtarlama 0-65535 1ms 0 Hemen B Ayarla
stresi2 etkili ma
Pn135 2 [Kazang anahtarlama 0-65535 1ms 0 Hgmen Ayarla
gecikmesi 1 etkili ma
Pn136 » [Kazang anahtarlama 0-65535 1ms 0 Hemen Ayarla
gecikmesi 2 yurarlige ma




. Fabrika Uygun Kategor| Agikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi Ayar Birimi ayari zaman i lama
r
Otomatik Kazang Hemen Ayarla
2 |Anahtarlama Sinifi Anahtar 0000-0052 ) 0000 et Ima
1
n. oooX Kazang anahtarlama segici anahtari
Manuel kazang degistirme
0 Kazang, servo komut ¢ikis sinyalinin (SVCMD I0) G_SEL'i ile manuel olarak
degistirilir.
1 Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
Otomatik anahtarlama modu 1
Anahtarlama kosulu A yerine getirildiginde, otomatik olarak birinci kazangtanikinci
2 kazanca gegilir.
Anahtarlama kosulu Af basarisiz oldugunda, otomatik olarak ikinci kazangtan birinci
Pn139 kazanca gegilir.
n. coXo [Anahtarlama kosullari
0 Konum Tamamlandi Cikisi (/COIN) Sinyali ACIK
1 Konum Tamamlandi Cikisi (/COIN) Sinyali KAPALI
2 'Yakin konum ¢ikisi (/NEAR) sinyali ACIK
3 'Yakin konum ¢ikigi (/NEAR) sinyali KAPALI
4 Pozisyon komutu filtre ¢ikisi =0 ve pozisyon komutu girisi KAPALI
5 Konum komutu girisi ACIK
n.oXoo (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xooo  (Atama parametreleri (degistirmeyin)
Pn13D 2 |Meveut kazang degeri 100-2000 1% 2000 Hemen Avarla
etkili ma
5 [Model izleme Kontrol Sinifi Anahtari 0000-1121 } 0100 Hemen Ayarla
etkili ma
n. oooX Model izleme kontrol secimi Aciklamalar
0 [Model izleme kontroll kullaniimaz.
1 [Model izleme kontrolGnii kullanin.
n. ooXo Titresim bastirma segimi Aciklamalar |'
0 Titresim bastirma gerceklestiriimez.
1 Belirli frekansa titresim bastirma islevi ekleyin.
2 Titresim bastirma fonksiyonunu 2 farkli frekansa ekleyin.
Pn140 n. oXoo IAtama parametreleri (degistirmeyin) Agiklamalar
Titresim bastirma islevi, otomatik ayarlama (ust komut olmadan),
0 otomatik ayarlama (Ust komutla) ve 6zel ayarlama gergeklestirme
siirecinde otomatik olarak ayarlanmaz.
Titresim bastirma islevi, otomatik ayarlama (st komut olmadan),
1 otomatik ayarlama (Ust komutla) ve 6zel ayarlama gergeklestirme
sirecinde otomatik olarak ayarlanir.
n.Xooo Hiz lleri Besleme (VFF)/Tork ileri Besleme Segimi Agiklamalar
0 Model izleme kontrolu ve hiz/tork ileri beslemesi ayni anda kullaniimaz.
1 Model izleme kontrolu ve hiz/tork ileri beslemesi es zamanli olarak
kullanilir.
Pn141 2 [Model izleme kontrol 10-20000 0.1/s 500 Hgmen Ayarla
kazanci etkili ma
Pn142 , [Model izleme kontrol 500-2000 0.1% 1000 Hemen Ayarla
kazanci diizeltmesi ' etkli - Ima
Pn143 2 [Model izleme kontrol 0-10000 0.1% 1000 Hgmen Ayarla
6nyargisi (ileri doniis yonii) etkili ma
Pn144 2 [Model izleme kontrol 0-10000 0.1% 1000 Hemen Ayarla
Onyargisi (Ters donis yurarlikte ma
Pn145 , |[Titresim bastirma 1 frekans A 10-2500 0.1 Hz 500 Hemen Ayarla
' etkili ma
Pn146 ,  |[Titresim bastirma 1 frekans 10-2500 0.1 Hz 700 Hemen Ayarla
B ' etk |ma
Model izleme kontrol Hemen
- . Ayarla
pnia7 2 hizinin ileri beslemeli telafisi 0-10000 0.1% 1000 etkil ma
Pn148 5 [Model 2 izleme kontrol 10-20000 0.1/s 500 Hemen Ayarla
kazanci ' etkli - Ima
Pn149 2 [Model 2 izleme kontrolii kazang 500-2000 0.1% 1000 Hemen Ayarla
diizeltmesi etkili ma
Pn14A o |[Titresim bastirma 2 frekans 10-2000 0.1 Hz 800 Hemen Ayarla
' etkili ma
Pn14B ,  [Titresim bastirma 2 10-1000 1% 100 Hemen Ayarla
diizeltme etkili ma
- Fabrika Uygun |Kategori| Agikla
RN, X et Ayar araligi Ayar Birimi|  ayari zaman ler malar
Gu Ayarlam
2 [Kontrol anahtari 0000-0021 - 0021 ue Ay -
yeniden a
In. ooox [Dénis yénl segimi [ Aciklamala]




[0 [Model izleme kontroll T kalibini segin.

| 1 [Modelizleme kontrolii 2 kalibini segin.

n. ooXo [Ayarsiz tip segimi Aciklamala
Pn14F 0 [Ayarsiz Tip 11 segin.
1 [Ayarsiz Tip 2'yi segin.
n. oXoo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xooo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
Titresim Gnleyici kontrol Hemen |Avarlam
2 nahtar 0000-0011 - 0010 "¢ o -
etkiti™
n. oooX A tipi titresim bastirma kontrolUniin segimi Agiklama
0 [Tip Titresim bastirma kontrolu kullaniimaz.
1 [Tip Titresim bastirma kontrollinin kullaniimasi
n. oox” [A tipi titresim bastirma kontroliniin ayar se¢imi Aciklama
Pn160 0 A tipi titresim bastirma kontrolli, otomatik ayarlama (tist komut olmadan),
otomatik ayarlama (Ust komutla) ve kullanici tanimli ayarlama yiritme
sirecinde otomatik olarak ayarlanmaz.
A tipi titresim bastirma kontrolli, otomatik ayarlama (ust komut olmadan),
1 otomatik ayarlama (Ust komutla) ve kendi kendine tanimlanan ayarlama
siirecinde otomatik olarak ayarlanir.
n. oXoo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xooo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
o Hemen Ayarlama
Pn161 2 |ATip Titresim bastirma 10-20000 0,1 Hz 1000 il
frekansi e
IA Tip Titresim bastirma Hemen
PN162 2 |kazanci diizeltme 1-1000 1% 100 etkili Ayarlama
ITip A titresim bastirma séniimleme Hemen Avarl
Pn163 2 |kazanci 0-300 1% 0 etkil varama
ITip A bastirma Filtre Zamaninin Hemen
Pn164 2 [Diizeltimesi -1000-1000 0.01ms 0 ki Ayarlama
Parametre 1
Tip A bastirma Filtre Siiresi Hemen
2 -1000-1000 0.01 0 il Ayarlama
Pn165 Parametresi 2'nin me etk
Dizeltiimesi
- itrasi Hemen
ITip A titresim bastirma M Avarl
2 0-1000 1% 0 yariama
Pn166 lsoniimleme kazanci 2 ° el
2 [|Avar gerektirmeyen 0000-2711 1400 Kurulum
lanahtar
n. oooX IAyarsiz segim Uygun
zaman
Ayar gerektirmeyen fonksiyonu gegersiz kilin. Glg yeniden
1 Ayar gerektirmeyen fonksiyonu etkin hale getirin. baglatma
n. ooXa Uygun
I/Atama parametreleri (degistirmeyin) z;’rgan
0 Hiz kontrol{ icin kullanihr Giig yeniden
baglatma
Pn170 ! Hiz kontrol{ igin kullanilir ve Ust cihaz konum kontroli igin kullanilir. ¥
n. oXoo . . Uygun
IAyar gerektirmeyen ayar degeri T
L Hemen
0-7 |Ayarlama yapmadan ayar degerini ayarla. yurirlikte
n.Xooo YUk degeri ayari yok Uygun
zaman
0-2 YUk degerini ayarlama yapmadan ayarla. Hemen
i Yiiriirliikte
Pn No. (Boyut isim Ayar araligi Ayar Birimi =l Hig Katlegorl Model
ayari zaman er
Pozisyon kontrol komutu Gug yeniden
2 fform segcici anahtari 0000-2236 ) 0000 baslatma Kurulum| P

