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B6liim 1 : Uriin Konfigurasyonu ve Ana Fonksiyonlar

1.1 Pozisyon Kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci

MCCBH1 MC1 ~ ~J |

Besleme AC oo L1
200-230 [V] NF o L2 N
50/60 [Hz] ) L3 Servo sirici
é | L1C
L2C
(Not1)

’é/, —— CN3 1ki
<
CN1
- ;_-|38 ALARM+
DC24V : Sirls (39| ALARM-}——>
[+ 24VIN_| 50
— r;:|40 RDY+
o o ™ PCON | 13 {41] -
o o— GAINZ | 14 oo
o o—— PCLEAR | 15| = Z;?;T
7 —
G NG N ol g ——
o o— apMgrst | 17] 5l pos ————»
|
Qo |___EMG | 18] il oo e
Qo L_cwLiM | 19 25l cpos J——
Qo L ccwriM | 20
o o [ | MONITOR Cikis
o o ["EGEAR2 | 22] ~5V ~+5V
o o [ EGEARI | 23] @Mm
o o { |
~5V ~+5V
o o— svon 7] L2alMONIT2 P TN
o o—] | Ed IE
:_|| _________ PULCOM E— ENKODER Cikis
1 Line drive |:
, Line drive 32| a0
Kontrolér | [ pr+ | 9
UL 0= = | 1 B8
i WE%F [30] BO Kontrolor
AR R A IO [31] /B0
i K Ia: Open [4] 2o
t______ Kollektér [5s] /2o
OV ~+ 10V p
3
Tork L~ _@:Il ||; OPCZO
limit ool 8 | 361 GND
(i; Konnektériin kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den bilyuk modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) i¢in bikimIi ve ekranli

kablo kullaniimahdir.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

1.2 Hiz Kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci

MC1 O O
MCCB1 51 5o |
Besleme AC oo L1
200-230 [V] NE 1o Lo
50/60 [Hz] ) L3 Servo slrici
| L1c U QO
L2C v
(Not 1) e
'Eo - CN3 %
<
N o [
DC24V : (39 | ALARM-———>
[ +24VIN | 50
p— K@ RDY+
o o [ PCON |13 41| rRDY- F—>
i gy NGV B Bl
o o— ' 5l BTN
7 —
o oLzt Li6] Gl e ——
o0 o {
| ALMRST | 17 E INSPD
Qo [ EMG |18]
24| GND24 J&——
Q O I CWLIM 19 | o5 GND2A
4—
Qo FCCWLIM | o | [25]
o o ™ SpD3 | 21 | MONITOR Cikis
o o [ Spp2 | 22 -5V ~+5V
o o— T o1l [ 23] 28| MONIT1 m
o o I DIR | 46 ]
(25| vionira}-|=5Y o+ 8V
o o—  srop | 48] [37fonD |
e T 1T ENKODER Cikis
| 2L 80y
PIC——=F] E[w
! %F 30l BO Kontrolér
: b 31] /BO
i K |,< 4| zo
5| /20
~10V ~+ 10V
Hz | L SeocoM| 27 ] [ 3] opczo
Komutu I| 36] GND
~+ 1
Tork | A~ 0% O—|v TRQLIM] 1
limit p| 8 | _
E Konnektériin kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den blyiik modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) i¢in bikimIi ve ekranli

kablo kullaniimahdir.
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B6liim 1 : Uriin Konfigurasyonu ve Ana Fonksiyonlar

1.3 Tork Kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci

MCCB1 MC1

Besleme AC oo
200-230 [V] NF —}o
50/60 [Hz] e)

é (Not 1)

"Eo CN3
<>,
Giri 38 | ALARM+}——>
DC24V Giris ;{E
I ¥ 24VIN | 50 (30 | ALARM-——
T r{[o | ROY+ }—>
o o— ifmoy +—
o o '
o] | [ TeoNT————>
o o : | 43| zspD  |——m»
' | (42| BRAKE ——>
o © ALMRST | 17
| 45] INSPD |—mmm»
R ) T —
[ CWLIM GND24
o ' 19] 25| GND24 |Je———
Qo [ CCWLIM | o¢ |
o o—| | MONITOR Cikis
o o— pp2 | 22] oV ~+ 5V
o o ™ Spp1 | 23] 28 MONITl’jOOC m
|
oo ' | _5V ~+5V
o o {__ SvoN | 47] [ 29] moNIT2 DOOC m
o o—  gsrop | 48] [37] GnD
—|-------- 1 1T ENKODER Cikis
5 2L 20y
PC—=F|
i %}r 30 BO Kontrolor
I 31| /B0
Lk W n
T [5 | /z0
OV ~+ 10V -
Hz |~ oo 27 | 3 | opczo
limiti :|8 |_36 oND
Tork | A Sy TRacoW] 1]
komutu
oDl s
IE Konnektoran kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den bilyuk modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) i¢in bikimIi ve ekranli

kablo kullaniimahdir.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

1.4 Hiz / Pozisyon Kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci J\

MC1 \J \
MCCBI1 B1 B2 |
Besleme AC oo L1 CN2
200-230 [V] NF s L2 e
50/60 [Hz] 5 I3 Servo suricu
é | L1C 3
(Not 1) L2C W
é/’ _— 1 CN3 Cikis
<>,
oy ains LN | AL
|
[+ 24VIN |50 39 § ALARM
— K@E—*
o o ™ PcON| 13 4| rpy- F—"
o o [ Gamnz | 14 R
o o [ PCLEAR | 15] Tt
o o ' 1
Zio i) (1] BRAKE ——
| E INSPD/POS—>
o—o——1__EMG L 18] 20| Grpes e
Q O I
: cwLiM | 19 | (251 opot ]«
QO | ccwrLM | 20 ] .
o o ™ MODE | 21] (Not2) MONITOR Cikis
o o [sPD2/EGR2 | 22 & 5V ~+5V
o~ o—{sppu/EGR1 | 23] 28] MONIT1 m
o o I DIR | 46]
~5V ~+5V
O/O I SvoN | 27 | 29 MONITZ'-NEm
o o [ stop | 48] [37] GND
) (R PULCOM | 49— ENKODER Cikis
i Line drive
. 32| Ao
Kontroler| [ 1 —t %/A:OlDOOC
! X PF- 110
! PR+ 11 30 BO Kontrolor
! T PR- |12 31] /BO
: K Open 11 720
:_____u____! M 5 /70
-10V ~+ 10V
Hiz P~ SPDCOM Il 3 OPCZ0O
komutu 1' 361 GND
~+1
Tork | A~ 0% O—|v TRQUIM| 1
limit Dzl
IE Konnekt6rin kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den bilyuk modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Giris kontagi, MODE=ON : Hiz kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu .
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B6liim 1 : Uriin Konfigurasyonu ve Ana Fonksiyonlar

1.5 Hiz / Tork kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci

MCCB1 MC1

Besleme AC c%
200-230 [V] S
50/60 [Hz] NF )

é (Note )

Z
irig LCN ?@I—'
Giri 38
DC24V
I ¥ 24VIN | 50 (30 | ALARM-——
T I;:Izto RDY+
o o—{ PCON[T fror- —
o o ™ GAINZ | 14 B —
o o ' | TLOUT F—o
o« : | 43} Z2SPD |—»
AT il brace ]+
O O I
L 45] INSPD |—mmm»
Q_ O [ w |
T 71 IO —
. SENES P [25] GND24 |J«——
QO [ CCWLIM | o4 |
o o | MODE [ 21 |(Not2) MONITOR Cikis
o o— _spp2 | 22] N
o o [ spp1 [ 23] 28| MONIT1 m
o o I DIR_| 46 |
~5V ~+5V
o o— svon 147 ] 29 MONIT2|—DOOC m
o o—  srop |4 [37] Gxp
|- 1 1 ENKODER Cikis
| L2 20Ty
PNC——5F| ]
| %}r 30l BO Kontrolor
I 31| /B0
Kk il
[5] /2o
~10V ~+ 10V
e :«i%r;r;utu/ /\/\/ @XX:SPDCOM/LIM 27 | Iz OPCZO
ey GNDl 8 | 36| GND
imi ~+
Tc>krlo<nl1|umt|u t/ /\/\/ mTRQLIM/COM 1]
GND] 8 |
I@ Konnektérln kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den bilyuk modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Giris kontagi, MODE=ON : Hiz kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu .
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

1.6 Pozisyon/ Tork Kontrol Calisma Modu

Dinamik frenleme direnci

MCCB1 MC1

Besleme AC e L1
50/60 [Hz] o) L3
‘ L1C
L2C
(Not 1)

, CN3
DC24V > Giris |CN1 | ;_438 ALARM+|—>
]
[+24VIN_| 50 39 | ALARM-]
— K:MO RDY+
o o [ pcoN | 13 41| ROY- |F—>
o o [ GaNg | 14 161 v IR
o o—{ PCLEAR| 15| — TLOUT
Z —»
o{ o T TLMIT | 16 | @%—’
o o [ ALMRST | 17 | (5] eos
Q_o [ EMG [ 18]
oo | 21| Gt e
: CWLIM 1 19 :25 :|GND2 1 le——
Q_o | ccwLiM | o0 |
o o—— MODE | 21] (Not2) MONITOR Cikis
o o [EGrR2/sPD2 | 22 ] B ~5V ~+5V
o o lEGr1/sPD1 | 23 ] 28 ‘
o o { |
o o— svon |47] [ 29] m
o o | stop | 48] [37]
—|--------{puLcom | 49— ENCODER Cikis
: Line drive
Kontrolér] ' PF+ 9 321 AO
UL Les PF-_ |10 33| /a0 -
i PR+ %F @ = Kontrol6r
! y LR- 31| /BO ﬁ>
| Open -
] K Kollektor [4] 20
OV ~+ 10V 5§ 120
lHl?t W, SpoLiM| 27 ] 3 | orczo
mi
onp| 8 | GND
Tork limit / —10V ~+ 10V, | 36
komutu /\/\/ _h“RQLIM/COMI 1
GND] g | !
E Konnekt6rin kilifina baglayiniz

Not 1) VS05 ‘den bilyuk modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur.
Not 2) Giris kontagi, MODE=ON : Hiz kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu .

1-6 (M) metronix ANT' mosenbisLik



B6liim 1 : Uriin Konfigurasyonu ve Ana Fonksiyonlar

1.7 Sinyal Aciklamasi
1.7.1 Giris sinyalleri

UL Adi Fonksiyonu ve kullanimi —yguianan moder
No. Pls|T S | S P
/P | /T | /T
50 | +24V IN |+24V Girig kontaklari beslemesi oj|]ojlOoO|]O|O0O0]|O
13 PCON | P kontrol ¢calisma segimi Ol O | X | O |OX]O/X
14 | GAIN2 |Kazang2 segimi O] O | X | O |OX]|O/X
15 | PCLEAR |Girig palsleri silme O| X | X |XO| X |O/X
o | T |G T RO o Ao | 0 [0 | % | o |oxox
17 | ALMRST |Alarm silme 0o,o0joO0o|0O0|]0O0/|O
18 EMG | Acil stop oOo/lo0|jO0O|0O0O]0O|O
19 | CWLIM |Geri ddnlsl yasaklama oOj]o0ojo0oj]0O0]0O0]|O
20 | CCWLIM |ileri déniisii yasaklama oj]o|jO0O|]O|O0]|O
o1 SPD3 |[Hiz segme girisi 3 X10O0]| X | X X X
MODE |Kontrol modu degistirme X X| X] O] O] O
0o SPD2 |Hiz segme girisi 2 X1 0] O |0OX| O |XO
EGEAR?2 | Elektronik digli se¢imi 2 O| X | X [XO] X |O/X
03 SPD1 |Hiz segme girisi 1 X |10 ]| O |0OX| O |XO
EGEAR1 | Elektronik digli se¢imi 1 O| X | X [XO] X |O/X
46 DIR Yo6n degistirme X 10| X |[OX|O/X| X
47 SVON | Servo galistirma o/Jlo|jlo0|J0O0O|0O0|O
48 STOP | Motor Stop X|10O| O |0OX| O |XO

Not 1) P=Pozisyon, S=Hiz, T=Tork

Not 2) Hiz ¢alisma modunda, ‘DIR’ ve ‘STOP’ kontaklarinin ¢alismasi [PE-514] parametresinden

asagidaki gibi segilir.

CGalisma metodu

Parametre -
lleri Geri Stop
[PE-514]
DIR STOP DIR STOP DIR STOP

0 OFF OFF ON OFF x ON
ON ON

1 OFF ON ON OFF
OFF OFF

A‘NT MUHENDISLIK
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

1.7.2 Analog Giris Sinyali

Pin Uygulanan modlar
No Adi Fonksiyonu ve kullanimi S S P
' PIS|Tlplalnm
SPDCOM | Analog hiz komutu girisi (-10~+10[V]) X ] O | X |OX|OX| X
27
SPDLIM |Analog hiz limiti girisi (0~+10[V]) X | X|]0O]| X |XO|XO
Analog tork komutu girisi
; TRQCOM (-10~+10[V]) X | X | O] X |XO]|XO
TRQLIM | Analog tork limit girisi (0O~+10[V]) O] 0| X | O |OX]|O/KX
8 GND  |Analog sinyal topraklamasi Ojo0o|jo0|jJ0O0O]O0O]|O

Not 1) P=Pozisyon, S=Hiz, T=Tork
* Analog hiz komutunda, hiz toplama fonksiyonu ( [PE-405] = 1) aktif hale getirilirse, analog hiz degeri

sabit hiz degerinin Uzerine ilave edilerek calisilir.

Hiz 4
Dijital hiz komutu
[PE-602] — [PE-608] den segilir
> Gerilim
-10[V] +10[V]
1.7.3 Pals Giris Sinyali
i Uygulanan modlar
E': Adi Fonksiyonu ve kullanimi Y9 S S P
] PIS | Tlwplnaln

Line drive(5V) : F+ pals girisi

9 PF+ Open kollector(24V) : Kullaniimiyor O | X | X X0} X |OX

i Line drive(5V) : F- pals girisi

101 PP 1 0pen kollektdr(24V) : F pals girisi O | X | X[ X0} X |OX
Line drive(5V) : R+ pals girisi

B PR+ Open kollektor (24V) : Kullaniimiyor O | X | X[ X0} X |OX

i Line drive(5V) : R- pulse input

12 PR Open kollektdr (24V) : R pulse input O | X | X X0 X 10X
Line drive(5V) : Kullaniimiyor

49 | PULCOM |Open kollektor (24V) : +24V besleme| O | X | X | X/O| X |O/X
girigi

F :ileri calisma, R : Geri calisma

1-8 (M) metronix ANT' mosenbisLik



B6liim 1 : Uriin Konfigurasyonu ve Ana Fonksiyonlar

1.7.4 Cikis Sinyalleri

Pin . Uygulanan modlar
N Adi Fonksiyonu ve kullanimi S S P
° S| T

P | m |’
38 ALARM cikis durumu
/39 ALARM+/- |  ON : Normal durum 0O|jo0|0O0|0O0]|O

OFF : ALARM durumu
40 ~|Tim caligma durumlari normal ise ON
/41 RDY-/ (Servo ON) clojoj0o]0
42 TLOUT | Tork limit
43 ZSPD |Servo stop gikigi (sifir hiz) Olo0|j]0O0O|]0O0]|O
Fren sinyali cikisi
44 BRAKE (Servo ¢alisirken ON) 001010 ,0
45 INSPD | Hedef hiza ulagildi sinyali O | X |OX|OX| X
INPOS |Hedef pozisyona ulasildi sinyali X | X | XO] X |O/X

gg GND24 | G/G sinyalleri igin ortak ug O]0O0]|O

1.7.5 Analog Cikislar ve Besleme CikisI

Pin _ Uygulanan modlar
No Adi Fonksiyonu ve kullanimi S S P
] PIS|Tlplnlnm
28 | MONIT1 |Analog ¢ikig1(-5~+5[V]) oOj|o0|jO0O]O| O O
29 | MONIT2 |Analog ¢ikis2(-5~+5[V]) oOj|o0o|jO0O]O| O O
37 GND Analog sinyal ¢ikislari igin ortak ug O|]O0O|0O0| O 0] O
34 +15V +15[V] besleme terminali O|]O0O|0O0| O 0] O
35 -15V -15[V] besleme terminali O|lO0|0]| O 0] O
1.7.6 Enkoder Cikis Sinyali

i Uygulanan modlar

E': Adi Fonksiyonu ve kullanimi Yo S S P
] PIS|Tlwplnml

32 AO

33 /AO Enkoder faz ¢ikis sinyalleri

30 BO (5[V] Line drive tip) 0j0|o0j0 0 o
31 /BO

4 Z0 Encoder Z ¢ikig sinyali

5 | /zO |(5[V]Line drive tip) 0l6|o0jo0 0|0
3 OPCZO |Encoder Z ¢ikig sinyali

36 | GND |(Open kollektor tip) ©lo60j0 0|0
mo . N , .

ﬂN I MUHENDISLIK (M) metronix 1-9




APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

1.8 Giris Cikis Sinyalleri Baglanti Konnektéri (CN1)

©

29

1-10 (M) metronix ANT monenpisLik



Bolum 2 : Baglantilar

2.1 Besleme Baglantilari
2.1.1 [APD-VSR5 ~ APD-VS04] Modelleri Baglantisi
(Cikis guicli 400W’tan kiicuk)

R S T (200~230V)

bbb (Not 1)
1MC
1MCCB )%% OFF ON

olo . Servo Siriici Servo Motor
IMC 1Ry 1SK 1MC q |
i—pr1 V |
i—prz W :
Pz DOf ;
P o | Enkoder|

1R B

B1--------- Lo

rory R ame | PP

T Alarm- 39 B3( Harici frenleme direnci

(Not2) - Opsiyonel)
CN1 (140W.40Q)

(Not 1) Alarm ¢ikisi, besleme verildikten 1~2 saniye sonra aktif olur. Bu nedenle start butonuna yaklasik 2
saniye sonra basiimaldir.

(Not 2) : APD-VS02, APD-VS04 siiricllerinde B2-B3 terminalleri kisa devredir ve dinamik frenleme direnci
takilidir. ( APD-VSR5~01 siriculerde frenleme direnci ve devresi yoktur)
Dinamik frenleme fazla ise (B2-B3) terminallerindeki kdpriyl kaldirin, (B1-B2) terminallerine harici
dinamik frenleme direncini baglayin. Kullanilan frenleme direnci degeri 140[W], 40[Q] olmalidir.

(Not 3) Besleme terminallerine baglanti icin kablonun ucunu, asagida gésterildigi gibi  10~12mm kadar agmak

yeterlidir.

A 7]

| <—|10~12mn

(Not 4) : Kabloyu baglamak veya ¢ikarmak igin, ana beseleme terminallerindeki tirnaga basiniz (3 ).

AN'T' moHeNDIsLIK M metronix 2-1



APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

2.1.2 [APD-VSO05 ~ APD-VS370] Modelleri Baglantisi
(Cikis gucu 0,5 — 37 kW arasi)

R S T (200~230V)
1MCCB OFF ON IMC
1 Servo Siricl
218 0 Servo Motor
NF 0 0—0 o[ | U q i |
IMC 1Ry 1SK 1MC | !
—prr v ¢ | |
1 i—prz w@ | :
¢ Pz DP : ;
¢ Lic [ |
P L2c | i
! Enkoder
o
lRy ==
@ Alarm+ B1<>7
+24V ¥ 38
2 Bap——
1 frenleme direnci
CN1

2.1.3 Besleme devresi elemanlari ozellikleri

Tyoe |Rs|o1]| o2 o4 | o5 | 10 | 15 ] 20 | 35 [50] 75| 110 150
NFB SMC-10P SMC-15P | 20P | 25P | 35P | 0P 75P | 1036M(90A)
NP NFZ410S 4155 | 420S | 4030 | 4040SG | 4050SG | 4080SG
(Hat filtresi)
. GMC-32(26A) veya | GMC-40(35A) veya | GMGC-50(50A) veya . 100A
muadili muadili muadili
Besleme AWG16 AWG14 AWG12 AWG10 AWG8 | AWG6
kablosu (1.255Q) (25Q) (3.55Q) (5.55Q) (8SQ) | (148Q)
torminal | UAFI512SEOIL | GP110012 | GP11072] GP110028 | GP1ase1 |, o
(10mm Strip&Twist) KET KET KET KET
Dahil
Frenleme i 40 [Q] 231[Q] 11.5[Q] .
Direnci (558[[\,‘3,]]) (140[W)) (3000W]) | (300[W] x2P) Opsiyonel

2-2 (M) metronix
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Bolum 2 : Baglantilar

2.2 Kontrol Sinyallleri Baglantilari
2.2.1 Giris Kontak Sinyalleri

f.} caurioN | Kontaklar NA veya NK olarak menutden tanimlanabilir.