[n. ooox [Komut darbe dizeni




0 Isaret+Darbe, Pozitif Mantik
1 CW+CCW Darbe Dizisi, Pozitif Mantik
2 90° faz farki iki fazli darbe (faz A+faz B) 1 kez, pozitif mantik
3 90° faz farki iki fazli darbe (faz A+faz B) 2 kez, pozitif mantik
4 907 faz farki iki fazli darbe (faz A+faz B) 4 kez, pozitif mantik
5 Isaret+Darbe Dizisi, Negatif Mantik
6 CW+CCW Darbe Dizisi, Negatif Mantik
n. ooXo Net sinyal modeli
0 Sinyal H seviyesindeyken konum sapmasini temizleyin.
1 Sinyal gelistirildiginde konum sapmasini temizleyin.
Pn200 2 Sinyal T seviyesindeyken konum sapmasini temizleyin.
3 Sinyal azaldiginda konum sapmasini temizleyin.
n. oXoo Net eylem
0 Taban bloke oldugunda pozisyon sapmasini temizleyin (servo KAPALI ve alarm
olusur).
Konum sapmasi temizlenmez (sadece konum sapmasi temizleme girisi (CLR)
sinyali ile temizlenir).
2 Alarm olustugunda pozisyon sapmasini temizleyin.
n.Xooo YUk degeri ayar yok
0 Dogrusal bir tahrik sinyali kullanma komutu filtre 1'e girilir. (- IMpps)
1 Agcik kollektor sinyali igin komut giris filtresi kullanilir. (- 200kpps)
2 Dogrusal bir tahrik sinyali kullanma talimati filtre 2'ye girilir. (1 - 4Mpps )
Pozisyon kontrol fonksiyon U
o [Pozisyon kontrol fonksiyo 0000-2210 - 0010 GUC  |kurulum| -
anahtari yeniden
n. oooX [Atama parametreleri (degistirmeyin)
h. ooXo Pozisyon kontrol segimi
0 [V-REF tahsisi yok
1 |V-REF hiz ileri besleme girisi olarak kullanilir.
Pn207 n. oXoo (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xo Konumlandirma Tamamlandi Cikisi (/COIN) Sinyali icin Cikis Suresi
0 Konum sapmasinin mutlak degeri konumlandirma tamamlama genliginden (Pn522)
kiiclik oldugunda, cikis verilir.
1 Konum sapmasinin mutlak degeri konumlandirma tamamlama genliginden (Pn522)
kiiclik oldugunda ve konum komutunun filtrelenmis komutu 0 oldugunda, cikis verilir.
2 Konum sapmasinin mutlak degeri konumlandirma tamamlama genliginden (Pn522)
daha kiigiktir ve konum komutu girisi 0 oldugunda cikar.
Pn20E 4 [Flektronik disli orani 1-1073741824 1 1 Gue Kurulum
(molekdil) yeniden
baslatma
Pn210 4 [Flektronik disli orani 1-1073741824 1 1 Gle Kurulum
(payda) yeniden
baglatma
Pn212 4 [Kodiayici frekans bime darbe 16-1073741824 |1 adim /Rev 2500 Glg Kurulum
sayisi yeniden
baglatma
Pozisyon komutu Motor durduktan
2 |hizlanma ve yavaslama 0-65535 0.1ms 0 sonra etkili  |Kurulum
Pn216 zamani
parametreler
. " Motor
Pn217 2 [Pozisyon komutunun hareketli 0-10000 0.1ms 0 durduktan  |Kurulum
ortalama suresi sonra etkili
Komut darbesi girisi R
Pn218 2 carpma giica 1-100 1 kez 1 Hemen Kurulum
etkili
2 Pozisyon kontrol uzatma 0000-0001 0000 Gig Kurulum _
fonksiyon anahtari yeniden
baglatma
Pn230 n. oooX Bosluk telafisi yonii
0 [Bosluksuz kompanzasyon, pozitif ydndeki komutlarla gergeklestirilir.
1 [Bosluksuz kompanzasyon, ters yénde komutla gergeklestirilir.
n.X X Xo_(Atama parametreleri (degistirmeyin)
0.1 Komuta Hemen
Pn231 4 |Geri tepme telafisi -500000-500000 birimi 0 otkili Kurulum
Pn233 2 [Bosluktelafisi zaman 0-65535 0.01 ms 0 Hemen \\cyrulum
parametresi etkili
Pn300 2 |Hiz komutu giris kazanci 150-3000 0.01V/ 600 Hemen |urulum
Nominal hiz etkili
Pn301 2 |Danili ayarli hiz 1 0-10000 1 dakika'l 100 e;‘(ﬁime” Kurulum
) Fabrika Uygun Kategor|Agikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi IAyar Birimi ayari zaman iler mal
ar
Pn302 3 |Dahili ayar hizi 2 0-10000 1 dakika 200 ;ﬁﬂ?e” K“r;]“'“
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Pn303 3 |Dahili ayar hizi 3 0-10000 1 dakika'* 300  flemen Kurulu
Pn304 2 |Jog (JOG) hizi 0-10000 1 dakika™ 500 etlf”?me” K“Ifn“'“
Yumusak baslangi Hemen Kurulu
Pn305 2 Panee iresi orandie 0-10000 1ms 0 otk i
Pn306 2 'Yumusak o baslangi¢ 0-10000 1ms 0 Ir"l'emen Kurulu
yavaglama siresi etkili m
Hiz Komutu filtreTeme siresi Hemen Kurulu
Pn307 2 parametresi 0-65535 0.01ms 40 etkili m
Hiz Geri Besleme Filtresinin Hemen Kurulu
Pn308 2 Zaman Parametreleri 0-65535 0.01 ms 0 letkili m
Servo KAPALT ve Zorlamal Hemen Kurulu
Pn30A 2 |Durdurma igin Yavaglama 0-10000 1ms 0 letkili m
Siresi
Hiz ileri beslemeli hareketli Hemen Kurulu
Pn30C 2 lortalama siresi 0-5100 0,1 ms 0 letkili m
2 [Titresim algilama anahtari 0000-0002 - 0000 etlf”?me” K“r;“'“ -
n. oooX Do6nls yonu segimi
0 Titresim algilanmiyor.
1 Titresim algilamasindan sonra verilen uyar (A.911).
2 Titresim algilandiktan sonra alarm verilir (A.520).
Pn310
n. ooXo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. oXoo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.Xooo [Atama parametreleri (degistirmeyin)
Pn311 2 [Titresim algilama 50-500 1% 100 Hemen Ayarla
hassasiyeti letkili ma
Pn312 2 [Titresim algilama degeri 0-5000 1 dakika* 50 Hegglzrl} A)rfr?;la
. ] " Gug Kurulu
Pn316 2 |[Maksimum motor hizi 0-65535 1 dakika 10000 yemiden m
baslatma
Atalet Momentinin Tahmini Hemen Kurulu
Pn324 2 [Baslangic Degeri 0-20000 1% 300 etkili m
Tork komutu giris kazanci 0,1Vv/ Hemen Kurulu
Pn400 2 10-100 Nominal tork 30 letkili m
B6lum 1 Birinci  Tork Hemen Avarla
Pn401 2 |[Komutu  Filtre  Siresi 0-65535 0.01 ms 100 fetkili e
Parametreleri
Pn402 2 [leri dniis tork Timiti 0-800 196+1 800 Here?l?i?i Kur;lulu
Pn403 2 [Ters tork limiti 0-800 1%*1 800 | emen K“r:]“'“
[Meri donUs tarafinda harici Hemen Kurulu
Pn404 2 lork limiti 0-800 1%1 100 etkili m
Hemen Kurulu
Pn405 2 ITers taraf harici tork limiti 0-800 1%*1 100 Lopili m
Pn406 2 |Acil durdurma torku 0-800 1%*1 800 Hegglfiﬂ Kur%ulu
Pna07 2 Tork kontroll sirasinda hiz 0-10000 1 dakika 10000 Hemen Kurulu
Siniri etkili m
2 [Tork tipi fonksiyon anahtari 0000-1111 - 0000 - K“,;“'“ -
n. oooX Centik Filtre Se¢imi 1 Uygun
zaman
0 [Bolum 1 centik filtresi gecersiz. Hemen
1 |BéIUm 1'deki ¢entik filtresini kullanin. etkili
n. ooXo _ Uygun
Hiz siniri segimi zaman
0 Hiz sinir de@eri, Pn407 ayarlarindan daha kigik olan "motor maksimum
hizini" kullanir. Gug¢ yeniden
Pn408 1 Hiz sinir degeri, Pn407 ayar degerlerinden kiiclk olani olan "asiri hiz baslatma
alarm tarafindan algilanan hizi" kullanir.
n.0XOO  |centik Filtre Secimi 2 ggr%:?]
0 [BBIGm 2 centik filiresi gecersizdir. Hemen
1 |BoIim 2'deki gentik filtresini kullanin. etkili
n.Xooo Surtinme dengelemesi Fonksiyon secimi Uygun
zaman
0 [Surtinme dengeleme fonksiyonu kullaniimaz. Hemen
1 [Sirtinme telafisi iglevini kullanin. etkili
PnNo. [Boyut isim Ayar araligi Ayar Birimi | Fabrika | Uygun  |Kategori|/Acikla
ayari zaman ma
Pn409 2 50-5000 1Hz 5000 Hemen  |Ayarlam
1. ¢entik filtresinin frekansi etkili a
Pn40A 2 o ) 50-1000 0.01 70 Hemen  |Ayarlam
1. gentik filtresinin Q degeri etkili a

10




e s Hemen  |Ayarlam
Pn40B 2 1. gentik filtre derinligi. 0-1000 0.001 0 yariirlikt a
e
PRA0C 2 2. gentik filtresinin frekansi 50-5000 1 Hz 5000 Hegglfi?i Ayaerllam
PN40D 2 1. gentik filtresinin Q degeri 50-1000 0.01 70 etli—!il?men Ayaerllam
PN4OE 2 [2. gentik filtresi derinligi. 0-1000 0.001 0 Hemen  fyarlam
Bolim 2 2. Tork Komutu Hemen Avarlam
Pn40F 2 |Filtre Suresi Parametreleri 100-5000 1Hz 5000 [etkili Y a
Bolim 2 2. Tork Komutu . Hemen  |Ayarlam
Pn410 2 Filtresinin Q Degeri 50-100 0.01 50 etkili a
BGIGm 1 2. Tork Komutu Hemen etkili],  ~1am
Pn412 2 |Filtre Suresi Parametreleri 0-65535 0.01 ms 100 Y a
T-REF filtreleme zaman Hemen
Pn415 2 parametresi 0-65535 0.01 ms 0 etkili Kurulum
2 [Tork tipi fonksiyon anahtari 0000-1111 0000 Hemlf? Kurulum
2 ) etkili
n. nnnX Centik Filtre Se¢imi 3
0 3 gentik filtresi gecersizdir.
1 Bolim 3'teki gentik filtresini kullanin.
n. nnXn Centik Filtre Se¢imi 4
Pn416 0 Bolim 4 centik filtresi gegersizdir.
1 Bolum 4'teki gentik filtresini kullanin.
n. nXnn IAtama parametreleri (degistirmeyin)
0 Bolim 5 centik filtresi gegersizdir.
1 Bolum 5'teki gentik filtresini kullanin.
nXnnn [Atama parametreleri (degistirmeyin)
Pn417 5 [3-centik filtresinin frekansi 50-5000 1 Hz 5000 eui—li”emen Aya;lam
Pn418 5 3 centikfiltresinin Q degeri 50-1000 0.01 20 Heggfiﬂ Ayaarllam
Pn419 2 [3. gentik filtresi derinligi. 0-1000 0.001 0 |yemen  pAyarlam
Hemen  |Ayarlam
Pn4lA 2 l4. centik filtresinin frekans! 50-5000 1Hz 5000 oyl a
Pn41B 2 3:51:# centik filtresinin Q 50-1000 0.01 70 eui—li”emen Aya;lam
Pn41C 2 l4. entik filtresi derinligi. 0-1000 0.001 0 Hemen  [yanam
Pn41D 2 o o 50-5000 1Hz 5000 Hemen  |Ayarlam
5. gentik filtresinin frekansi etkili a
Pn4l1E 2 o o o 50-1000 0.01 70 Hemen  |Ayarlam
5. gentik filtresinin Q degeri etkili a
PR41F 2 |5. centik filtresi derinligi. 0-1000 0.001 0 Hemen  [Avarlam
2 [tz darbeleme 0000-1111 - 0000 - Kurulum
dengeleme anahtari
. - - . X |[Hiz darbesi dengeleme fonksiyonunun segimi Uygun
zaman
Hiz titresim dengeleme fonksiyonu kullaniimaz. Hemen
Hiz titresim dengeleme fonksiyonunu kullanin. yurdrltikte
n - X Uygun
Hiz dalgalanmasi dengeleme bilgilerinin tutarsiz uyarisi i¢in algilama segimi zaman
Pn423 0 |A.942 tespit edildi. Gig
1 |A.942 tespit edilememistir. YB
SX - U
n. - X Hiz dalgalanmasi telafisi igin etkili kosullarin segimi yatn
zaman
0  |Hizkomutu Gug
1 |[Motorun dénme hizi YB
n.X - - - (Atama parametreleri (degistirmeyin)
Ana dongi gerilimi 1 Hemen
Pn424 2 dlstuginde tork sinirlamasi 0-100 1% 50 etkili Kurulum
i - N Fabrika Uygun Kategor
Pn No. (Boyut Isim Ayar araligi Ayar Birimi ayan AR i Model
Ana dongu gerilimi Hemen Kurulu
Pn425 2 |dustiginde 0-1000 1ms 100  |etkili m
Tork limiti serbest birakma
Tork ileri beslemelihareketli Hemen Kurulu
Pn426 2 lortalama siresi 0-5100 0.1 ms 0 etkili m
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Hemen Avarla
Pn427 2 [Hiz 0-10000 1 dakika 0 etkili )r{na
dalgalanmasi
telafi etkin hizi
Hemen Ayarla
Pn456 2 |Tarama torku komut genligi 0-800 1% 15 etkili ma
2 Centik filtresi ayar anahtari 0000-0101 ) 0101 Hgmen Ayarla
1 etkili ma
n. EEEX Centik filtre ayar segenegi 1
Otomatik ayarlama (st komut olmadan), otomatik ayarlama (tst komutla) ve 6zel
0 ayarlama gerceklestirme siirecinde, 1. kademenin gentik filtresi otomatik olarak
ayarlanmayacaktir.
Otomatik ayarlama (Ust komut olmadan), otomatik ayarlama (tst komutla) ve 6zel
1 ayarlama gerceklestirme siirecinde, 1. kademenin gentik filtresi otomatik olarak
ayarlanir.
n. [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. Centik filtre ayar segenegi 2
Otomatik ayarlama (Ust komut olmadan), otomatik ayarlama (tst komutla) ve 6zel
Pn460 0 ayar:ama gergeklestirme siirecinde, 2. kademenin gentik filtresi otomatik olarak
ayarlanir.
Otomatik ayarlama (Ust komut olmadan), otomatik ayarlama (Ust komutla) ve 6zel
1 ayarlama gerceklestirme siirecinde, 2. kademenin gentik filtresi otomatik olarak
ayarlanir.
n.XeeR Centik filtre ayar segenegi 3
0 Avyarsiz gegersiz oldugunda (manuel kazang), 1. ve 2. segmentlerin gentik filtreleri
otomatik olarak ayarlanmayacaktir.
1 Higbir ayar etkili olmadiginda (manuel kazang), 1. ve 2. segmentlerin gentik filtreleri
otomatik olarak ayarlanir. (kayis mekanizmasi igin uygun)
Hicbir ayar etkili olmadiginda (manuel kazang), 1. ve 2. segmentlerin ¢entik filtreleri
2 otomatik olarak ayarlanir. (Vidali mil mekanizmasi veya lineer servo motor igin
uygundur)
3 Higbir ayar etkili olmadiginda (manuel kazang), 1. ve 2. segmentlerin gentik filtreleri
otomatik olarak ayarlanir. (Rijit Gévde Sistemi)
Hemen
Pn49F 2 [Hiz dalgalanmasi 0-10000 1 mm/s 0 etkin A)rﬁ:a
dengeleme etkin hizi
Sifir  konum  sabitleme _— Hemen Kurulu
Pn501 2 degeri 0-10000 1 dakika 10 etkin m
Pn502 2 |Rotasyon algilama degeri 1-10000 1dakika®| 20 etli‘i'rfme” K“r:q“'“
. Hemen Kurulu
-1
Pn503 2 Hiz tutarh sinyal ¢ikis arahgi 0-100 1 dakika 10 etkin m
PN506 5 |Fren komutu Servo KAPALI 0-50 10 ms 0 Hemen Kurulu
gecikme siresi etkin m
Fren komutu ¢ikis hizi " Hemen Kurulu
Pn507 2 degeri 0-10000 1 dakika 100 etkin m
Servo KAPALI- " Hemen Kurulu
Pn508 2 Fren Komutu Bekleme 10-100 1 dakika 50 otkin m
Anlik durdurma bekleme Hemen Kurulu
Pn509 2 e, 20-50000 10 ms 20 etkin m
Pn No. |Boyut isim Ayar araligi Ayar Birimi Fabrika Uygun [Kategoly,qdel
ayari zaman ri
1801 (A . 3
o ekseni Gl
2 |Girig sinyali secimi 1 0000-9991 - ) yeniden Kurulu
0801 (A baglatma |™ B
ekseni) 0841
n . x_|[Giris sinyallerinin tahsis modu [
0 Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
1 Farkli sinyallere gore.
.y . [ServoACIK giris /S-ON) sinyalinin tansisi Aciklamalar
i 0 CN1-INO giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
1 CNI-INT giris sinyali ACTK oldugunda etkinlegir.
2 CN1-IN2 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
3 CN1-IN3 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
4 CNI-IN4 giris sinyali ACTK oldugunda etkinlegir.
5 CN1I-IN5 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
6 CN1-IN6 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
7 CNI-IN7 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
8 Sinyal her zaman "gecersiz" olarak duzeltildi.
Pn50A 9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
X [P eylem komut girisi (/P-CON) sinyal dagilimi [Aciklamalar |
i [ 0-9 Servo agik giris (/S-ON) sinyali ile ayni dagitim. |
X - - Tleri donUs yan tahrik girisi (P-OT) sinyal tahsisini yasakla Aciklamalar
' 0 CN1-INO giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri donlis yan tahriki
gerceklestirilebilir.
1 CN1-IN1'in giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri donls yan tahriki
gerceklestirilebilir.
2 CN1-IN2'nin giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri ddnus yan tahriki
gerceklestirilebilir.
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3 CN1-IN3'Un giri? sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri dénlis yan tahriki
gerceklestirilebilir.
4 CN1-IN4'Un giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri donls yan tahriki
gerceklestirilebilir.
5 CN1-IN5'in giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri donuls yan tahriki
gerceklestirilebilir.
6 CN1-IN6'nin giris sinyali ACIK (kapalr) oldugunda, ileri dénis yan tahriki
gerceklestirilebilir.
7 CN1-IN7'nin giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ileri donis yan tahriki
gerceklestirilebilir.
8 Sinyal her zaman "leri donus tarafl surdlebilir” olarak sabiilenir.
9 Sinyal her zaman "Tleri Dénus Yok Yan Tahrik™ olarak sabitlenir.
8832 (A ekseni) | ..
{ |Gug P
2 |Giris sinyali segimi 2 0000-9999 . 8876 (b ekseni) | o ¥den | kurulum
8881 %A eksen_lg baslatma B
8885 (b ekseni
[ % [Ters donus yan tahrik girisi (P-OT) sinyal tahsisini yasakla Aciklamalar
0 CN1-INO giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters dénusli yan tahrik
gerceklestirilebilir.
1 CN1-IN1'in giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters dénusli yan tahrik
gerceklestirilebilir.
2 CN1-IN2'nin girig sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters donislu yan
tahrik gerceklestirilebilir.
3 CN1-IN3'Un giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters dénisli yan tahrik
gerceklestirilebilir.
4 CN1-IN4'ln giri? sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters donuslu yan tahrik
gerceklestirilebilir.
5 CN1-IN5'in giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters dénusli yan tahrik
gerceklestirilebilir.
6 CN1-IN6'nin giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, ters donlsli yan
tahrik gerceklestirilebilir.
7 Sinyal her zaman "Geri DonUs Yok Yan Tahrik” olarak sabitlenir.
8 Sinyal her zaman "ters donus tarafi strtlebilir" olarak sabitlenir.
9 CN1-INO giris sinyali KAPALI (kesik) oldugunda, ters donisli yan tahrik
gerceklestirilebilir.
Pn50B L X - [ATarm Sififlama Girisi J/ACM-RST) Sinyalinin Atanmasi Aciklamalar
0 CN1-INQ'In giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) arasinda
gecerlidir.
1 CN1-IN1'in giris sinyali KAPALI (kesik) kenarindan ACIK (kapali)
kenarina kadar gecerlidir.
2 CN1-IN2'nin giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) kenarlari
arasinda gecerlidir.
3 CN1I-IN3'Un giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapall) arasinda
gecerlidir.
4 CN1-IN4'Un giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) arasinda
gecerlidir.
5 CN1-IN5'in giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) kenarlari
arasinda gecerlidir.
6 CN1-IN6'nin giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) arasinda
gecerlidir.
7 CN1-IN7'nin giris sinyali KAPALI (kesik) ile ACIK (kapali) arasinda
gecerlidir.
8 Sinyal her zaman "gegersiz" olarak duzeftildi.
9 Atama Parametreleri (Ayarlamayin)
n. Harici tork limit girisi (/P-CL) sinyalinin ileri donis tarafinda dagitimi) IAciklamalar
0-9 Servo agik giris (/S-ON) sinyali ile ayni dagitim.
. XEE [Harici tork limit girisi (/P-CL) sinyalinin ters dénus tarafinda dagitimi) |Agiklamalar
0-9  Servo acik giris (/S-ON) sinyali ile ayni dagitim. |
Pn No. |Boyut isim Ayar araligi Avar | Fabrika ayari | Uygun (Kategori|Acikla
Birimi zaman ma
2 |(Girig sinyali segimi 3 0000-9999 - 8888 $§§iden Kurulum| -
baslatm
a —
n - X |Motor déniis yonu anahtarlama girigi (/SPD-D) sinyalinin dagitimi Agiklamalar
0 CN1-INO giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
1 CN1-IN1 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
2 CN1-IN2 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
3 CN1-IN3 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
4 CN1-IN4 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
5 CN1-IN5 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
6 CN1-IN6 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
Pn50C 7 CN1-IN7 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
8 Sinyal her zaman "gecersiz" olarak diizeltildi.
9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
n . X - |Dahili ayar hizi anahtarlama girisi (/SPD-A) sinyal dagitimi Agciklamalar
09 Sinyallerin dagilimi motor dénis ydni anahtarlama girisi (/SPD-D) ile
) aynidir.
n - X- Donus algilama cikisi (TGON) sinyal dagitimi Agiklamalar
09 Sinyallerin dagilimi motor dénls yoni anahtarlama girisi (/SPD-D) ile
) aynidir.
nX - - - |Kontrol modu, girig (/C-SEL) sinyallerinin dagilimini degistirir | Aciklamalar
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0-9 Sinyallerin dagilimi motor dénis yénii anahtarlama girisi (/SPD-D) ile
) aynidir.
2 |Girig sinyali imi 4 0000-0999 0888 Gue Kurul
irig sinyali sec¢imi - - yeniden urulum| -
n. Sifir konum sabitleme giris sinyalleri Agiklamalar
0 CN1-INO giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
1 CN1-IN1 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
2 CN1-IN2 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
3 CN1-IN3 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
4 CN1-IN4 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
5 CN1-IN5 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
6 CN1-ING giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
Pn50D 7 |CNLIN7 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
8 Sinyal her zaman "gecersiz" olarak dizeltildi.
9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
n. Komut darbesi girig (/INHIBIT) sinyalinin dagitimini yasaklar Aciklamalar
0-9  Sifir konum sabitleme giris sinyalleri ile ayni dagihm
n. Kazang anahtarlama girisi (/ G-SEL) sinyallerinin dagilimi Aciklamalar
0-9  Sifir konum sabitleme giris sinyalleri ile ayni dagihm
n.X - - - (Atama parametreleri (degistirmeyin)
. . . 6611 (A Gilg
2 |Cikis sinyali segimi 1 0000-6666 - ekseni) yeniden Kurulum| -
n. Tam ¢ikig(/COIN) sinyal dagiliminin konumlandiriimasi Aciklama
0 Yukaridaki sinyaller CN1-OUTO (7, 8) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.
1 Yukaridaki sinyaller CN1 -OUT 1 (9, 10) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.
2 Yukaridaki sinyaller CN 1-OUT2 (11, 12) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.
3 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT3 (32, 33) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.
4 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT4 (34, 35) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.
5 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT5 (36, 37) ¢ikis terminallerinden gikar.
Pn50E 6 |Gegersiz (yukaridaki sinyal cikisi kullaniimiyor).
n. Hiz tutarh ¢ikis (/V-CMP) sinyalinin dagilimi Aciklama
0-6 Tam ¢ikig(/COIN) sinyal dagitiminin konumlandiriimasi ile ayni
n. Doénus algilama ¢ikisi (TGON) sinyal dagitimi Aciklama
0-6 Tam ¢ikig(/COIN) sinyal dagitiminin konumlandiriimasi ile ayni
nX - - - |Servo hazir gikis (/S-RDY) sinyalinin dagitimi Aciklama
0-6 Tam ¢ikig(/COIN) sinyal dagitiminin konumlandiriimasi ile ayni
. N Ayar . Uygun [Kategoril| Agikl
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi it Fabrika ayari TR er AIfEl
_ _ . 6611 (A Glic |
2 [Cikis sinyali segimi 2 0000-6666 - =) R Kurulum| -
n. Tork limiti algilama ¢ikig (/CLT) sinyalinin dagilimi Aciklama
0 Yukaridaki sinyaller CN1-OUTO (7, 8) cikis terminallerinden gikar.
1 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT1 (9, 10) ¢ikis terminallerinden gikar.
2 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT2 (11, 12) ¢ikis terminallerinden gikar.
3 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT3 (32, 33) ¢ikis terminallerinden cikar.
4 'Yukaridaki sinyaller CN1-OUT4 (34, 35) ¢ikis terminallerinden gikar.
Pn50F 5 'Yukaridaki sinyaller CN1-OUT5 (36, 37) ¢ikis terminallerinden gikar.
6 Gegersiz (yukaridaki sinyal ¢ikisi kullaniimiyor).
n. Hiz sinin algilama ¢ikisi (/VLT) sinyalinin dagitimi Aciklama
0-6 Tork limiti algilama ¢ikigl (/CLT) sinyalinin dagilimi ile ayni
n. Fren kontrol ¢ikisi (/BK) sinyalinin dagitimi Aciklama
0-6 Tork limiti algilama ¢ikisi (/CLT) sinyalinin dagilimi ile ayni
nX - - - [|Uyan cikisi (WARN) sinyalinin dagitimi Aciklama
0-6 Tork limiti algilama ¢ikigl (/CLT) sinyalinin dagilimi ile ayni
. . - 0666 (A Gug
2 |Cikis sinyali segimi 3 0000-6666 - ekseni) yeniden Kurulum | -
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Pn510

n. EERX

Yakin konum c¢ikisi (/NEAR) sinyalinin dagitimi

Agiklama

0 Yukaridaki sinyaller CN1-OUTO (7, 8) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.

1 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT1 (9, 10) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.

2 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT2 (11, 12) gikis terminallerinden ¢ikar.

3 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT3 (32, 33) ¢ikis terminallerinden gikar.
4 Yukaridaki sinyaller CN1-OUT4 (34, 35) gikis terminallerinden ¢ikar.
5

Yukaridaki sinyaller CN1-OUT5 (36, 37) ¢ikis terminallerinden ¢ikar.

6 Gegersiz (yukaridaki sinyal gikisi kullaniimiyor).

n.

Cikis (/PGC) sinyalinin kodlayici C darbesi ile dagilimi

0-6 Tork limiti algilama ¢ikigi (/CLT) sinyalinin dagilimi ile ayni

n.