Servo siricl

24V Ortak ug
+ 24V &
1L

—_ Girig sinyali 1
o 5 iz '\/A

o a

Giris sinyali 2 S

P

Q

2.2.2 Cikis Kontak Sinyalleri

caution | Gikis kontaklari transistér cikistir.  Asiri gerilim ve akim, c¢ikislara zarar

verebilir. Bu nedenle baglantilara dikkat edilmelidir.
- Besleme : DC 24V +10%, 150mA

Servo stiriicl

Cikis Sinyali 1 (Not 1
ikis sinyali
§<> ’ | RA
A s

& >

+ 24V
Gikis ginyali 2 %7GND24 @ _——_
Cikis sinyali 3
VGND24

(Not 1) Alarm ve Hazir sinyallerinin ortak uclari (GND24 ) ayridir.

AN'T' moHeNDIsLIK (M metronix 23



APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

2.2.3 Analog G/C Sinyalleri

Servo siricl

Ekranh bOokimlI

Ikis sinyali kablo
¢ y Cikis sinyali

GND \I/

GND

FG

@ GND terminali besleme kaynaginin 0 V ucuna baglanmalidir.
@ Girig sinyali  +10[V] araligindadir ve giris direnci 10[k%] dur.
@ Analog ¢ikis sinyalleri (No.28, No. 29), +5[V]  tur.

@ Hiz komutu olarak potansiyometre kullanilacak ise asagidaki baglanti kullaniimaldir..

Potansiyometre besleme kaynagi 30[mA]'dir. Bu de@er kesinlikle asiimamalidir.

l+ 15[V1(34)
330[R] 1/4[W]

2[kQ] @ Analog referans

¢ I (1),(27)
T 104

330[Q] 1/4[W] &GND

T— (8)

2-4 (M) metronix
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Bolum 2 : Baglantilar

2.2.4 Pals giris Sinyalleri
(1) Line drive 5[V]) Pals girig

Kontrolor

BUkimll ekranl

Servo siriici

kablo

(2) Open kollektor(24[V]) Pals giris
Kontroldr

Line drive @ ;,
FG

Servo siricl

GND2__ #24[V] [pals com

Ekran PF-

PR-

KSZK

GND24 é FG

(3) 12[V] veya 5[V] NPN Open kollektor Pals girig

Kontrol6r

Servo siriicl

R

NPN

(Not 1) 12[V] Besleme kullanildiginda : Diren¢ R=560~
5[V] Besleme kullanildidinda : Diren¢ R=100~

680[ohm]
150[ohm]

ﬂﬂrl‘ MUHENDISLIK
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

(4) PNP Open kollektér pals giris

Kontrolér (Not 2) Servo siriici
PN o—| —
<) EI'WGNDZAL PR+ |
PF- Slzlq
Sy VoND24 PR+ [
PR-] sz &
_______________ aNp24 |
FG é

(Note 2) 24[V] Besleme kullanildiginda : Diren¢g R=1,5[kohm]
12[V] Besleme kullanildiginda : Diren¢ R=560~680[ohm]
5[V] Besleme kullanildiinda : Diren¢g R=100~150[ohm]

2.2.5 Enkoder Cikig Sinyali
Kontrolériin O[V] terminalini, sirlctinin CN1 Konnektdrindeki ‘GND’ pin'ine baglayin. Enkoder sinyali,
line drive olarak Uretilir. CN2 ‘den alinan sinyaller [PE-510] parametresinde belirtilen dedere bolindikten

sonra gikisa atihr.  Z fazi ¢ikisi open kollektdr ¢ikistir.

Servo sirici Kontrol6r
Line Drive
PA | & AO
- /AO
L GND
c +15[V] +15[V1g v
OPCZO Z fazi X;Z ’( GND
? N\ &
'4}\‘| (R 1/4[W1] 1[kQ))

GND
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Bolum 2 : Baglantilar

2.3 Enkoder Baglantilari(CN2)
2.3.1 Kuicuk boyutlu motorlar (Flans 40, 60, 80)

AWG24 7 gift N
Servo motor bikamli ekrar]ﬁ Kablo Servo siiricl
1 i A 118
2 /A 115
3 B li6
4 /B 113
5 z l14
6 /z 111
7 U l5
8 /U 16
9 v 13
10 V34 Konnektsr(CN2)
11 W31  imalatgi - 3M
Konnektor 12 /W 32  10120-3000VE
imalatci - AMP 13 5V 119 10320-52F0-008
172163-1 14 GND 19
15Pin 15 .....gt SHD | 12,GOVde

2.3.2 Orta / Buyuk boyutlu motorlar (Flans 130, 180, 220)
Ozel / Biiyiik boyutlu motorlar (Flans 250, 280)

AWG24 7 cift N
Servo motor bUk"m_l_Q_E!ﬁ@Qﬁ Kablo Servo siricl

N L e

B /A |15

C B |16

D /B |13

E Z 14

F /7 |11

K U |5

L /U |6

M v |3

11\3] /V\V/ le _Konnektér(CNZ)

Imalatci - 3M

R /W_12  10120-3000VE

H 5V_]19 10320-52F0-008
Konnektor G GND {9 )
MS3108s20-298 Y| .. ... SHD [ 12,Govde
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

2.4 Haberlesme Kablosu

Bu kablo siriici ve PC arasindaki haberlesmeyi saglamak amaci ile kullanilir. Bu baglanti ile slrici

parametreleri, PC veya baska bir cihaz tarafindan kontrol edilebilir.

~J e

|

1@

[ Servo siriici- CN3 ]

© T s
@L \/ﬁ
[ PC- Seri port ]
PC-Seri Port Servo surici-CN3
Konnektor HDEB-9S 10114-3000VE
Kilif 3600-09-G-L 10314-52A0-008
NO.2(RXD) NO.6(TXD)
NO.3(TXD) NO.5(RXD)
Baglanti
NO.5(GND) NO.11,NO.12(GND)
x Govde(Ekran)
Kablo boyu 1,2,3,5[m]

2-8 (M) metronix
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

3.1 Operator Panelinin Kullanimi

3.1.1 Harici goruntu

HHAAHH

FRe

Sol Sag Yukari  Girig

3.1.2 Menii islemleri

@ Menller arasinda gezinme

Sag Sag Sag Sag

—> —> —>

Pd-001 | Pd-002 e , Pd-020
Sol Sol Sol

Yukarll T

Sag Sag Sag
—> —> —>

PA-101 PA-102 |77 e PA-120
Sol Sol Sol

Yukari

Sag Sag Sag
’ P e ’ _
PE-201 ¢ PE-202 ¢ ¢ PE-220

Sol Sol Sol
Yukar1 : : :
i Sag i Sag Sag i
—> —> —>
PE-701 , PE-702 — , PE-720 l
Sol Sol Sol
Yukar1 l
Sag Sag Sag Sag
—> —> —>
PC-801 l ¢ PC-802 l «— T ¢ PC-820 l
Yok T Sol Sol Sol _‘
ukari
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Bolim 3 : Program meniilerinin detayl aciklamasi

@ Parametre degistirme

| pe201 |- (BAAAAA)
|

Girig

*Sol/Sag : Dijit segimi

*Yukari : Deger degisimi Baslangicta secilen dijit

- D Nolu adimdaki gibi menuler arasinda gezinerek degistirmek istediginiz parametreyi segin.
[Girig] tusuna basin, parametrenin degeri gdziikecektir (“13”), ve degerin son dijiti (“3”)yanip sénecektir.

[Yukar] tusu ile hangi dijit yanip séniyor ise o dijitin degeri degistirilir.
[Sol] veya [Sagd] tuslari ile yanip sénen dijit degistirilir.

- Degeri degistirmek icin [Yukari ] tusu kullanilir. Tusa her basista deger, bir bir artar. Deger “9” ‘a
ulastiginda , bir sonraki adimda tekrar “0”a déner

- Diizenleme tamamlandiginda [Girig] tusuna basilir. Boéylece deger kaydedilmis ve meni ekranina geri
déndimis olur.

@ Menl diizenlemesinde hata olugsmasi

- Hata kodlari agagidaki gibidir.

Ekran Sebep

notuSE | Kullanimda olmayan men( veya degistirmek imkansiz

- SERVO ON sinyali varken degistirilemeyen parametre.

- Motor ile iligkili parametre degistirildi.

Err1 - Girilen deger motor numarasina uymuyor.

- Motor numarasi “0” degilken motor parametresi degistiriimek

isteniyor

Err2 Girilen deger sinir disinda

Menu ayarlari kilitli.
Err3
Kilit agiimali.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

3.2 Program menu Ozeti

Meni dokuz guruptan olusmaktadir, ve her meninin fonsiyonlari asagidaki gibidir..

Kod Menu gurubunun adi Fonsiyonu

Pd-001 - e G

~ Pd-020 Durum menusi Siriciniin calisma durumu bilgilerini gésterir .
PA-101 - Gegmise yonelik alarm bilgilerini saklar ve
~ PA-120 Alarm mendsd gosterir.

PE-201 . - . Do
~ PE-220 Sistem mendsi Sistem yapisi bilgilerini saklar.

PE-30f Kontrol menisl Kontrolla ilgili ayarlanan degerleri saklar
~ PE-320 gilray :

PE-401 - DA Al 5 i

~ PE-420 Analog Menii Analog G/C ile ilgili ayarlanan degerleri saklar.
PE-501 . - - y .

~ PE-520 Giris/Cikis menUsu Dijital G/C ile ilgili ayarlanan degerleri saklar.
PE-601 - Hiz calisma modu ile ilgili ayarlanan degerleri
~ PE-620 Hiz calisma menuUsu saklar.

PE-701 . . . | Pozisyon c¢alisma modu ile ilgili ayarlanan
~ PE-720 Pozisyon calisma mendsd degerleri saklar

PC-801 - . i
~ PC-820 Komut menust Manuel olarak yapilan iglemleri ¢calistirir.