Komut darbesi giris carpma anahtarlama gikisinin dagitimi (/PSELA) Sinyal

0-6

Yakin konum ¢ikigi (/NEAR) sinyalinin dagitimi ile ayni normal gii¢ kaynagi KAPALI

n. XEER

Alarm ¢ikisi (ALM) sinyalinin dagitimi

0-6 |Tork limiti algilama gikigi (/CLT) sinyalinin dagilimi ile ayni
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. Uygun |Kategoril
RN, Rl i) Ayar araligi Ayar Birimi |Fabrika ayari| zaman er et
8888 G“‘?d P
. . . . R yeniden
2 |Girig sinyali segimi 4 0000-9999 8836 (A b asiat Kurulum
ekseni) aslatm B
n. EEEX Baslangi¢ sifirama yavaglama anahtarinin giris (/DEC) sinyalinin dagitimi
0 CN1-INO girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
1 CN1-IN1 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
2 CN1-IN2 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
3 CN1-IN3 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
4 CN1-IN4 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
5 CN1-IN5 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
6 CN1-ING giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
7 CN1-IN7 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
8 Sinyal her zaman "gegersiz" olarak dizeltildi.
9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
Pn511
n. Harici mandal girisi 1 (/EXT1) sinyalinin dagitimi
0-4 Sinyal her zaman "gegersiz" olarak duzeltildi.
5 CN1-IN5 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
6 CN1-ING giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
7 CN1-IN7 girisg sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
8-C Sinyal her zaman "gegersiz" olarak duzeltildi.
D CN1-IN5 giris sinyali KAPALI (kesik) oldugunda gegerlidir.
E CN1-ING giris sinyali KAPALI (kesik) oldugunda gegerlidir.
F CN1-IN7 giris sinyali KAPALI (kesik) oldugunda gegerlidir.
n. Harici mandal girisi 2 (/EXT2) sinyalinin dagitimi
0-F Harici mandal girisi 1(/EXT1) sinyali ile ayni dagitim.
n. Xeee Harici mandal girisi 3 (/EXT3) sinyalinin dagitimi
0-F Harici mandal girisi 1(/EXT1) sinyali ile ayni dagitim.
Cikis sinyali ters gevirme Gug
2 ayari 0 0000-1111 - 0000 yeniden Kurulum | -
n. EEEX CN1-OUTO (7, 8) terminal gikis sinyali ters cevirme
0 Ters sinyal degil.
1 Sinyali tersine gevirir.
n. CN1-OUT1 (9, 10) terminal ¢ikis sinyali ters gevirme
0 Ters sinyal degil.
Pn512 1 Sinyali tersine gevirir.
n. CN1-OUT2 (11, 12) terminal ¢ikis sinyali ters cevirme
0 Ters sinyal degil.
1 Sinyali tersine gevirir.
n.XeRR CN1-OUTS3 (32, 33) terminal ¢ikis sinyali ters ¢cevirme
0 Ters sinyal degil.
1 Sinyali tersine gevirir.
kig sinyali ters gevirme U
o [Gkis sinyaliters gevi 0000-0011 ; 0000 GUe  \urutum | -
ayari 1 yeniden
n. PREX CN1-OUT4 (34, 35) terminal ¢ikis sinyali ters cevirme
0 Ters sinyal degil.
1 Sinyali tersine gevirir.
Pn513 n. CN1-OUT5 (36, 37) terminal ¢ikis sinyali ters cevirme

0

Ters sinyal degil.

1

Sinyali tersine gevirir.

n. BXEE (Atama parametreleri (degistirmeyin)

n.XEEE (Afama parametreleri (degistirmeyin)
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. Fabrika Uygun |Kategorill Agikla
FTNE, Rl i) Ayar araligi Ayar Birimi ayarl zaman er malar
2 |Cikis sinyali segimi 5 0000-9999 - 0000 $§g Kurulum -
n. BEEX (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.
Komut darbe girisi carpma anahtarlama girisinin dagitimi (/PSEL) Sinyal
0 CN1-INO giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
1 CN1-IN1 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
2 CN1-IN2 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
P51 3 CN1-IN3 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
n515 4 CN1-IN4 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
5 CN1-IN5 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlegir.
6 CN1-ING giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
7 CN1-IN7 girig sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
8 Sinyal her zaman "gegersiz" olarak dizeltildi.
9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
n. (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.XEER (Atama parametreleri (degistirmeyin)
L . . Gug
2 |Giris sinyali segimi 6 0000-9999 - 8888 YB Kurulum -
n. BRRX Zorunlu durdurma girisi (FSTP) sinyalinin dagitimi Aciklamalar
0 CN1-INOQ'In giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, stris
gerceklestirilebilir.
1 CN1-IN1'in giris sinyali ACIK (kapal) oldugunda, siris
gerceklestirilebilir.
2 CN1-IN2'nin giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, siirus
gerceklestirilebilir.
3 CN1-IN3'n girig sinyali ACIK (kapali) oldugunda, surls
gerceklestirilebilir.
4 CN1-IN4'Un girig sinyali ACIK (kapali) oldugunda, suris
Pn516 gerceklestirilebilir.
5 CN1-IN5'in giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, siris
gerceklestirilebilir.
6 CN1-IN6'nin giris sinyali ACIK (kapali) oldugunda, surls
gerceklestirilebilir.
7 CN1-IN7 giris sinyali ACIK oldugunda etkinlesir.
8 Sinyal her zaman "gecersiz" olarak dizeltildi.
9 Sinyali her zaman "aktif" olarak ayarla.
n. (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.XeRR (Atama parametreleri (degistirmeyin)
Girig sinyali ters ¢evirme Gug
2 ayari 0 0000-1111 - 0000 YB Kurulum -
n. EEEX CN1-INO terminal giris sinyali ters cevirme
0 Ters sinyal degil.
1 Sinyali tersine gevirir.
n. CN1-IN1 terminal giris sinyali ters cevirme
0 Ters sinyal degil.
Pn517 1 Sinyali tersine gevirir.

n. CN1-IN2

terminal giris sinyali ters gevirme

0

Ters sinyal degil.

1

Sinyali tersine gevirir.

n. XEEE CN1-IN3

terminal giris sinyali ters gevirme

0

Ters sinyal degil.

1

Sinyali tersine gevirir.
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. Fabrika Uygun |Kategor
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi Ayar Birimi ayari zaman iler |[Model
Giris sinyali ters gevirme Gli¢ Kurulu
2 ayar 2 0000-1111 - 0000 YB m -
n. EREIX CN1-IN4 terminal girig sinyali ters gevirme
0 [Ters sinyal degil.
1 [Sinyali tersine cevirir.
n. CNI-IN5 terminal giris sinyali ters cevirme
0 [Ters sinyal degil.
Pn518 1 [Sinyali tersine cevirir.
n. CNI-ING terminal giris sinyali ters gevirme
0 [Ters sinyal degil.
1 [Sinyali tersine cevirir.
n.XEER CNI-IN7 terminal giris sinyali ters gevirme
0 [Ters sinyal degil.
1 [Sinyali tersine cevirir.
Motor-yuik
. Hemen
Pn518 4 [pozisyonu arasinda 0-1073741824 | 1KOMUR | 9500 letkili Kurulu
asiri sapma tespiti birimi m
AsIr pozisyon sapmasi igin Hemen Kurulu
Pn51E 2 |uyan degeri 10-100 1% 100 [etkili o
1 Komuta Hemen etkili Kurulu
Pn520 4 |Konum sapmasi ¢ok blytik 1-1073741823 birimi 5242880 m
uyari degeri
Konumlandirma tamamlama 1 Komuta Hemen Kurul
Pn522 4 [genligi 0-1073741824 birimi 7 etkili m“r“ u
1 Komuta Hemen
PN524 4 |YAKIN sinyal aralig 1-1073741824 pirimi | 107374182 e ﬁ“r“'“
Se"V?(ACIK oldugunda 1 Komuta Hemen Kurulu
asiri konum sapmasi igin R " in
Pn526 4 uyari degeri 1-1073741823 birimi 5242880 |etkili m
Servo ACIK oldugunda_ Hemen Kurul
Pn528 2 [asin konum sapmast igin 10-100 1% 100 fetkili uruiu
uyari degeri m
Servo ACIK oldugunda hiz I Heme Kurulu
Pn529 2 \simir degeri 0-10000 1 dakika 10000 n etkili m
Tam kapali dongu Hemen Avarl
Pn52A 2 [rotasyonunu tam turunun 0-100 1% 20 letkili yariam
Grlin degeri a
Pn52B 2 |Asiri yuk uyari degeri 1-100 1% 20 Heggl?i?i anurulu
. Gue Kurulu
Pn52C 2 |Motor asir yik algilama 10-100 1% 100 yeniden
taban akimi degerleri azaltir baglatma
Guc agildiginda ekranin Hemen  Kurulu
Pn52F 2 lizlenmesi 0000-OFFF ] OFFF etkili_pm
Program JOG calistirma Hemen  [Kurulu
2 lsinifi anahtari 0000-0005 ) 0000 etkili  |m
n. X |JOG calistirma parametresini programlayin
(bekleme suresi Pn535” ileri hareket Pn531) ™ hareket sayisi Pn536
1 (bekleme siiresi Pn535” ters hareket Pn531) * hareket sayisi Pn536
2 (bekleme siiresi Pn535* ileri hareket Pn531) * hareket sayisi Pn536 (bekleme siiresi
Pn535” geri hareket Pn531) * hareket sayisi Pn536
3 bekleme siresi Pn535” geri hareket Pn531) * hareket sayisi Pn536 (bekleme siiresi
n535” ileri hareket Pn531) * hareket sayisi Pn536
Pn530 4 (bekleme suresi Pn535” ileri hareket Pn531” bekleme suresi Pn535” geri hareket
Pn531)* hareket sayisi Pn536
5 (bekleme suresi Pn535” geri hareket Pn531” bekleme surresi Pn535” ileri hareket
Pn531)* hareket sureleri Pn536
. EEX Atama parametreleri (degistirmeyin)
. EXEE Atama parametreleri (degistirmeyin)
. XEER Atama parametreleri (degistirmeyin)
1 Komuta Hemen etkili Kurulu
Pn531 4 [JOG hareket mesafesini 0-1073741824 birimi 32768 m
programlayin
JOG hareket hizini - Hemen  Kurulu
Pn533 2 programlayin 1-10000 1 dakika 500 etkili  |m
JOG hizlanma ve Hemen  [Kurulu
Pn534 2 yavaslama stresini 2-10000 1ms 100 etkili  |m
JOG bekleme siresini Hemen  [Kurulu
Pn535 2 programlayin 0-10000 1ms 100 etkili Im
rogram JOG Hemen uruly
539 < |hareketlerinin sayisi YmHUuY nes * etkili  |m
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o E— Isi Fabrika Uygun [Katego|Hatirlat
n No. oyu sim Ayar araligi Ayar Birimi ayarl zaman ri malar
Pn548 2 Bel_lrtller] uyarl numarasini 0000-FFFE } 0000 Hemen etkili |Kurulu
takip edin m
Artik Titresim Hemen etkili |Kurulu
Pn560 2 algilama genligi 1-3000 0.1% 400 m
Pn561 2 |Asin asim algilama degeri 0-100 1% 100 Hemen etkil rlfnurulu
Rejeneratif direng| Modele bagli olarak Hemen etkili |Kurulu
Pn600 2 kapasitesi *D 3 10W 0 m
Pn601 2 |DB direng kapasitesi 0-65535 103 0o e Kurulu
yeniden m
baslatma
Rejeneratoristor Hemen etkili [Kurulu
Pn603 2 deger 0-65535 10 mO 0 m
PNn604 2 |DB direng degeri 0-65535 10 mO o e Kurulu
yeniden m
baslatma
oo . G Kurulu
2 |lletisim kontrol 0000-1FF3 - 1040 yengiden m
baslatma
n. EEEIX MECHATROLINK iletisim denetim maskesi (hata ayiklama icin)
0 Genellikle
1 lletisim istisnalarini yok sayin (A.E60).
2 WDT istisnasini yok sayin (A.E50).
3 Ayni zamanda, iletisim anomalisi (A.E60) ve WDT anomalisi (A.E50) g6z ardi edilir.
. EEX B Uyari kontrol maskesi
0 Genellikle
1 Veri ayari uyarisini yok sayin (A.94n).
2 Komut uyarisini dikkate almayin (A.95n).
3 A.94n, A.95n'yi dikkate almayin
4 lletisim uyarilarini g6z ardi edin (A.96n).
Pn800 5 A.94n, A.96n'yi dikkate almayin
6 A.95n, A.96n'yi dikkate almayin
7 A.94n, A.95n, A.96nyi dikkate almayin
8 Veri ayari uyarilarini dikkate almayin (A.97A, A.97b).
9 A.94n, A.97A, A.97bn'yi dikkate almayin
A A.95n, A.97An, A.97bn'yi dikkate almayin
B A.94n, A.95n, A.97Ann, A.97bn'yi dikkate almayin.
C A.96n, A.97A, A.97bn'yi dikkate almayin
D A.94n, A.96n, A.97Ann, A.97bn'yi dikkate almayin.
E A.95n, A.96n, A.97Ann, A.97bn’yi dikkate almayin.
F A.94n, A.95n, A96, A.97Ann, A.97bn'yi dikkate almayin.
n. DXDD (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.X Uyari otomatik temizleme secimi (hata ayiklama igin) *6
I M3 | 0 [Uyari bekletme (devreye aima icin)
1 |Uyari otomatik temizleme (MECHATROLINK-IIT spesifikasyonu)
Hemen Kurul
2 |Fonksiyon segimi 0000-0103 - 0003 etkili uruiu
uygulama 6 (yumusak LS)
n. EEEIX Yumusak limit fonksiyonu
0 Her iki taraftaki yumusak limiti gecerli olacak sekilde ayarla.
1 lleri donus tarafi yumusak limitini gegersiz olacak sekilde ayarla.
2 Ters taraf yazilim sinirini gegersiz olarak ayarla.
3 Her iki taraftaki yumusak siniri gegersiz olacak sekilde ayarla
Pn801
n. BEXA (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. Komutla yumusak Tlimit kontrolG
0 [Komut yumusak limit kontroll yok
1 [Komut yumusak Timit kontroll var
n.Xnnn (Atama parametreleri (degistirmeyin)
1 Komut Hemen Kurulu
Pn803 2 |Baslangi¢ pozisyon araligi 0-250 birimi 10 etkili m
1 Komut Hemen
- . -1073741823- S 107374182 etkili Kurulu
Pn804 4 |On taraf yumusak limit 1073741823 birimi 3 m
1 Komut Hemen
o -1073741823- S -107374182 - Kurulu
Pn806 4 |Arka taraf yumusak limit 1073741823 birimi 3 etkili
Pn808 1 Komut Hemen
- -1073741823- S o Kurulu
4 Mgltlak dgger Kodlayici 1073741823 birimi 0 etkili
orijin pozisyon sapmasi
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- Fabrika Uygun [Katego |Agikla
PnNo. |Boyut Isim Avyar araligi Ayar Birimi | ayar zaman ri malar
Pn80A B&lim 1 dod | 10000 Hemen urdl
o |[Polum 1 dogrusal 1-65535 Komut 100 etkili urulu
ivme parametreleri birimi/s? m
Pn80B . N 10000 Hemen
o [Bolim 2 dogrusal 1-65535 Komut 100 etii [Qurul
ivme parametreleri birimi/s? m
Pn80C Parametre degistirme 10000 Hemen Kurul
2 ol 0-65535 Komut 0 etkili urulu
hizinin artiriimasi birimi/s? m
Pn80D Balim 1 dod | 10000 Hemen urdl
2 [ooum 1 dogrusa . 1-65535 Komut 100 etkili urulu
lyavaslama parametreleri birimi/s? m
Pn80OE . N 10000 Hemen
o [BOlim 2 dogrusal _ 165535 Komut 100 etkil Kurulu
lyavaslama parametreleri birimi/s? m
'Yavaglama parametresi 10000 Hemen Kurul
Pn8OF 2 giama p 0-65535 Komut 0 etkili urulu
anahtarlama hizi AP m
birimi/s
Ustel fonksiyon 10000 Hemen | .
Pn810 2 |izlanma ve 0-65535 Komut 0 etkili [
lyavaslama sapmasi birimi/s? m
Hizlanma ve yavaglama H
sirasinda istel fonksiyon emen | urulu
Pn811 2 Iparametreleri 0-5100 0,1ms 0 etkili m
Pn812 2 |Ortalama hareket siresi 0-5100 0,1 ms 0 gtimen Equrulu
. 1K t
Pn814 4 Harici konumlandirma son -1073741823- b|?|rrn'nL|l a 100 e;lj?]en Kurulu
hareket mesafesi 1073741823 m
Baslangi¢ sifirama Hemen Kurulu .
2 modunun ayarlanmasi 0000-0001 ) 0000 etkili m 7
n. X Merkeze donus yonu
0 [lleri yone ayarla.
Pn816 1 [Ters yone ayarla.
M2 )
n. X[@ Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. B XB@ Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. X Atama parametreleri (degistirmeyin)
IAna konum sifirlama 10000 Hemen Kurul
Png17+8 2 0-65535 Komut 50 etkili urulu
yaklasma hizi 1 A m
birimi/s
IAna konum sifirlama 10000 Hemen Kurul
Pn818 2 0-65535 Komut 5 etkili uruid
yaklagsma hizi 2 A m
birimi/s
Merkez sifirlama 1073741823 1 Komuta Hemen etkili Kurul
R - s urulu
Pn819 4 lson hareket 1073741823 birimi 100 m
mesafesi
2 Giris sinyali izleme Sec¢im 0000-7777 ) 0000 Heme_n_ Kurulu -
etkili  |m
n. EEEX 10-12 tahsisi
0 Dagitim yok
1 CN1-INO giris terminallerini izleyin.
i 2 CN1I-INT giris terminallerini izleyin.
3 CN1-IN2 giris terminallerini izleyin.
4 CN1-IN3 giris terminallerini izleyin.
5 CN1-IN4 giris terminallerini izleyin.
Pn81E | M2 6  |CN1-IN5 giris terminallerini izieyin.
| 7 CN1-IN6 giris terminallerini izleyin.
n. EEIX 10-13 tahsisi
0-7  Tahsis I0-12 ile aynidir.
. O-14 tahsisi |
[ 0-7  Tahsis 10-121le aynidir. |
[n.Xnnn [[O-15 tahsisi |
| [ 07 Tahsis 10-12 ile aynidir. |
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- Fabrika Uygun |Kategori|Hatirlat
AR, ) e c Ayar araligi Ayar Birimi | ayari zaman Ie? malar
2 |Tahsis komut verileri 0000-1111 - 0010 s;g Kurulum| =7
n. X SECENEK alani fonksiyon tahsisi
0 |SECENEK alani iglev atamasini gegersiz kilar.
1 |SECENEK alani islev atamasini gegerli kilin.
Pn81F ; e
| M2] n. EEX Konum kontrol komutu TFF/TLIM fonksiyon tahsisi
0 [Tahsisi gecgersiz kilin.
L [Tahsisi gegerli kilin.
n. Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.X Atama parametreleri (degistirmeyin)
PR320 4 ileri déniis tarafinda -2147483648- 1 }gﬁ:nl:ta 0 eiﬁ:nen Kurulu
mandallanabilir aralik 2147483647 m
Pn822 4 Ters cevrilebilir yan -2147483648- L };::?nl:ta 0 Hemen etkil Kurulu
kilitlenebilir aralik 2147483647 m
Hemen  [Kurulu
2 Secenek izleme 1 secimi 0000-FFFF ) 0000 etkili m
Ayar degeri 1zleme fonksiyonu
Yiksek hizli gbzetim alani
0000H Motor hizi [1000000H/ asiri hiz algilama hizi]
0001H Hiz komutu [1000000H/ asir hiz algilama hizi]
0002H Tork [1000000H/ maksimum tork]
0003H Konum sapmasi (alt 32 bit) [komut birimi]
0004H Konum sapmasi (Ust 32 bit) [komut birimi]
000AH Kodlayici sayim degeri (alt 32 bit) [komut birimi]
000BH Kodlayici sayim degeri (ylksek sira 32 bit) [komut birimi]
000CH FPG sayim degeri (alt 32 bit) [komut birimi]
000DH FPG sayim degeri (Ust 32 bit) [komut birimi]
Dusik hiz izleme alani
0010H Un000: motorun dénme hizi [dak-1]
0011H Un001: hiz komutu [dak-1]
0012H Un002: tork komutu[%]
0013H Un003: dénUg'agl.S|.1[ kggilgaylm qubesi] o )
Kodlayici 1 dairesinin orijininden itibaren kodlayici darbelerinin sayisi: 10 ondalik gésterge
0014H Un004: dons agist 2 [deg] )
Manyetik kutbun orijininden itibaren agi (elektriksel act)
0015H Un005: giris sinyali Giris sinyali izleme
0016H Un006: ¢ikig sinyalinin izlenmesi
0017H Un007: giris komutu darbe hizi [dak-1]
Pn824 0018H Un008: konum sapmasi [komut birimi]
0019H Un009: kiimulatif yik orani [%]
001AH Un0OA: rejenerasyon yiik orani [%]
001BH UnO0Ob: DB direng gii¢ tuketimi [%]
001CH UnO0OC: giris komutu darbe sayaci [komut birimi]
001DH UnO0OD: geri besleme darbe sayaci [kodlayici darbesi]
001EH UnOOE: tam kapali ¢cevrim geri besleme darbe sayaci [harici kodlayici ¢ozinirligu]
0023H Baslangi¢ doniis bobini numarasi verisi "Rev"
0024H |k artis verileri [darbe]
0040H Un025: servo slriict ayar ortami izleme
0041H Un026: servo motor ayari ¢evresel izleme
0042H Un027: dahili FAN 6mur tiiketim orani
0043H Un028: kondansator dmri tiketim orani
0044H Un029: Darbe 6nleyici devrenin dmir tiketim orani
0045H Un02A: DB doéngi 6mri tiketim orani
0046H Un032: Anlik Gug
0047H Un033: gug tiketimi
0048H Un034: kiimulatif gii¢ tiketimi
Yalnizca iletisim moduli
0080H Geri besleme mandali konumu LPOS1 6nceki deder [kodlayici darbesi]
0081H Geri besleme mandali konumu LPOS2 6nceki deder [kodlayici darbesi]
0084H Sirekli mandal durumu (EX STATUS)
TUum alanlar igin ortak
Yukaridakileri
n 6tesinde |Atama parametreleri (degistirmeyin)
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\V_PPI'yi bit 13'e ayarla.

\V_PPI'yi bit 14'e ayarla.

\V_PPI'yi bit 15'e ayarla.

. Fabri Uygun Kategor|Agikla
Pn No. |Boyut Isim Ayar araligi Ayar Birimi ka zaman i ma
aya
rl
Kurulu
2 Segenek izleme 2 segimi 0000-FFFF ) 0000 ettiﬁmen m
PNn825 Ayar degeri izleme fonksiyonu
0000H - ) .
0084H Secenek izleme 1 ile aynl.
o 10000 Hemen Kurulu
Pn827 2 |Stopusinglinear 1-65535 Komut 100 etkili *° m
yavaglama parametresi 1 birimi/s?
SVOFF bekleme suresi Hemen Kurulu
Pn829 2 |(yavaglama SVOFFu 0-65535 10 ms 0 etkili 5 m
durdurdugunda)
i i Gl
2 thE;'IISCIJN bit alani iglev 0000-1E1E ) 1813 yenidgen Eurulu -
baslatma
n. BREX ACCFIL tahsisi (SECENEK)
0 ACCFIL'i 0 ve 1 bitleri olacak sekilde ayarla.
1 IACCFIL'i bit 1 ve 2 olacak sekilde ayarla.
2 ACCFIL'i bit 2 ve 3 olacak sekilde ayarla.
3 ACCFIL'i bit 3 ve 4 olacak sekilde ayarla.
4 ACCFIL'i bit 4 ve 5 olacak sekilde ayarla.
5 ACCFIL'i bit 5 ve 6 olacak sekilde ayarla.
6 ACCFIL'i bit 6 ve 7 olacak sekilde ayarla.
7 ACCFIL'i bit 7 ve 8 olacak sekilde ayarla.
8 ACCFIL'i bit 8 ve 9 olacak sekilde ayarla.
9 IACCFIL'i bit 9 ve 10 olacak sekilde ayarla.
PR82A A |ACCFIL'i bit 10 ve 11 olacak sekilde ayarla.
B ACCFIL'i bit 11 ve 12 olacak sekilde ayarla.
~M2~
C  |ACCFIL'i bit 12 ve 13 olacak sekilde ayarla.
D |ACCFIL'i bit 13 ve 14 olacak sekilde ayarla.
E  |ACCFIL'i bit 14 ve 15 olacak sekilde ayarla.
n. ACCEFIL tahsisinin gegerli/gegersiz segimi
0 ACCFIL bit tahsisini gegersiz yapin.
1 ACCFIL bit tahsisini gegerli kilin.
n. G SEL (SECENEK) tahsisi
0-E Tahsis ACCFIL ile aynidir.
n.XeRR G SEL tahsisinin gegerli/gegersiz secimi
0 G_SEL bit tahsisini gegersiz kilin.
1 G SEL bit tahsisini gegerli kilin.
5 [SEGENEK alani iglev 0000-1F1F -1D1C Gug YB  [Kurulu .
tahsisi 2 m
n. nnnX V_PPI tahsisi (SECENEK)
0 V_PPI'yi bit 0'a ayarla.
1 V_PPI'yi bit 1'e ayarla.
2 V_PPl'yi bit 2'ye ayarla.
3 V_PPI'yi bit 3'e ayarla.
4 \V_PPI'yi bit 4'e ayarla.
5 \V_PPI'yi bit 5'e ayarla.
6 \V_PPl'yi bit 6'ya ayarla.
7 \V_PPI'yi bit 7'ye ayarla.
8 \V_PPI'yi bit 8'e ayarla.
9 \V_PPI'y1 bit 9'a ayarla.
A [V_PPl'yi bit 10'a ayarla.
Pn82B B \V PPI'y1 bit 11'e ayarla.
1 M2 | C  |V_PPl'yi bit 12'ye ayarla.
D
E
F

n. nnXn V_PPI tahsisinin gegerli/gecersiz se¢imi

0 \V PPI bit tahsisini gegersiz yapin.