Asagidaki menude herbir kontrol modunun kisaltmalari agagidaki gibidir ;
P : Pozisyon kontol modu kullanimi
S : Hiz kontrol modu kullanimi
T : Tork kontrol modu kullanimi

A‘NT MUHENDISLIK
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Bolim 3 : Program meniilerinin detayl aciklamasi

3.2.1 Calisma Durumu Gosterge Menisui ( Bolim 3.3’e bakiniz)

MENU BiRIM | BAS.
Hab Aciklama uvG
. I
a8 kop ADI MIN | MAX ¢ MODU
Kodu
- - Mevcut ¢alisma durumunu gdsterir.
0 Pd-001 | Mevcut durum PST
- - (Normal : nor, Alarm : Alarm No.)
d/d 0.0 .
1 Pd-002 | Mevcut hiz 9999 Mevcut ¢alisma hizini gdsterir. PST
d/d 0.0 .
2 Pd-003 | Hiz komutu 9999 Calisilan hiz komutunu gésterir. ST
Mevcut pals - 0 _ e
3 Pd-004 Harici cihazdan gelen toplam pals adedini gdsterir. P
sayisl - 9999
Geri besleme - 0 ) . . L .
4 Pd-005 Pozisyon kontroliinde geri besleme pals adedini gdsterir. PST
pals sayisi - 9999
- 0 Calisma esnasinda pozisyonlamada kalan pals miktarini
5 Pd-006 | Pals hatasi . . P
0 9999 | gosterir.
6 P4-007 Elektronik digli - 1000 | Kullanilan elektronik disli oraninin bélinen degerini gésterir. p
orani 1 9999 | ([PE-711=1 ise)]
[%] 0 G
7 Pd-008 | Tork komutu 999 Tork ¢alismada uygulanan tork degerini gosterir . T
[%] | 300 N
8 Pd-009 | Tork siniri 0 300 Tork limiti ayar degerini gbsterir. PST
. [%] 0 e . Ny ) .
9 Pd-010 | Mevcut Yk 9999 Mevcut yikin nominal degere gbre oranini gdsterir. PST
Y% 0 Son 5 saniyedeki yUkin ortalama degderinin nominal degere
10 | Pd-011 | Ortalama yiik = ) yeder Y ? ° PST
0 9999 | gobre oranini gOsterir.
% 0
11 Pd-012 | Maksimum ylk ) 9999 Anlik en yUksek yUkin nominal dedere gére oranini gésterir PST
DC bara Volt 0.0 . e
12 Pd-013 o DC bara geriliminin degerini gbsterir. PST
gerilimi 0.0 999.
CN1 baglanti - - . N . .
13 Pd-014 CN1 konnektér baglantisindaki G/C durumunu gésterir. PST
durumu G/G - -
Harici komut - - Harici olarak uygulanan giris durumlarini gésterir.( El terminali
14 Pd-015 | . PST
girisi - - veya PC) (PC-808 komutuna bakiniz)
) - ——1 G/C kontaklarinin algilanan son durumunu gésterir
15 | Pd-016 | G/C konumu ] - | (Akontak :ON, B kontak :OFF) PST
16 | Pd-017 | Giris lojik ayari - -
17 Pd-018 | Giris lojik kaydi - - Bu parametreler haberlesme ile iligkilidir. PST
18 | Pd-019 | Alarm bit - -
Software - - . .
19 Pd-020 . Yazilim versiyon numarasini gésterir. PST
Versiyon - -

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

3.2.2 Alarm Durumu Gésterge Mendisi

MENU BiRIM BAS. UuYG.
Haber. CEAEE MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
Alarm gegmisi 01 ~ 20 - -
2~0 PA-101 Gegmis ala:m 01 ) ) Gegmiste olusmus alarmlar gésterir. PST
39 PA-120 | Gegmis alarm20
# Alarm kodu ve agiklamasi
KOD Men( basligi Durum Konrol edilecek noktalar
nor-oF Normal svoff Servo OFF normal durum -
nor-on Normal svoff Servo ON normal durum -
L1.01 L1.01 E:tk;:lesme hatasi , kontrol karti isletim Siriiciiyt degistirin.
i . - Harici 24VDC beslemeyi ve acil stop baglantisini
AL-01 Acil stop EMG girisi OFF konumunda kontrol edin .
AL-02 Besleme hatasi Servo ON konumunda ana besleme yok Ana beslemeyi kontrol edin.
AL-03 Baglanti hatasi Motor ve enkoder baglanti hatasi CN2 konnektoéri ve, U,V,W baglantilarini kontrol edin.
AL-04 Motor cikigl Cikis hatasi (U.V.W) agik devre U,V,W baglantilarini ve IPM modulini kontrol edin.
AL-05 Enkoder pals Enkoder pals sayisi hatasi e[gili-204] parametresini ve  CN2 baglantisini kontrol
) . . L [PE-502] parametresini, limit sivicleri ve baglantilarini,
AL-06 Takip hatasi Pozisyonlama palsi takip hatasi kazang ayar degerini kontrol edin.
AL-07 Kullaniimiyor Kullaniimiyor -
Motor ¢ikis baglantilarini, enkoder pals adedini, kazang
AL-08 Asiri akim Asir akim ayarini kontrol edin. Problem devam ediyorsa striclyl
degistirin.
. . YUk durumunu , frenleme kosullarini, motor enkoder
AL-09 Asinylk Asin ytk baglantilarini ve pals adedi degerini kontrol ediniz.
Girig gerilimini, frenleme direnci deg@erini ve
AL-10 Asir gerilim Asiri gerilim baglantilarini, ylkin ataletinden dolayi asiri geri
besleme olup olmadigini kontrol edin.
AL-11 Asini hiz Asin hiz Enkoder pals degrini, kablo baglantilarini ve kazang degerini
kontrol edin.
AL-12 Kullaniimiyor Kullaniimiyor -
AL-13 Kullaniimiyor Kullaniimiyor -
AL-14 ABS Bilgi hatasi Mutlak enkoder veri iletisim hatasi Baslangi¢ ayar degerini kontrol edin [PC-811]
i . Baslangi¢ ayar degerini kontrol edin [PC-811] ve
AL-15 ABS pil hatasi Mutlak enkoder batarya hatasi bataryayi kontrol edin
AL-16 ABS ¢oklu hata hMeﬁggll( enkoder goklu tur veri iletigim Baslangi¢ ayar degerini kontrol edin [PC-811]
AL-17 ABS okuma hatsi Mutlak enkoder okuma hatasi Enkoderi kontrol edin
AL-18 Kullaniimiyor Kullaniimiyor -
AL-19 Kullaniimiyor Kullaniimiyor -
AL-20 Hafiza silme hatasi | Datayi hafizadan silme hatasi Sarlcuyl degistirin
AL-21 Hafiza yazma hatasi | Datayi hafizaya yazma hatasi Sarlciyl degistirin
AL-22 Fabrika ayar hatasi Fabrika ayarlarina gegiste hata Sarlciyl degistirin
AL-23 EPWR Yanlis cihaz [PE-203] parametre ayar hatasi
Servo ON komutu varken parametre . - . . .
Err1 Hata1 degistirilemez Servo ON sinyalini kapatip parametreyi yeniden girin
Err2 Hata2 Girilen parametre deger araligi diginda Degeri diizeltip yeniden girin
Err3 Hata3 Parametre kilidi aktif [PC-810] [PC-810] parametresinden kilidi agin

A‘NT MUHENDISLIK
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Bolim 3 : Program meniilerinin detayl aciklamasi

3.2.3 Sistem Degiskenleri Ayar Meniisi (Bélim 3.4.1°e bakiniz)

ok o6

isaretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU BiRIM BAS. uYG
Haber. Aciklama MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
R - Motor tipini giriniz (Bélim 3.4.1’e bakiniz). Motor
40 *PE-201 Motor No numarasi girildiginde [PE-210] - [PE-217] prametreleri PST
0 99 otomatik olararak ayarlanir
[bps] 0 Haberlesme hizi degerini giriniz. (Deger degistirildiginde
" besleme kapatilip agiimalidir
41 PE-202 | Haberlesme hizi 0 3 0=9600[bgs], 1p=1%200[bps)] PST
2=38400[bps],3=57600[bps]
N ' 0 Kullanilan enkoder tipini girin (0 : Afazi énce, 1 : B fazi
42 PE-203 | Enkoder tipi 0 9 énce, 6 : Mutlak enkgder? ( PST
PE-204 P 3000 Enkod Is adedini giri
*PE- i nkoder pals adedini girin.
43 Enkoder palsi 1 99999 PST
% 300 .
44 PE-205 ileri ydnde tork Limit [OO] 300 lleri yénde donis igin tork limit deg@eri. PST
% 300
45 PE-206 Geri ynde tork Limit [OO] 300 Geri yonde doén(s icin tork limit degerini girin. PST
- 0
46 *PE-207 | Sjstem ID Haberlegsmede slrucinin istasyon adresini girin. PST
0 99
- 0
47 *PE-208 | sistem gurup ID o % Haberlegsmede siriiciiniin gurup adresini girin. PST
- 2 ik eneji verildiginde ekranda gériilecek parametre
48 PE-209 | Maslangic menii no. ] o | mumasini girin.( [Pd-001]~[Pd-020] ) PST
“PE-210 gf-om-s” ID Motorun ataletini girin.
49 Atalet 0.01 999.99 | ([PE-201] parametresi “0” ise degistirilebilir) PST
*PE-211 o Kgf-cm/A ID Motorun tork degerini girin.
50 Tork degeri 0.01 999.99 | ([PE-201] parametresi ‘0" ise degistirilebilir) PST
*PE-212 L mH ID Motorun indlktans degerini girin.
51 Ls degeri 0001 | 99.999 | ([PE-201] parametresi “0” ise degistirilebilir) PST
. ohm ID Motorun direng degerini girin.
52 PE-213 | Rs degeri 0001 | 99999 | ([PE-201] parametresi “0” ise degistirilebili) PST
*PE-214 L A ID Motorun nominal akim degerini girin.
53 Is degeri 0.01 999.99 | ([PE-201] parametresi “0” ise degistirilebilir) PST
*PE-215 dd ID Motorun maks. hiz degerini girin.
54 Maks. hiz 0.0 9999.9 | ([PE-201] parametresi “0” ise degistirilebilir) PST
*PE-216 . dd ID Motorun nominal hiz degerini girin.
55 Nominal hiz 0.0 9999.9 | ([PE-201] parametresi ‘0" ise degistirilebilir) PST
" . 8 Motorun kutup sayisini girin.
56 PE-217 | Kutup sayssi ) o3 | (IPE-201] parametresi ‘0" ise degistirilebili) PST
57 PE-218 Kullaniimiyor
58 PE-219 Kullaniimiyor
59 PE-220 | Kullanilmiyor