1 \V_PPI bit tahsisini gegerli kilin.

n. nXnn P PI CLR(OPTION) tahsisi

0-F Tahsis V_PPI ile aynidir.

n.Xnnn VV_PPI tahsisinin gegerli/gecersiz se¢imi

0 P PI CLR bit tahsisini gegersiz yapin.

1 P_PI_CLR bit tahsisini gegerli kilin.
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. Fabrika Uygun |[Kategori| Acikla
Fie, e i) Ayar araligi Ayar Birimi ayari zaman ler ma
SECENEK alani fonksiyon Gug .
2 kahsisi 3 0000-1F1F - 1F1E YB Kurulum 7
n. BREX P_CL(OPTION) tahsisi
0-F Tahsis V_PPI ile aynidir.
n. BEX P_CL tahsisinin gegerli/gecersiz se¢imi
0 P_CL bit tahsisini gegersiz yapin.
]Pn82C M2 1 P_CL bit tahsisini gegerli kilin.
n. BX N_CL(OPTION) tahsisi
0-F  Tahsis V_PPl ile aynidir.
n.X N_CL tahsisinin gecerli/gecersiz segimi
0 N_CL bit tahsisini gegersiz kilin.
1 N_CL bit tahsisini gegerli kilin.
SECENEK alani islev Glc .
2 tahsisi 4 0000-1F1C - 0000 YB Kurulum| 7
n. EREX BANK_SEL1(OPTION) tahsisi
0 BANK_SELL1'i 0-3 bitleri olacak sekilde ayarla.
1 BANK_SELL1'i bit 1-4 olacak sekilde ayarla.
2 BANK_SELL1'i bit 2-5 olacak sekilde ayarla.
3 BANK_SELL1'i bit 3-6 olacak sekilde ayarla.
4 BANK_SELL1'i bit 4-7 olacak sekilde ayarla.
5 BANK_SEL1'i bit 5-8 olacak sekilde ayarla.
6 BANK_SEL1'i bit 6-9 olacak sekilde ayarla.
7 BANK_SELL1'i bit 7-10 olacak sekilde ayarla.
8 BANK_SELL1'i bit 8-11 olacak sekilde ayarla.
Pn82D | M2 9 BANK_SEL1'i bit 9-12 olacak sekilde ayarla.
i A BANK_SEL1'i bit 10-13 olacak sekilde ayarla.
B BANK_SEL1'i bit 11-14 olacak sekilde ayarla.
C BANK_SEL1'i bit 12-15 olacak sekilde ayarla.
n. BRX BANK_SEL1 tahsisinin gegerli/gegersiz segimi
0 BANK_SEL1 bit tahsisini gegersiz yapin.
1 BANK_SEL1 bit tahsisini gegerli kilin.
n. BX LT_DISABLE(OPTION) tahsisi
0-F  Tahsis V_PPI ile aynidir.
n.X LT_DISABLE tahsisinin gecerli/gegersiz segimi
0 LT_DISABLE bit tahsisini gegersiz kilin.
1 LT_DISABLE tahsisini gegerli kilin
SECENEK alani fonksiyon Gug ;
2 tahsisi 4 0000-1F1C - 0000 YB Kurulum 7
i aparametretert (dcgiytilulcyill)
freyir)
n. EX OUT_SIGNAL(OPTION) tahsisi
OUT_SIGNAL 6gesini 0 ~ 2 bitleri olacak sekilde ayarla.
OUT SIGNAL'l bit 1 ~ 3 olacak sekilde ayarla.
OUT_SIGNAL'"l bit 2 ~ 4 olacak sekilde ayarla.
OUT SIGNAL'l bit 3 ~ 5 olacak sekilde ayarla.
Pn82E OUT_SIGNAL'" bit 4 ~ 6 olacak sekilde ayarla.
WI OUT SIGNAL'"l bit 5 ~ 7 olacak sekilde ayarla.

OUT SIGNAL'l bit 6 ~ 8 olacak sekilde ayarla.

OUT_SIGNAL'" bit 7 ~ 9 olacak sekilde ayarla.

OUT SIGNAL'"l bit 8 ~ 10 olacak sekilde ayarla.

OUT_SIGNAL'" bit 9 ~ 11 olacak sekilde ayarla.

OUT SIGNAL'"l bit 10 ~ 12 olacak sekilde ayarla.

OUT_SIGNAL" bit 11 ~ 13 olacak sekilde ayarla.

OUT_SIGNAL'" bit 12 ~ 14 olacak sekilde ayarla.

o|0|m|>| oo ~|o|v|s|w|Nvk|o

CIKIS SINYALI'ni bit 13 ~ 15 olacak sekilde ayarla.

n.x

CIKIS SINYALI tahsisinin gegerli/gecersiz sec¢imi

0 OUT_SIGNAL bit tahsisini gegersiz yapin.

1 OUT SIGNAL bit tahsisini gegerli kilin.
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. Fabrika Uygun Kategor |Bilg
Pn No. [Boyut Isim Ayar araligi Ayar Birimi | ayar zaman iler iler
2 |Hareket ayari 0000-0001 - 0000 %Lé‘? rKn“r“'“
n. ERRIX Dogrusal hizlanma ve yavaglama paramefrelerinin segimi
0 [PnBOA-Pn80F, Pn827 kullanilir. (Pn834 ~ Pn840 ayarlari gegersizdir)
1 [Pn834- Pn840 kullanilir. (Pn80A-Pn80F, Pn827 ayari gegersiz)
Pn833
n. BEX B [Atama parametreleri (degistirmeyin)
n. X [Atama parametreleri (dedistirmeyin)
n.X [Atama parametreleri (degistirmeyin)
10000 Hemen Kurulum
Pn834 4 |Bolim 1 dogrusal 1-20971520 Komut 100 etkili*s
ivme parametresi 2 birimi/s?
10000 Hemen Kurulum
Pn836 4 Bolim 2 dogrusal 1-20971520 Komut 100 etkili+s
ivme parametresi 2 birimi/s?
1 Komut Hemen
Hizlandirici parametre birimi /s - Kurulum
Pn838 4 lanahtarlama hizi 2 0-2097152000 0 etkilis
10000 Hemen Kurulum
Pn83A 4 Bolim 1 dogrusal 1-20971520 Komut 100 etkilis
lyavaslama parametresi 2 birimi/s?
10000 Hemen Kurulum
Pn83C 4 Bolim 2 dogrusal 1-20971520 Komut 100 etkili s
lyavaslama parametresi 2 birimi/s?
1 Komut Hemen
Yavaslama parametresi birimi /s - Kurulum
Pn83E 4 lanahtarlama hizi 2 0-2097152000 0 etkili s
10000 Hemen Kurulum
Pn840 4 |Dogrusal yavaslama 1-20971520 Komut 100 etkili +s
parametresini kullanmay birimi/s?
birak 2
100 Komuta Hemen Kurulum
Png842+® 4 |ANA KONUM sifirlama 0-20971520 birimi/s 0 etkili+s
yaklasma hizi 1 2
100 Komuta Hemen Kurulum
Pn844 4 |Ana konum sifirlama 0-20971520 birimi/s 0 etkili+s
yaklasma hizi 2 2.
POSING komutu S word Hemen Kurulu m
Pn846 2 |hizlanmal/yavaslama orani 0-50 1% 0 etkili+s -
Pn850 2 |Mandal sira numarasi 0-8 - 0 HZ?(ﬁin Kurulum
IArdisik mandal dizilerinin . ; Hemen Kurulum
Pn851 2 sayisi 0-255 0 otkili
Mandal sirasi kontrolli 14 Hemen Kurulum
2 ayari 0000-3333 - 0000 otkili
. EEEX DGnUs yonu segimi
0 C Asamasi
1 EXT 1 sinyali
2 EXT 2 sinyali
3 EXT 3 sinyali
Pngs2 . EEXA [Mandal dizisi 2 sinyal segimi |
| 03 Mandal sirasi kontrol T sinyal segimi ile ayni. |
. [Mandal dizisi 3 sinyal segimi |
| 03 Mandal sirasi kontrol T sinyal segimi ile ayni. |
n.X [Mandal dizisi 4 sinyal segimi |
[T0-3~ Mandal sirasi kontrol T sinyal segimi ile ayn. |
Mandal sirasi kontrolli 58 Hemen |Kurulu
2 ayari 0000-3333 - 0000 yiriirige |m
n. EREX Mandal dizisi 5 sinyal se¢imi
0 C Asamasi
1 EXT 1 sinyali
2 EXT 2 sinyali
3 EXT 3 sinyali
Pn853

ln. EEEX

[Mandal dizisi 6 sinyal se¢imi
[ 03 Mandal sirasi kontrol 5 sinyal segimi ile ayni.

ln.

[Mandal dizisi 7 sinyal Secimi
[ 0-3~ Mandal sirasi kontrol 5 sinyal segimi ile ayn.

ln.x

[Mandal dizisi 8 sinyal secimi
[ 03 Mandal sirasi kontrol 5 sinyal secimi ile ayni.
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o Fabrika Uygun |Kateg |Agikla
FDINE, el i) Ayar araligi Ayar Birimi | ayari zaman |ori ma
SVCMD_IO (giris sinyali Hemen Kurul
2 lizleme) 0000-1717 ; 0000 letkili urulu
- . m
Dagitim fonksiyonu 1
n. n@eEx |CN1-INO (SVCMD IO) igin giris sinyali izZleme tahsisi
0 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 24'e (I0_STS1) ayarla.
1 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 25'e (I0_STS2) ayarla.
2 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 26'ya (I0_STS3) ayarla.
3 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 27'ye (I0_STS4) ayarla.
4 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 28'e (I0_STS5) ayarla.
5 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 29'a (I0O_STS6) ayarla.
Pn860 6 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 30'a (I0_STS7) ayarla.
~M3~ 7 CN1-13 giris sinyali izlemeyi bit 31'e (I0O_STS8) ayarla.
n. CN1-INO igin Girig Sinyali IzZleme Gegerli/Gegersiz Segimi
0 CN1-INO giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1 CN1-INO giris terminali bit tahsisini gegerli kilin.
n. CN1-INT (SVCMD IO) igin giris sinyali izleme tahsisi
0-7  Tahsis CN1-INO ile aynidir.
n.X CNI-INT icin Giris Sinyali IzZleme Gegerli/Gegersiz Segimi
0 CN1-IN1 giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1 CN1-IN1 giris terminali bit atamasini gegerli kilin.
SVCMD_|IO (giris sinyali Hemen Kurul
2 lizleme) 0000-1717 - 0000 |etkili uruiu
y . m
Dagitim fonksiyonu 2
n. PRREIX CN1-IN2 (SVCMD_IO) igin giris sinyali izleme tahsisi
0-7  Tahsis CN1-INO ile aynidir.
n. CN1-IN2 igin Girig Sinyali IzZleme Gegerli/Gegersiz Segimi
Pn861 0 CN1-IN2 giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1M3 | 1 CN1-IN2 giris terminali bit atamasini gegerli kilin.
n. CN1-IN3 (SVCMD IO) igin giris sinyali izleme tahsisi
0-7  Tahsis CN1-INO ile aynidir.
n.X CN1-IN3 igin Girig Sinyali izZleme Gegerli/Gegersiz Segimi
0 CN1-IN3 giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1 CN1-IN3 giris terminali bit atamasini gegerli kilin.
SVCMD_IO (giris sinyali Hemen Kurul
2 lizleme) 0000-1717 - 0000  |etkil uruiu
y . m
Dagitim fonksiyonu 3
n. BRREX CN1-IN4 (SVCMD_IO) igin giris sinyali izleme tahsisi
0-7  Tahsis CN1-INO ile aynidir.
n. CN1-IN4 igin Giris Sinyali izleme Gegerli/Gegersiz Segimi
P&gﬁz 0 CN1-IN4 giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1|_ 1 CN1-IN4 giris terminali bit atamasini gegerli kilin.
n. [CN1-IN5 (SVCMD IO) igin giris sinyali izleme tahsisi |
| 0-7  Tahsis CN1-13ile aynidir. |
n.X CNI-IN5 icin Girig Sinyali IzZleme Gegerli/Gegersiz Segimi
0 CN1-IN5 girig terminali bit atamasini gegersiz yapin.
1 CN1-IN5 girig terminali bit atamasini gegerli kilin.
SVCMD_IO (giris sinyali Hemen Kurulu
2 lizleme) 0000-1717 - 0000 etkili
y . m
Dagitim fonksiyonu 4
n. PREX CN1-IN6 (SVCMD IO) igin giris sinyali izleme tahsisi
Pn863 0-7  Tahsis CN1-INO ile aynidir.
1 M3|

n. EEX CN1-ING6 igin Giris Sinyali izleme Gegerli/Gegersiz Segimi

0 CN1-IN6 giris terminali bit atamasini gegersiz yapin.

1 CN1-IN6 giris terminali bit atamasini gegerli kilin.

XX BRAtama parametreteri(degistirmeyiny
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. Fabrika Uygun |Kategor| Acikl
D INE, e i) Ayar aralig Ayar Birimi | ayari zaman iler ama
SVCMD_IO (¢ikis sinyali Hemen Kurul
2 fizleme) 0000-1717 - 0000 l|yiiririige m“r“ u
Dagitim fonksiyonu 1 girer
. EREREIX CNI-OUT1 (SVCMD-IO) icin ¢ikis sinyali izleme dagilimi
0 CN1-OUT1 gikig terminali izlemeyi D24'e (I01_ STS1) ayarla.
1 CN1-OUT1 ¢ikis terminali iziemeyi D25'e (I01_ STS1) ayarla.
2 CN1-OUT1 gikig terminali izlemeyi D26'ya (I01_ STS1) ayarla.
3 CN1-OUT1 gikig terminali izlemeyi D27'ye (I01_ STS1) ayarla.
4 CN1-OUT1 gikig terminali izlemeyi D28'e (I01_ STS1) ayarla.
5 CN1-OUT1 ¢ikis terminali izlemeyi D29'a (I01_ STS1) ayarla.
Pn868 6 CN1-OUT1 ¢ikis terminali iziemeyi D30'a (I01_ STS1) ayarla.
~M3~ 7 CN1-OUT1 gikis terminali izlemeyi D31'e (I01_ STS1) ayarla.
h. EEX B CNI-OUTT igin gikis sinyali izleme segimi
0 CN 1-OUT1 ¢ikis terminali izleme atamasini gegersiz yapin.
1 CN1 - OUT1 gikis terminali izleme tahsisini gegerli kilin.
n. CN1-OUT2 (SVCMD-IO) igin ¢ikis sinyali izleme dagilmi
0-7 Tahsis CN1-OUT1 ile aynidir.
. XeeR CNI-OUT2 i¢in ¢ikis sinyali izleme segimi
0 CN 1-OUT2 ¢ikig terminali izZleme atamasini gegersiz yapin.
1 CN1 - OUT2 ¢ikis terminali izleme tahsisini gegerli kilin.
SVCMD_IO (cikis sinyali Hemen Kurul
2 fzleme) 0000-1717 - 0000 |etkili b
Dagitim fonksiyonu 2
i . EEEX |CN1 -OUT3 igin ¢ikis sinyali izleme dagitimi (SVCMD-IO) |
0-7 Tahsis CN1-OUT1'in tahsisi ile aynidir. |
Pn869 h. mEX - izleme secimi
M3 0 CN1-OUT3 cikis terminali izleme atamasini gegersiz yapin.
| 1 CN1 - OUT3 cikig terminali izleme tahsisini gecerli kihn
n. BX (Atama parametreleri (degistirmeyin)
n.XeRR (Atama parametreleri (degistirmeyin)
Hemen
iletim dénglisii ayar izleme etkili Kurulu
Pn882 2 [0.25 ps] O-FFFF - 0 m -
(bakim igin, sadece
lgorintileme)
Heme
iletisim Déngisii n etkili
Pn8s3 2 jayar izleme [xiletim siresi] 0-32 . 0 Eurulu )
(bakim igin, sadece
jgéruntileme)
2 letisim kontrolii 2 0000-0001 : oooo | Hemen  Kurulu
etkili  |m
1 . EEEX [Anormal MECHATROLINK iletisiminde fren sinyalinin ayarlanmasi
0 MECHATROLINK ||éti$i?ﬁ“aTTO‘rm‘aﬁ§TaUgWTda_a7a‘ﬂ'aTTa‘n durum BRKONve BRK
OFF KUIIIUlIaTI_aTaLIIIegId KUIUIIUI
m 1 IVIECHATROLII&‘H\ IICtI?IIIII aIIUIIIIa' uluugullua IIb‘III l:'lI’\III I’\Ullullld gcllllll
| M3|

n. PRXA [Atama parametretert (degistirmeyin)

n. BXP@ [Atama parametreleri (degistirmeyin)

n.XeRE [Atama parametreleri (degistirmeyin)

*1. Motorun nominal torkuna gore ytizde.

*2. Genellikle "0" olarak ayarlanir. Rejeneratif direncin kapasite degeri (W) harici rejeneratif direng kullanildiginda ayarl anir.
*3. Ust sinir degeri, servo siiriicii igin gegerli olan maksimum ¢ikis kapasitesidir (W).

*4. Yalnizca MECHATROLINK-III standart servo yapilandirma dosyasi icin gegerli parametreler.

*5. SENS_ON etkili olur.

*6. Eylemlerdeki degisiklikler komut ¢ikisini etkileyecektir, bu nedenle litfen komut durdurma durumunu degistirin (DEN=1).
*7. Deger yalnizca komut durduruldugunda glincellenir (DEN=1).

*8. Parametreler yalnizca MECHATROLINK-II yapilandirma dosyalariyla uyumlu oldugunda gegerlidir.



Bolum 11 Hata Ayiklama Yaziliminin GCalismasi (iWatch+)

Asagidaki islevler Ust bilgisayar yazilimi (iWatch+) kullanilarak ¢evrimigi olarak gergeklestirilebilir:

» Parametre yonetimi: parametre ayari ve ayarlama

* Durum izleme: servo sistemin galisma durumunu ve ilgili verilerini izleme

« [zleme: servo gii¢ kaynaginin, komutun, ¢ikis akiminin ve diger ilgili verilerin izlenmesi

» Yardimci hata ayiklama: Ust bilgisayar ile ¢gevrimici yardimci hata ayiklama servosunun ¢esitli islevlerini
gerceklegtirir

11.1 iWath+ hata ayiklama yaziliminin baglanmasi ve oturum agilmasi

1. iWatch+ hata ayiklama yazilimini PC'ye lykleyin

2. PC, servo suricl panel operatdri tzerindeki Mini USB araytzine bir USB
baglanti hatti {izerinden baglanir. lletisim arayiizii sagdaki sekilde
gOsterilmistir.

3. lletisim hatlari dogru sekilde baglandiktan sonra, PC'de iWatch+ hata ayiklamayazilimini (simge)
“Ziwatch+ caligtirin.
Kullanici Girigi] penceresini gérintiledikten sonra [Ara] digmesine tiklayin ($ekil 1).
(Iki eksenli siiriici bagimli istasyon adreslerini 1 ~ 2 secer ve aranan adres 1 siiriicil A eksenidir ve adres
2 slrlcl B eksenidir)

4. Baglan] penceresi goruntilendikten sonra, aranan surticl adresi 1 veya adres 2'yi se¢in ve ardindan
[Baglan] digmesine tiklayin (Sekil 2).

5. Basarili baglantidan sonra [sistem izleme] kisayol penceresi (Sekil 3) ve [Watch+] hata ayiklama
penceresi (Sekil 4) goriintllenecektir.

Connect X [Conneat

Modbus Setting Modus Setarg
oM [com2 v| Boud 9600 v Sevo [i/DSX00 v com  [cone tud (560 sovo 08300 Motor Power on ll‘e‘mﬂd-ml Man Crut | x
: : ‘ TN -
Motor base blocked(BB) {
P P prope . - = =
W sy
L Pumate B ures
B Tace ©

[ Disgiay the System Mantior ot iWatch start

ileti§im durumu I

Bu durumda, iWatch+ hata ayiklama yazilimi
basariyla baglanmistir.

«iWatch+] hata ayklama penceresinde,
servonun gesitli durumlari her bir pencerede
secilerek izlenebilir.

«iWatch+] hata ayiklama penceresinin meni
cubugunda, hata ayiklama arayiiziine girmek
icin hata aylklama kisayol digmesine
tiklayabilirsiniz.

11.2 Otomatik ayarlama (Ust komut yok)

Otomatik ayarlama (iist komut yok), servo Unitenin Ust cihazdan bir komut vermeden otomatik calisma (ileri
donis ve geri donlsun ileri geri hareketi) gerceklestirdigi ve calisma sirasinda mekanik 6zelliklere goére
ayarladigi islevi ifade eder.

Otomatik ayar 6geleri asagidaki gibidir.

* Atalet momenti orani

» Kazang ayari (hiz déngusu kazanci, konum dongusi kazanci, vb.)

« Filtre ayarn (tork komut filtresi, gentik filtresi)

* Surtinme telafisi

* Tip A titresim bastirma kontroli

* Titresim azaltma



Asagida otomatik ayarin ayarlanmasi agiklanmaktadir (ist komut yok).

« Otomatik ayarlama (bit komutu olmadan) ayarlanan hiz déngiisii kazancina (Pn100) dayanir. Ayarlamanin

basinda titresim olusursa, dogru ayarlama yapilamaz. Litfen titresim durana kadar hiz dongusi kazancini

(Pn100) azaltin ve ayarlayin.

Ayar gerektirmeyen fonksiyon gecerli oldugunda (Pn170 = n. 1 [fabrika ayari]), otomatik ayarlama (list komut

yok) gergeklestirilemez. Litfen ayar gerektirmeyen fonksiyonu gegersiz olarak ayarlayin (Pn170 =n.

BRREO) ve ayarlayin.

Otomatik ayarlamayi gergeklestirdikten sonra (list komut olmadan), makinenin yiik durumunu veya iletim

mekanizmasini vb. degistirin. Otomatik ayarlamay (st komut olmadan) gergeklestirmek igin "Tahmini Atalet

Momentini" tekrar ayarlarken, llitfen asagidaki parametreleri ayarlayin. Otomatik ayarlama asagidakilerden

farkl bir durumda gergeklestirilirse (st komut yok), mekanik titresim ve mekanik hasar meydana gelebilir.
Pn140 = n.BEEEO (model izleme kontrolli olmadan)

Pn160 = n.EEEO (a tipi titresim bastirma kontroli kullaniimaz)
Pn408=n.000 (slUrtinme dengelemesi yok, 1. ve 2. centik filtreleri
kullanihir)

(Not) Dijital operatori kullanirken yukaridaki parametreler gorintilenmezse, litfen tim parametreleri
goruntulemek igin ayarlari (PNOOB = n. ) segin ve glcu tekrar agin.

m Uygulama 6ncesi onay

Otomatik ayarlamayi gergeklestirmeden 6nce asagidaki ayarlari onayladiginizdan emin olun (st komut yok).
» Ana devre gu¢ kaynagi ACIK olmahdir.

» Asiri harekete izin verilmez.