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

3.2.4 Kontrol Degiskenleri Ayar Meniisii ( Bolim 3.4.2’ye bakiniz)
“* “ [saretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU BIRIM BAS. - UYG.
Haber. MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
2.0
60 PE-301 Atalet degeri Yikin atalet degerini giriniz (Bolim 3.4.2’ye bakiniz) PST
1.0 500.0
1/s 50 . . o
61 PE-302 Pozisyon P Kazang1 Pozisyon kontrol igin oransal kazang1 degerini girin. P
0 500
1/s 50
62 PE-303 Pozisyon P Kazancg2 Pozisyon kontrol igin oransal kazang¢2 degerini girin. P
0 500
[%] 0 . . . o
63 PE-304 P Geri besleme Pozisyon kontrol igin geri besleme kontrol degerini girin. P
0 100
P Geri besleme filtre msn 0 Pozisyon kontrolda geri besleme kontrolu igin filtre zaman
64 PE-305 G P
zamani 0 10000 | sabitini girin
i msn 0
65 PE-306 P komu filtre Pozisyon komutu igin filtre zaman sabitini girin. P
zamani 0 10000
PE-307 rad/s Hiz komutu oransal kazan¢1 degerini girin
66 Hiz P Kazanet 0 5000 | (APD-VSR5~04:500, VS05~10:300, VS15~75:200) PST
[%] 50.0 [PE-313] parametresinde belirtilen degerden diisik hizlar igin
67 PE-308 | Sifir hiz kazanci o PS
1.0 100.0 | sifir hiz kazang degerini girin.
PE-309 msn Hiz komutu integral zaman sabiti1 degerini girin
68 Hiz zamant 1 10000 | (APD-VSR5~04:20, VS05~10:30, VS15~75:50) PST
PE-310 msn Hiz komutu integral zaman sabiti2 degerini girin
69 Hiz zaman2 1 10000 | (APD-VSR5~04:20, VS05~10:30, VS15~75:50) PST
msn 0.0 o L
70 PE-311 Hiz komut filtresi Hiz komutu igin filtre degerini girin. S
0.0 100.0
i msn 0.5
71 *PE-312 Hiz geri besleme Hiz geri besleme filtre degerini girin. PS
filtresi 0.0 100.0
d/d 0.0 . L
72 PE-313 Sifir hiz kazanc! Sifir hiz kazanci igin hiz degerini girin. PST
0.0 100.0
msn 0.0 - o
73 PE-314 Tork komut filtresi Tork komutu igin filtre degerini girin. PST
0.0 1000.0
PE-315 o - 0 Titregim énleme iglemi secme.
74 Titresim 0 1 (0 :devre disi, 1: devrede) PST
Hz 300 _ o
75 PE-316 Titresim frekansi Titresim olan frekans degerini girin. PST
0 1000
Titresim frekans - 100 o R
76 PE-317 Titresim frekansinin bant degerini giriniz. PST
bandi 0 1000
- 1.1 Asiri yik karakteristiginin zaman degerini girin.
77 PE-318 | Asin yilk kaydirma _ o . PST
1.0 3.0 (Kullanicinin degistirmemesi tavsiye edilir)
d/d 100.0 PI-P kontrol segimini ayarlar (‘PCON’ girisi)(P kontrol ayarlanan
78 PE-319 | Hiz P Kontrol - PST
0.0 9999.9 | hizdan disukse caligir)
- 1 [PE-403] parametresinden dolayi hizin “0” olmasi veya ‘STOP’
79 PE-320 Sifir hiz kilittemesi komutu verildiginde otomatik olarak hiz kontroldan pozisyon PST
0 1

kontrol moduna gegilmesi,(0:Devre disi, 1:Devrede)

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.

A‘NT MUHENDISLIK

M metronix 37




Bolim 3 : Program meniilerinin detayl aciklamasi

3.2.5 Analog G/C Degiskenleri Ayar Meniisu (Bolim 3.4.3’e bakiniz)

ok o6

isaretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU BIiRIM BAS.
Aclklama e
Haber. K MODU
Kodu OD ADI MIN MAX
. drd 2000.0 | 10Vv'a karsilik gelen hiz komutu degerini giriniz. ST
80 PE-401 | Analog hiz 0.0 max | -Max. deger motorun max. hizidir (B6lum 3.4.3'e bakiniz)
mY %0} Hiz komutunun dengeleme degerin giri S
- 1z komutunun dengeleme degerini girin.
81 PE-402 | Hiz dengeleme 10000 | 1000.0
- 0
82 PE-403 | Sifir hiz tanimlama Analog girigin sifir hiz tanimini aktif yapar. (O=pasif, 1=akif) S
0 1
mv 00 H fir olacag ilim degeri girili S
PE-404 firh ilimi 1zin sifir olacagi gerilim degeri girilir.
83 0 Sifir hiz gerilimi 0.0 2000.0
- 0 Analog ve dijital hizlari toplamay! aktif yapar.
84 *PE-405 | Hiz toplama o ] (O=pasif, 1=akif) S
[%] 100 L
85 *PE-406 | Analog Tork o 300 10V’a karsilik gelen tork komutu degerini giriniz. PST
mY %0} Tork komutunun dengeleme degerini giri T
- ork komutunun dengeleme degerini girin.
86 PE-407 | Tork dengeleme 10000 | 1000.0
- 0
87 PE-408 | Sifir tork tanimlama Analog girigin sifir tork tanimini aktif yapar. (O=pasif, 1=aktif) T
0 1
mV 0.0 o . o
88 PE-409 | Sifir tork gerilimi Torkun sifir olacagi gerilim degeri girilir. T
-1000.0 | 1000.0
- 1
89 PE-410 | Monitor tip1 o 10 Analog ¢ikis1 igin tipini girin. PST
- 0
- Analog ¢ikig1 igin modunu girin.
90 PE-411 Monitor modu1 0 1 (0:y6én ayinmli (-5 - +5V) ,1:yén ayirmsiz (0 - 5V)) PST
- 1.0 Anal kis1 icin skala degerini giri
- it6 nalog ¢ikis1 icin skala degerini girin.
91 PE-412 | Monitor skalat 0.1 9999.0 PST
mY 00 Anal kis1 igin kayd degerini giri
- nalog ¢ikis1 icin kaydirma degerini girin.
92 PE-413 | Monitér kaydirma1 1000 100.0 PST
93 PE-414 | Monitér tip2 o 10 Analog ¢ikis2 igin tipini girin. PST
- 0
- Analog ¢ikis1 i¢in modunu girin.
94 PE-415 | Monitor modu2 0 1 (0:yén ayinmli (-5 - +5V) ,1:y6n ayimmsiz (0 - 5V)) PST
- 1.0 Anal kis2 icin skala degerini giri
- it6 nalog ¢ikis2 icin skala degerini girin.
95 PE-416 | Monitér skala2 0.1 9999.0 PST
mY 00 Anal kis2 igin kayd degerini giri
- nalog ¢ikis2 icin kaydirma degerini girin.
96 PE-417 | Monitér kaydirma2 1000 100.0 PST
97 PE-418 | Kullaniimiyor - -
98 PE-419 | Kullaniimiyor - -
99 PE-420 | Kullaniimiyor - -

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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3.2.6 G/C Kontaklar1 Ayar Menusi (Bélim 3.4.4’e bakiniz)

MENU BIRIM BAS.
Acikl UYG.
Haber. cixlama MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
Pals 100 Pozisyona geldi sinyali icin pals degerini girin (Bélim 3.4.4’e
100 | PE-501 | Pozisyonda yonag yaliigin pals degerini girin ( P
0 99999 | bakiniz)
) Pals 90000 . - . .
101 PE-502 | Takip hatasi Takip hatasi icin pals miktarini girin. P
0 999999
102 PE-503 | Sifir hiz degeri did 100 Sifir hiz sinyali degerini giri PST
- ifir hiz degeri ifir hiz sinyali degerini girin.
9 0.0 9999.9 y 9 9
drd 100.0 L o
103 PE-504 Hizda Hiza ulasildi sinyali i¢in hiz deg@erini girin. S
0.0 9999.9
104 PE-505 | Frenl h did 20.0 Frenl kigi igin hiz degerini giri PST
- renleme hizi renleme cikig! igin hiz degerini girin.
0.0 9999.9 grstie 9 9
msn 10 R
105 PE-506 | Frenleme zamani Frenleme cikigi siresini girin. PST
0 10000
- 0 Ana besleme hatasi olustugunda resetleme modunu belirler.
106 PE-507 | Besleme hata modu [ 0 :VS04'ten kugclk(elle sifirlanir), PST
0 1 1 : VS05'ten biiyik(otomatik sifirlanir)]
. . - 1 Dinamik frenleme modunu belirler.
Dinamik frenleme ) L
107 PE-508 0:SVOFhizh durus,[PE-503] parametresinden diislk ,serbest galisma PST
kontrolu 0 1 1:SVOFF stop komutunda, herzaman dinamik frenleme galigtirilir
- 2 Pozisyon ¢alismada pals silme modunu ayarlar.
0 : Kenar tetikleme
108 PE-509 Pals silme modu ) . l P
0 2 1 : Seviye (aninda c¢alisir)
2 : Seviye (filtreye bagl olarak caligir)
- 1 Enkoder ¢ikiginin bélim degerini girin.
109 PE-510 Pals ¢ikis orani . PST
1 16 -Bélum oranlari : 1,2,3.....16
110 PE-511 | Kullanilmiyor - -
- 1 ESTOP komutunu sifirlama segimi
111 PE-512 | ESTOP Sifirlama ) PST
0 1 (0 : Elle, 1 : Otomatik)
112 PE-513 | Kullanimiyor - -
. . - 0 0: DIR—Y®6n degistirme, STOP—Stop
113 PE-514 | Yén secim modu . ] S
0 1 1: DIR—lleri gaigsma, STOP—Geri ¢calisma
- 30 Cikis kontaklarinin tipi belirlenir .
114 PE-515 Cikis lojigi ) PST
0 63 (30=ZSPD ¢ikisi, 26=TGON sinyal ¢ikisI)
PWM gecikme msn 0 SV-off komutu verildiginde gergek PWM-off olmasini
115 PE-516 o L PST
zamani 10 1000 geciktirecek zamani giriniz.
116 PE-517 | Kullanimiyor - -
117 PE-518 | Kullanimiyor - -
118 PE-519 | Kullanimiyor - -
19 | PE-520 | Kullanimiyor - -

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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3.2.7 Hiz Kontrol Calisma Modu Degiskenleri Ayar Meniisu (Bélim 3.4.5’e bakiniz)

ok o6

isaretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU BIRIM BAS.
UYG
Haber. Aciklama MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
- 1 Galisma modunu giriniz (Bélim 3.4.5’e bakiniz)
0 : Tork kontrol modu
1 : Hiz kontrol modu
2 : Pozisyon kontrol modu
3 : Hiz/Pozisyon kontrol modu
(‘MODE’ kontagi=OFF: pozisyon modu)
120 | "PE-601 | Galisma modu 0 5 4 : Hiz/Tork kontrol modu PST
(‘MODE’ kontagit=OFF: Tork modu)
5 : Pozisyon/Tork kontrol modu
(‘MODE’ kontagi=OFF: Tork modu)
(Calisma modu 3 veya 4 secildiginde [PE-320]
parametresi ‘0’ yapilmalidir)
d/d 10.0 ST
121 PE-602 | Hiz komutu1 Max +Max §$
did 200.0 Hiz komutu kontaklarindan sabit calisma hizlan segilebilir. Bu S
122 PE-603 | Hiz komut2 Max +Max | parametrelere sabit hiz degerlerini giriniz.
[SPD1][SPD2][SPD3] S
d/d 500.0 [X]: OFF, [O]: ON S
123 PE-604 | Hiz komutu3 ’ T
-Max +Max
d/d 1000.0 | [XI[X][X] : Analog hiz referansi
124 | PE-605 | Hiz komutu4 [OIX][X] : Hiz komutu 1
-Max +Max | [X][O][X] : Hiz komutu 2
d/d 1500.0 | [O][O][X] : Hiz komutu 3
125 PE-606 | Hiz komutu5 [XIIX][O] : Hiz komutu 4
Max | +Max_ | (o5ix]0] : Hiz komutu 5 S
drd 2000.0 | [X][O][O] : Hiz komutu 6
126 PE-607 | Hiz komutu6 Max +Max [O][O][O] : Hiz komutu 7
d/d 3000.0
127 PE-608 | Hiz komutu7
-Max +Max
msn 0 Hizl o s
B, 1zlanma zamanini giriniz.
128 PE-609 | Hizlanma zamani 0 100000 g
msn 0 v | o s
B, avaslama zamanini giriniz
129 PE-610 | Yavaslama zamani 0 100000 $ g
. - 0 Hiz kontrol modunda hizlanma/yavaglama tipi segimi. s
130 *PE-611 | S tipi kontrol 0 1 (0 : Dogrusal hiz./yav. , 1 : S tipi hiz./yav. )
d/d 100.0 L . o
131 PE-612 | Test calisma hizi0 Srekli test galismasi igin hizO degderini girin. PST
-Max +Max
d/d -500.0 L . o
132 PE-613 | Test calisma hizi1 Slrekli test galismasi igin hiz1 degderini girin. PST
-Max +Max
d/d 1000.0 o . Lo
133 PE-614 | Test calisma hizi2 Siirekli test galismasi igin hiz2 degerini girin. PST
-Max +Max
d/d -2000.0 o . Lo
134 PE-615 | Test calisma hizi3 Siirekli test galismasi igin hiz3 degerini girin. PST
-Max +Max
sn 5 . - L
135 PE-616 | Test calisma siiresi0 ] 50000 Siirekli test galismasi i¢in zaman0 degerini girin. PST
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MENU BIRIM | BAS.
Acikl UYG
Haber. GIYEImE MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
sn 5 L . o
136 PE-617 | Test calisma siiresit ] 50000 Sirekli test ¢alismasi igin zaman1 degerini girin. PST
sn 5
137 PE-618 | Test calisma siresi2 ] 50000 Sdrekli test ¢calismasi igin zaman2 degerini girin. PST
sn 5
138 PE-619 | Test calisma siresi3 ] 50000 Sdrekli test galismasi igin zaman3 degerini girin. PST
139 | PE-620 | Kullanimiyor - -

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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3.2.8 Pozisyon Kontrol Calisma Modu Degiskenleri Ayar Menlisii (Bélim 3.4.5°e bakiniz)

ok o6

isaretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU BIRIM BAS.
Aciklama e
Haber. MODU
Kodu KOD ADI MIN MAX
. - - 1 Pals giriglerinin tipini belirler. P
140 PE-701 | Pals lojigi 0 5 (Bolim 3.4.6'ya bakiniz)
- 1000 o o
141 *PE-702 | Elektronik digli NO Elektronik digli 0'in bélinen degerini girin. P
1 99999
- 1000 Qo - L
142 *PE-703 | Elektronik disli DO Elektronik digli 0'in bdlen degerini girin. P
1 99999
- 1000 . L
143 *PE-704 | Elektronik disli N1 Elektronik digli 1'in bélinen degderini girin. P
1 99999
- 2000 G e L
144 *PE-705 | Elektronik disli D1 Elektronik disli 1'in bélen degerini girin. P
1 99999
- 1000 e
145 *PE-706 | Elektronik digli N2 Elektronik digli 2'nin béliinen degerini girin. P
1 99999
- 3000 e
146 *PE-707 | Elektronik digli D2 Elektronik digli 2'nin bélen degderini girin. P
1 99999
- 1000 T
147 *PE-708 | Elektronik digli N3 Elektronik digli 3'tin béllinen degerini girin. P
1 99999
- 4000
148 *PE-709 | Elektronik disli D3 ] 99999 Elektronik disli 3'tin bdlen degerini girin. P
Palse 0

Pozisyon kontrol modunda mekanikteki bosluk
149 *PE-710 | Bosluk miktari degerini girin( Disli boslugu gibi) P
0 10000 . .

(Standart : 4 enterpolayon palsi)

- 0 0: 0~3 arasinda elektronik disli orani segimi
150 PE-711 E-disli modu 1:Elektronik digli NO degerini [Yukari], [Agsagi] tuslar P
ile degistirebilme.

EGEAR1 ve EEGAR2 kontaklari ile degistirilebilecek

151 | PE-712 | E-digli kaydirma 99999 | 99999 | Elektronik disli NO degeri. P
- 0 Pozisyon galisma yéni segilir.

152 PE-713 | Pozisyon pals yonii 0 : Komut y6niinde ¢alisma P
0 1 1 : Komutun tersi ydniinde ¢alisma

153 PE-714 Kullaniimiyor

154 PE-715 Kullaniimiyor

155 PE-716 Kullaniimiyor

156 PE-717 | Kullaniimiyor

157 PE-718 Kullaniimiyor

158 PE-719 Kullaniimiyor

159 PE-720 | Kullanilimiyor

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.
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3.2.9 Operation handling menu (Refer to chapter 5)
“* “ [saretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken degistirilemez.

MENU

BiRIM

BAS.

Haber.
Kodu

KOD

ADI

MIN

MAX

Agiklama

160

PC-801

Alarm silme

Mecut alarm sinyalini siler.

161

PC-802

Alarm kayiti silme

Gegmis alarm kayitlarini siler.

162

PC-803

Manuel test ¢calisma

Manuel olarak test ¢alismasi yapilir.

[Sol] : lleri calisma [Sag] : Geri calisma

[Yukar] : Test calisma igin sabit hiz segimi
([PE-602]~[PE-608])

[Girig] : Stop

( Galisma esnasinda CN1 baglantilar dikkate alinmaz )

163

PC-804

Otomatik test
calisma

Menlde tanimlanan hizlarda ve zamanlarda otomatik olarak ¢alisma
yapihr. Durdurmak igin [Giris] tusuna basin.( ([PE-612]~[PE-619])
( Gahisma esnasinda CN1 baglantilar dikkate alinmaz )

164

PC-805

Kazang ayar
calismasi

Yik ataleti icin otomatik ayar ¢alismasi.
0: Otomatik ayar yok
1: 1~5 atalet araliinda otomatik ayar
: 5~10 atalet araliginda otomatik ayar
1 10~25 atalet araliginda otomatik ayar
: 25~50 atalet araliginda otomatik ayar
: 50~100 atalet araliginda otomatik ayar

apwmNn

(Proseddr)

1- [Sol]ve [Sag] tuslari ile aralik degerini segin

2-Yaklagik 1000 d/d ile 10 kes ileri/ geri calisma yapin

3- [Girig] tusuna basin. Degerler [PE-301], [PE-307], [PE-309]
parametrelerine kaydedilr ve otomatik olaral “0” konumuna gegilir.

165

PC-806

Z konumu arama

[Giris] tusuna basildiginda motor ileri yénde dénmeye baslar. Enkoderin
Z fazini buldugu zaman durur.

166

PC-807

Giris kontak tipi

Kontak konumu belirlenir.

[Sol] ve [Sagd] tuslar ile kontak numarasi (0~d) segilir, [Yukari] tusu ile
kontagin tipi belirlenir .

Segment “Off” : NA kontak

Segment “On” : NK kontak

167

PC-808

Harici kontak girigi

Harici kontak girisleri zorlanir(Force).

[Sol] ve [Sagd] tuslarn ile kontak numarasi (0~d) segilir, [Yukar] tusu ile
giris kontagi ‘ON’ konumuna alinir.

Segment “Off” : CN1 konumuna gegilir

Segment “On” : “ON” yapihr

Besleme kapatildiginda tim kontaklar OFF olur.

168

*PC-809

Fabrika ayarlari

[Girig] tusuna basildiginda menu degerleri BASLANGIC degerlerine
doner.

Fakat [PE-201]~[PE-220] parametreleri degismez.
( Yeni degerler besleme kapatilip agildiginda aktif olur .)