» Servo KAPALI durumunda olmalidir.

 Tork kontroli igin degil.

» Kazang anahtari segim anahtari manuel kazang anahtari olmalidir (Pn139 = n. 0).

» Kazang 1 secilmis olmalidir.

* Higbir motor test fonksiyonu segimi gegersiz olmamalidir (PnO0C = n. 0).

» Herhangi bir alarm veya uyari verilmeyecektir.

* Donanim Tabani Engelleme (HWBB) iglevi gecersiz olmalidir.

» Parametrenin yazma engelleme ayari "yazma engelleme" olarak ayarlanmamalidir

Ayar gerektirmeyen fonksiyon gegersiz (Pn170=n. 00) veya ayar gerektirmeyen fonksiyon gegerli (Pn170 =
n. 1) olarak ayarlandiginda "tahmini atalet momenti" olarak ayarlanmalidir

Hiz kontroli durumunda yurutilirken mod secimi 1 olarak ayarlanmalidir

M Calisma Adimlar
1. Dénme ataleti oraninin (Pn103) dogru ayarlandigini onaylayin.
2. Servo surucuyl baglayin ve iWatch+ [Sistem Algilama] penceresinin ¢alisma alanindaki "Ayarla”

digmesine tiklayin (Sekil 5).

Veya [iWatch+] 7 hata ayiklama penceresinin kisayol menistinden ayar kisayol digmesine (simgesine) tiklayin.
3. Tuning] penceresine girin ve [Execute] digmesine tiklayin (Sekil 6).

j . . Tuning DT

4. Ayarlama Ekseni] penceresine girin

(Sekil 7) [Otomatik Ayarlama] grubunu i s

Se(;i n Moment of intertia ratio identification

Referans G|r|§| YOk] 6geSini Pn103:Moment of intertia ratio

segin [Otomatik Ayarlamal] )

digmesine tiklayin o

100 % Edit
¥
Autotuning
Reference input from controller
(O Position Reference Input
System monitor X
Motor Power on I Torque Reference I Main Cirit - ﬂ %
Motor Running | Toraue Coincidence t_r_T Autotuning
Fwd.And Rev.run prohibited(PTNT) L
.':":p P r:P T Advanced adjustment oK
B Trace ey
Display the System Monitor at iWatch start
Sekil 5 Sekil 6 Sekil 7

5. Otomatik Ayarlama Ayar Kosullari] penceresine girin (Sekil
8) Ayri ayri ayarlayin
+ [Yiik Hareketli Atalet isaretleyicisini Seg] Sutunu
* [Mod Segimi] Sutunu
* [Kurumsal se¢im] siitunu
* [Mesafe] situnu
* [Ayarlama Parametreleri]
siitunu Ardindan [ileri]

dugmesine tiklayin



z 3 2 * Yik hareketi atalet igaretini secin
Autotuning - Setting Conditions X 0: Hareketli atalet tahmini yok [fabrika ayari]
! 1. Tahmini eylemsizlik momenti
et conditions
Swicthing the load moment of intertia indentification Secim madeli
Secim Acikl
; R desen SR
0:A moment of intertia is not presumed v i
) Standart kazang ayarlamalarini yapin. Ek olarak
Hode selecton 1: Standart kazang ayari, gentik filtresi ve Tip A titresim
2:For positioning Y bastirma otomatik olarak ayarlanir.
Konumlandirma amaci igin 6zel ayarlama yapin.
A gain adjustment spedialized for positioning will be executed. In addition, the Kazang ayarina ek olarak, model izleme kontrold,
following automatic adjustments can be executed: Model following control, notch 2: Konum centik filtresi, A tipi titregim bastirma ve titregim
filter, anti-resonance control, and vibration suppression can be adjusted. bastirma da otomatik olarak ayirlanir
- =
. ! 3: Konum Konumlandirma uygulamasinda, asim olmadan
Mechanism selection ( Asmamaya ayarlamaya dikkat etmek gerekir. Kazang ayarina
Bl ST Techonis or Ioear ol 5 . . ek olarak, gentik filtresi, A tipi titresim bastirma ve
A dikkat edin) e :
titresim bastirma otomatik olarak ayarlanir.
screw or linear motor, Select this type if there is no applicable med;anism.
g N\ Kurumsal segim
Distance Kurumsal segim Aciklama
1. Kayis iletim Kayis mekanizmalari gibi daha az sert
The moving range from the current value is specified. - rayis mekanizmalar i¢in uygun ayarlamalar
mekanizmasi
yapllir.
1000 = 786000 fe its ——— -
X [ lisference ] f;VIdall mil "\ekinlzmaSI veya | Ayarlama, vidali mil mekanizmalari veya
Ineer servo mekanizmasi . - . .
(-99990~99990) lineer servo motorlar gibi yiksek sertlikteki
Setting invalid range:-131~131 3.0 ~ [Rotation] _ml_al_(arllzrt\alar igin uygundur. l_'lftfen_
! ilgili bir dizenleme yoksa bu tipi secin.
. _/
uning parameters 3. Sert Govde Mekanizmay sert govde sistemi gibi daha
mekanizmasi yuksek bir sertlige ayarlayin
[[] Start tuning using the defaut settings
Next Cancel
* Mesafe

Sekil 8

Hareket mesafesini ayarlayin.

Hareket Araligi: -99990000 ~+99990000 [Komut Birimi] Hareket
mesafesi igin minimum ayar &lgegi: 1000 [komut birimi] ilk ayar
degeri:

« Ayarlama parametreleri

Kullanilacak ayar parametrelerini belirtin.

Ayarlamayi Varsaylilanla Baslat] onay kutusu isaretlenirse, ayarlama
parametreleri fabrika durumuna dondikten sonra ayarlama
gerceklestirilecektir.

Déner servo motor yaklasik 3 kez déner. Servo

motoru yaklasik 0,3 bobin igin dogrudan galistirin

Dogrusal servo motor yaklagik 90 mm
Lutfen de@eri asagidaki degerin Gzerine ayarlayin. Ek olarak, ayarlama
dogrulugunu saglamak icin, hareket mesafesinin ilk ayarlanan deger
civarinda ayarlanmasi 6nerilir.

Ddéner servo motor 0,5 bobin déndurir. Servo

6. Otomatik Ayarlama] penceresine girin

motoru 0,05 bobin igin dogrudan galistirin
Dogrusal servo motor 5 mm

@
Servo motora enerji vermek icin [Servo Ac¢ik] digmesine (== simgesi) tiklayin.

Ardindan, servo motoru dondirmek ve ayarlama yapmak icin [Ayarlamayi Baslat] digmesine ( 3-, simgesi)

[iciiog < Rikomaic setibu fad Autotuning - Automatic setting x| Autotuning - Automatic setting
Serv0 ONJOFF cperaten R O e ) Servo ONIOFF aperatin
{ Wating for execuion :a : Wakng for exeoution .&
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Oscisn e reossrerent | t | Oucttonlevel meassemert
Stop Turing
| P | | e | s
f e | o o 2Forpaaton 2Forpestien
Mechanem seectin | o o et i thechariem seiecson
| rven o e motor
B0 screw inchariom arWnowr ik - 2Bl screw echanin o Inea mokor | | 28 screw mechanam orfrear st
O ttcht acena Diwonco Ditonce
— g O Nachitw —n TR T e s e
Aetives
o L] 5 i O Hiwikd Q iwera
o 50 [Retation) a0 Fotaon]
Vb Suppress O o sugprees O o siporess
e i S, Precauin [ Gl Precaen I—g—l Concel

Ayarlama sirasinda olusan titresim otomatik olarak algilanir ve olusan titresim optimum sekilde ayarlanir.
Ayar tamamlandiktan sonra yurutilen fonksiyon gercevesi yanacaktir
7. Ayarlama tamamlandiktan sonra [Ayarlama Ekseni] penceresine donmek icin [Bitir]

digmesine tiklayin. Ardindan, otomatik ayarlama

islemi (Ust komut yok) tamamlanir.



Motor kodu Kodlayiciya yazilir EEROM iglemi (FA301)

Adim Ekran Anahtar Operasyon
1 F E r'Nn (ri n "FA010" 6gesini gériintilemek igin sol digmeye ve YUKARI
[N} e dugmesine basin.
2 P n n n n E S tusuna basin, ekran igerigi solda gosterilir.
SN LN LA
3 P Firi ¢«¢1i u Gelismis yetki P.0010'a girmek i¢in sol digmeye ve YUKARI
JLN LY digmesine basin.
Ayari onaylamak i¢in F digmesine basin. Ayar tamamlandiktan
4 P n n { n E sonra, "Done" yanip soner ve soldaki ekrana geri doner.
LA
5 F H 1 (i E "FA010" ekranina dénmek igin S tusuna basin.
Ll
6 F E 3 rin 1 n u "FA301" i goriintiilemek igin sol diigmeye ve YUKARI
Lt [ dugmesine basin.
7 H 5 5 3 E E S tusuna basin, ekran igerigi solda gosterilir.
8 { q n Mevcut motorun gergek modeline gére dogru motor kodunu
H 5 g [ ayarlayin.
[7]
"Yapihyor" gértntulenene kadar sol dugmeyi basili tutun;
9 d D n E n "yapiliyor" yanip séndigunde, motor kodu basariyla
yazilmistir.
10 F H 3 ri ] E "FA301" ekranina donmek igin S tusuna basin.
Ly
11 Tdm ayarlarin etkili olmasi icin HSD7'yi yeniden baglatmaniz gerekir




Motor sifir konum kontroll ve sifirlama islemi (FA300)

Adim Ekran Anahtar Operasyon
1 Bu islemi gergeklestimmek igin motor ylksiiz olmalidir! !'!
2 Yardimci islevi segmek igin F digmesine basin.

FROODD O
W n "FAO011 "i gdriintiilemek icin YUKARI veya ASAGI tusuna basin.

S tusuna basin, ekran igerigi solda gosterildigi gibidir, "0.6910" mevcut motor kodu
. |u. 5 S' ' u| S|

anlamina gelir, kod mevcut bagl motorla tutarsizsa, Liitfen FA301 (Enkoder
EEROM'una yazilan motor kodunun ¢alismasi) ile dizeltin veya motor kodunu
parametre ile manuel olarak ayarlayin.

, F A

C3

"FA011" ekranina dénmek igin S diigmesine tekrar basin.

6 Servo siirlictiniin gegerli motor kodunun gergekte galisan motorun motor koduyla ayni oldugundan emin olun, aksi takdirde sonraki adimlari
gerceklestirmeyin!
7 L ) i u . u n "FA010 "u gériintilemek igin ASAGI tusuna basin.
8 “ - !—' !—' Ll !—' E S tusuna basin, ekran igerigi solda gosterilir.
9 “ . !-' u . u n u Gelismis yetki P.0010'a girmek icin sol diigmeye ve YUKARI
diigmesine basin.
10 } . !_' u . u E Ayari onaylamak i¢in F digmesine basin. Ayar tamamlandiktan sonra,
F n ' n "Done" yanip soner ve soldaki ekrana geri doner.
1 E u . u E "FA010" ekranina donmek icin S tusuna basin.
12 } H 3 Ll Ly n u "FA300" dgesini gériintiilemek igin sol diigmeye ve YUKARI diigmesine basin.
13 d r Ll E S tusuna basin, ekran igerigi solda gésterilir.

Manyetik kutup sifir aramasini baslatmak icin F tusuna basin. Bu sirada motor
yavasca doénmeye baslar ve motorun elektrik agisi gergcek zamanli olarak

E goruntilenir Not: Dénen motor saat yonunin tersine donmelidir, aksi takdirde C50

“WP_Z2 I8

ni

alarmi goriinecektir litfen UVW kablolarini kontrol edin.

15 Motorun durmasini bekledikten sonra, mevcut gosterge "358"
} ; ; S motor kutbu sifir agisidir.

16

Yalnizca motor kutup agisini kontrol etmek istiyorsaniz, gikmak igin S diigmesine basin; motor kutup sifir agisini sifir derece konumuna sifilamaniz
gerekiyorsa asagidakileri yapabilirsiniz!!

17 Dijital gosterge goriintlilenene kadar sol digmeyi basili tutun
" . n S H n “FINISH", ve mevcut motor kutbu sifir agisi sifira ayarlanir.
18 ’ ﬁ F n n E FA300" ekranina dénmek igin S tusuna basin.

19 Tam ayarlarin etkili olmasi igin HSD7'yi yeniden baslatmaniz gerekir
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