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullantlir.
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MENU BIRIM BAS.
Haber. Aciklama
Kodu KOD ADI MIN MAX
- [Girig] tusu ile men kilidi agilip/ kapatilabilir.
169 PC-810 | Men kilitleme . B Mendi kilitli iken, parametre degistirilir ise “Err3” hatas! verilir.
- i Mutlak enkoder kullanmak i¢in [Giris] tusuna 5 sn. sire ile basilarak
170 PC-811 ABS Enkoder ayari . enkoder sifirlanir.

Akim 6lgme aygitinin kalibrasyonu yapilir.

[Sol] tus : U fazinin mevcut kaydirma degerini gosterir

[Sag] tus : W fazinin mevcut kaydirma degerini gdsterir

171 PC-812 | Akim dengeleme i [Yukari] tusu : Mevcut akim kaydirma degerini kaydeder

Servo sirlictye OS yuklemesi yaipldiktan sonra, besleme 3-5 defa
kapatilip agiimali ve akim dengeleme degerleri tekrar kaydedilmelidir.

172 PC-813
~ ~ Kullaniimiyor
179 PC-820

¥ Operator paneli veya PC kullanildiginda, secilen menii icin haberlesme kodu kullanilir.

(1) (7 (a) (d)

i i i
0, I, [T 00 0T

Girig kontaklari konumu Girig kontag! numarasi

[Giris kontaklari : Ust kisim]

(0) (1) (@) (3) (4) () (6) 7 1 ® | 9
SPD1/ | SPD2/ | SPD3/ CCWLI | CWLI | TLIMI

SVON | eGEAR1 | EGEAR2 | Mope | PR | PCON M M T | EMG
(a) (b) (c) (d)
STOP | ALMRST | GAIN2 PC;EA

[Cikis kontaklari : alt kisim]
(A) (B) (C) (D) (E) (F)
BRAKE |INSPD/INPOS| ZSPD | READY | TLOUT | ALARM
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3.3 Calisma Durumu Gostergeleri

3.3.1 Durum gostergesi [Pd-001] (Kullanilan mode : PST)

- Mevcut ¢alisma durumu gdstergesi.
* nor : Normal ¢calisma durumu.
* AL-XX : ilgili alarm kodu gdsterimi.
- Alarmin sebebi ortadan kalktiginda ve reset tusuna basildiginda [PE-209] ,parametresinde belirtilen
men(ye gegilir.

3.3.2. Hiz géstergesi (Kullanilan mode: PST, ST)
- Mevcut hiz degeri [Pd-002] ve Mevcut hiz komutu [Pd-003]. Degerler [d/d]’dIr.
- Maximum aralik —9999.9 ~ 9999.9 * dur.

3.3.3 Pozisyon gostergesi
D Mevcut pals sayisi [Pd-004] (Kullanilan mod : P)
SERVO ON komutundan sonra gelen komut palsleri sayicisi degerini gésterir.
@ Pozisyon takip palsleri [Pd-005] (Kullanilan mod : PST)
Enkoderden gelen palsleri sayan sayicinin degerini gosterir.
@ Kalan pals gostergesi [Pd-006] (Kullanilan mod : P)
SERVO ON olduktan sonraki komut palsi ile enkoderden gelen palsler arasindaki farki gésterir.
@ Elektronik digli orani [Pd-007] (Kullanilan mod : P)

[PE-711] parametresinin “1” oldugu durumda, [PE-711] parametresinin degerini gdsterir .

3.3.4 Tork ve Yuk gostergesi
@ Mevcut tork komutu [Pd —008] (Kullanilan mod : T)
Tork komutunun, nominal torka olan oranini gésterir .
@ Mevcut tork limit degeri [Pd —009] (Kullanilan mod : PST)
Motorun Gretmis oldugu enerjinin (yik) nominal degere oranini gdsterir.
@ Anlik yik degeri [Pd—010] (Kullanilan mod : PST)
Motorun Gretmis oldugu tork degerinin o ana kadarki en ylksek tork degerine oranini gdsterir.
@ Ortalama yiik degeri [Pd —011] (Kullanilan mod : PST)
Son bes saniyedeki yik degerlerinin, ortalamasinin, nominal degere oranini gdsterir.
® Maksimum anlik yik degeri [Pd —012] (Kullanilan mod : PST)

SERVO ON komutundan sonraki o ana kadar olusan en yiiksek ylUk degerinin, nomial degere oranini
gosterir.
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® DC bara gerilimi [Pd —013] (Kullanilan mod : PST)
- Standart 220V siricilerde, maksimum DC bara gerilimi 405V’tur.
- Dinamik frenlemenin yiksek olmasindan veya frenleme direncinin diisik olmasindan dolayi, DC bara
gerilimi yikselip ylksek gerilim hatasi olusturur.

- Dinamik frenleme durumunda normal DC bara gerilimi 395 V'tur..

3.3.5 G/C durumlari gostergesi
(1) (4) ) (a) (d)

I s
Wl /), )L, L7, L0, [

(BP (E) |

Giris kontak durumu gdstergesi

[Girigler : Ust kisim]
(0) (1) ) 3) (4) () (6) (7) 8) (9)

SPD1/ | SPD2/ | SPD3/
SVON EGEAR1|EGEAR2| MODE DIR PCON [CCWLIM| CWLIM | TLIMIT | EMG

(@) (b) (© (d)
STOP |ALMRST| GAIN2 |PCLEAR

[Cikislar: alt kisim]
(A) (B) (C) (D) (E) (F)
BRAKE |INSPD/INPOS| ZSPD | READY | TLOUT | ALARM

@ CN1 G/G kontak durumu [Pd-014] (Uygulama modu : PST)
CN1 konnektérde ON (Kapali) : Lamba ON
CN1 konnektérde OFF (Agik) : Lamba OFF
@ Harici giris durumlari [Pd-015] (Uygulama modu : PST)
- Harici cihazlar tarafindan igletilen kontaklarin durumunu gésterir (PC ve benzeri cihazlar), CN1
konnektériinden gelen sinyaller kullaniimaz.
- Harici kontak komutlari striiciiniin ROM hafizasinda saklanmaz, besleme kesildiginde bu degerler
otomatik olarak sifirlanir.
@ G/C kontak durumu [Pd-016] (Uygulama modu : PST)
D and @ konumlarini birlestirerek G/G durumlarini gosterir
(NA kontak : ON, ve NK kontak : OFF, onaylanir ve gosterilir)
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3.4 Meniilerin Ayarlanmasi
3.4.1 Sistem Ayar Degiskenleri
D Motor parametreleri ayari (Uygulanan mod : PST)

- Motor numarasi ile motor parametrelerinin girilmesi.
[PE-201] menistne motor numarasi girildiginde, parametreleri otomatik olarak ilgili parametrelere
atanir. Motor numaralari asagidaki listededir.

# Motor tipi ve numarasi

Model No |Glg(W) Not Model | No |Glg(W) Not
SAR3A 1 30 HCO3H | 41 250 Yari iletken
SAR5A 2 50 SE15D | 50 | 1500 Ozel tip
SA01A 3 100 SC20B | 51 | 2000 Ozel tip
SBO1A 11 100 SEQ9A | 61 900

SB02A 12 200 SE15A | 62 | 1500

SB04A 13 400 SE22A 63 2200

SB0O3A 14 250 Ozel iiretim SE30A | 64 | 3000

HBO02A 15 200 Hollow Shaft SE06D | 65 600

HBO4A 16 400 Hollow Shaft SE11D | 66 | 1100

SCO04A 21 400 SE16D | 67 | 1600

SCO6A 22 600 SE22D | 68 | 2200

SCO08A 23 800 SEO3M | 69 300

SC10A 24 | 1000 SEO6M | 70 600

SC03D 25 300 SEO9M | 71 900

SCo05D 26 450 SE12M | 72 | 1200

SCo6D 27 550 SEO05G | 73 450

SCo7D 28 650 SE09G | 74 850

SCO1M 29 SE13G | 75 | 1300

SCo2M 30 SE17G | 76 | 1700

SCO3M 31 HEQ9A | 77 900 Hollow shaft
SC04M 32 HE15A | 78 | 1500 Hollow shaft
HCO6H 33 600 Sadece S/T SE11M | 79 | 1050 Ozel tip
SCO05A 34 450 Sadece S/T SEO7D | 80 650 Ozel tip
SCO5H 35 500 Sadece S/T SF30A | 81 | 3000

SCO08A 36 750 Sadece S/T SF50A | 82 | 5000

HBO1A 37 100 Hollow Shaft SF22D | 85 | 2200

HC10A 38 | 1000 Hollow Shaft SF35D | 86 | 3500

HE30A 39 | 3000 Hollow Shaft SF55D | 87 | 5500

HB30H 40 250 Yari iletken SF75D | 88 | 7500

A‘NT MUHENDISLIK
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# Motor tipi ve numarasi

Model No |Gug(W) Not Model No |Gig(W) Not
SF12M | 89 1200 SG22D | 111 | 2200
SF20M | 90 | 2000 SG35D | 112 | 3500
SF30M | 91 3000 SG55D | 113 | 5500
SF44M | 92 | 4400 SG75D | 114 | 7500
SF20G 93 1800 SG110D | 115 | 11000
SF30G 94 | 2900
SF44G 95 | 4400
SG12M | 121 1200
SG20M | 122 | 2000
SG30M | 123 | 3000
HCO5H | 99 500 Ozel (iretim SG44M | 124 | 4400
SG60M | 125 | 6000
SE35D | 101 | 3500 Only DS
SE30D | 102 | 3000 | Ozel Gretim
SG20G | 131 | 1800
SG30G | 132 | 2900
SG44G | 133 | 4400
SG60G | 134 | 6000
SG85G | 135 | 8500
SG110G | 136 | 11000
SG150G | 137 | 15000

- Herbir motor parametresinin ayarlanmasi :

Motor parametrelerini ayri ayri girebilmek icin , [PE-201] parametresine “0” giriniz.
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@ Enkoderin ayarlanmasi
- Enkoder tipi [PE-203] (Uygulama modu : PST)

No. iletisim Sinyal metodu Sinyal tipi Not
0 Paralel Afazi 6nce ileri yon AB,Z,UVW Standart
1 Paralel B fazi 6nce geri yon AB,Z,UVW
6 Seri Mutlak deger 11/13 bit A,B,Z,RX

— Enkoder palsi [*"PE-204]
Enkoder sinyal metodu A, B olarak kullanildiginda , enkoderin bir tur dénlisindeki pals adedini
enkoder sayisi olarak girin.

Bu durumda, A fazi ve B fazi pals adedi ayni olur.

@ Tork limitinin ayarlanmasi (Uygulama modu : PST)
ileri yon icin [PE-205] ve geri yon icin [PE-206] parametrelerine ayri ayri tork limit degerleri girilebilir.

Bu deger, nominal tork ile kasilastirilarak yizdelik olarak girilir.

@ Surtcd tanimi nosu ayarlanmasi (Uygulama modu : PST)
Sarlci bir haberlesme agdi kullanilarak haberlestirildiginde , striicliye bir numara verilmelidir.
- Siriict No [*PE-207]
Servoya bir numara verin, ve verilen numaraya gére haberlesme yapin.
- Siriict gurup No [PE-208]
Bu durumda birgok siriict ile gurup olarak haberlesilir.
- haberlesme hizi ayari [*PE-202]
RS-232 haberlesme hizi 9600/1920038400/57600[bps] degderlerinden biri secilebilir. Bu deger

haberkesilen cihazin (PC, PLC vb. ) haberlesme hizi ile ayni olmalidir.

® Acilig menusl segimi [PE-209] (Uygulama modu : PST)
[Pd-001] ile [Pd-020] parametresi arasibda herhangi bir parametre segilebilir.
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3.4.2 Kontrol degiskenlerinin ayarlanmasi
D Atalet deg@erinin ayarlanmasi[PE-301] (Uygulama modu : PST)

Mekanik sistemin yapisina gére yikin ataleti ve motor degerlerine gére de rotorun atalet degeri
hesaplanir.
Yikin atalet momenti servo ugulamalarinda ¢ok dnemlidir. lyi bir servo uygulamasi i¢in bu degerin

dogru bir sekilde ayarlanmasi zorunludur.

m Asagidaki tabloda uygun yik ataleti degerleri icin tavsiye edilen kontrol kazang degerleri verilmistir.

Atalet degeri Kazang ayar degeri
Motor P [Hiz Oransal | [Hizl |
- i tegra
Flan§| Ba| Atal 02|Sy0n 1z Oransa 1Z 1IN
oum [Atalet] Pos P Kazanci] Kazanci] Kazancli]
DusUk 1~5 40 ~ 90 400 ~ 1000 10 ~ 40
atalet
40
o |Oraatalet | 5-20 20 ~ 70 200 ~ 500 20 ~ 60
Yksek 20 ~ 50 10 ~ 40 100 ~ 300 50 ~ 100
atalet
S
usu 1~3 40 ~ 80 300 ~ 600 10 ~ 50
atalet
100
3o |Ortaatalet | 3~10 20 ~ 60 100 ~ 400 20 ~ 80
Yksek 10 ~ 20 10 ~ 40 50 ~ 200 50 ~ 150
atalet
DusUk 1~3 30 ~ 70 150 ~ 400 20 ~ 60
atalet
180
g |Ortaatalet | 3~5 15 ~ 50 80 ~ 300 30 ~ 100
YUksek 5~ 10 5~ 30 50 ~ 200 50 ~ 150
atalet

* Qayet atalet degerini hesaplamak zor ise, otomatik ayar calismasi ile bu degeri tespit etmek

muimkindir. Otomatik kazang ayari i¢in bolim “4.1.1”’e bakiniz
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@ Pozisyon kontrol kazanci (Uygulama modu : P)

. . .| FF Filtre | Geri beslemg
Diferansiyel —» [PE-305] ™ [PE-304]
Pozi hat e
Pozisyon + ozisyon hatasi | P kazanci + . komutu
komutu "l [PE-302] -
Mevcut hiz

- Pozisyon komutu : Harici pals komutlari sayilir ve pozisyon komutu degerine cevirilir ve birinci
filtreden gecirilerek dahili pozisyon komutu olarak kullantlir.

- Mevcut hiz : Enkoderden gelen pals sinyalleri sayilir ve elektronik digli degeri kullanilarak mevcut
pozisyon degerine gevirilir.

- Pozisyon oransal kazanci [PE-302][PE-303] : Pozisyon komutu ve mevcut hiz degerlerinin farki ile
¢arpilarak pozisyon komutuna gevirilir.
* Tavsiye edilen ayar degeri = Hiz oransal kazanci[PE-307] / 10

- Geri besleme kazanci[PE-304] :Pozisyon komutunun farktan dolayi olusan egimini bulun, ve buna hiz
komutunu ekleyerek pozisyon karar zamanini kisaltin. Sayet bu deger ¢ok ylksek ise , pozisyon
kontrolunda salinimlar olusabilir veya pozisyon kontrolu diizgin olmayabilir. Bu nedenle, Baslangi¢
degerini kiigik adimlarla artirarak en uygun degeri bulunuz.

- Geri besleme filtresi [PE-305] : Sayet pozisyon komutu degeri ani olarak degisir ise, kontrol dizenli

olmaz. Bu durumda filtre degeri ile salinimlar énlenebilir.

Z:ECAUTION Pozisyon kontrol kazanci 2 [PE-303] parametresi, bu yazilim
versiyonunda kullaniimamaktadir.
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@ Hiz kontrol kazanci (Uygulama modu : PST, PS, S)

Hiz integral
kazanci[PE-309]

Analog >
hiz
komutu Analog hiz komut |

Sifir hiz

filtresi[PE- 311] kazanci[PE-313]
+

Dijital hizkomutu 4+ " Hiz P kazanci Tork komutu
o [PE-307] &
Mevcut hiz
Hiz geribesleme Enkoder
< B —
kazanci[PE-312] Hiz caligma

T Mevcut tork

- Hiz komutu : Harici cihazlardan gelen analog hiz sinyali , analog hiz komut fitresi parametresinden
gecerek [PE-311] kiz komutu olarak kullanilir.Veya parametrelerde tanimlanan hiz degerleri [d/d]

biriminde hiz komutu olarak kullanilir.

- Mevcut hiz : Enkoderden gelen palsler zamana bagli olarak sayilir ve hiz dederi hesaplanarak
filtreden gegirilip mevcut hiz degeri olarak kullanilir. Bu sefer, digik hizdaki hiz iglem hatasini

kompanze etmek igin, o anki tork ve atalet degerlerini kullanip hizi takip eden algoritmayi kullanin.

- Hiz integral kazanci [PE-309] : Komut ile o anki hiz degerlerinin farkindan, hiz hatasinin integral
degerini bulun, ve bu degeri integral degeri ile garparak tork komutu degerine c¢evirin. Sayet
integral kazancini disUrlrsek, hiz takip etme karakteristigi artacaktir. Fakat bu deger ¢ok dustralur
ise, hiz asim hatalari olusabilir. Eger bu degder ¢ok blytllir ise, cevap verme karakteristigi kéti

olacakiir.

* Tavsiye edilen ayar degeri = 10000 / hiz oransal kazanci [PE-307]

Hiz KUQUk
e Biyiik

A /
Hiz komutu ~ S ~

~

\Fakip hizi

Zaman
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- Hiz oransal kazanci [PE-307] : Hiz hatasi ile tork komutu degerleri ¢arpilarak hiz oransal degeri elde

edilir.

Blyik degerler iyi hiz reaksiyonu alinmasina neden olabilir. Ancak c¢ok biyik degerler salinima

neden olabilir. Diger bir deyisle kiicUk degerler kétl hiz reaksiyonuna neden olabilir.

Hiz

Hiz komutu

Zaman

- Sifir iz kazang orani [PE-308] : Sifir hiz kazanci i¢in oran degerini girin.

- Hiz geri besleme filtresi [PE-312] : Eder kazangtan dolayi yik (zerinde olusan ataletten kaynaklanan

vibrasyon olusur ise, hiz geri besleme degerine filtre uygulanarak vibrasyon kontrol edilir.

* Tavsiye edilen ayar degeri = 0 ~ Hiz oransal kazanci [PE-309]/10

- Sifir hiz kazanci [PE-313] : Hiz geri besleme kazanci ile titresimi kontrol ederken, sistem stop

konumunda dizenli ¢alismayabilir. Bu durumda, titresimi kontrol etmek icin sifir hiz kazancini

ayarlayin.

Hiz P-kazanci2 [PE-308] ve Hiz I-kazanci2 [PE-310] parametreleri,

bu yazilim versiyonunda kullaniimamaktadir.

ﬂﬂrl‘ MUHENDISLIK
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@ Tork komutu filtresi ayari [PE-314] Uygulama modu : PST)
Analog tork komutu gerilimi filtre edilere, komut palslerinin stabil olmasi saglanabilir. Du durumda,
gereginden fazla filtre degeri, sistemin kétl cevap vermesine neden olur. Bu nedenle filtrenin uygun

bir deger olmasi é6nemlidir.

® Titresim 6nleme ayarlari (Uygulama modu : PST)

Tork
cikisi

/Titresim 6nleme calisma frekansi

- <

Titresim 6nleme
CGalisma aralgi

Tork ¢ikis frekansi

- Sayet 0Ozel frekanslardan dolayr mekanik titresimler meydana gelir ise, tork c¢ikis degeri
sinirlandirilarak bu titresimler kontrol altina alinabilir.

- Titresim dnleme calismasi [PE-315] : bu parametre “0” iken devre disi, “1” iken devrededir.

® P kontrol galigma ayarlari [PE-319] (Uygulama modu : PST)
- P kontrol kontagi (‘PCON’) kullanilarak P kontroluna gegildiginde, P kontrolu ayarlanan hiz degerin
altinda c¢alisabilir.
- Bu fonksiyonu kullanarak Pl kontrol g¢alismasi yaptiktan sonra, P kontrol ¢alismasinin stop

fonksiyonunu uygulayin. Bu islem pozisyon ¢alisma karakteristigini artirabilir.

@ Sifir hiz tork artirimi [PE-320] (Uygulama modu : PST)
- Sevo OFF iken, durus torku artirma fonksiyonunu kullanilip kullaniimayacag segilir.
“0” : Pasif.
“1” : aktif.
- STOP calisma, “STOP” kontadi “ON”, dijital hizin “0” veya analog hiz komutunun “0” olmasidir.
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3.4.3 Analog G/C degiskenleri ayari

@ Analog hiz komutunun ayarlanmasi (Application Mode : ST, S)
- Analog hiz komutu [PE-401] : 10 [VTa karsilik gelen hiz dederini [d/d] cinsinden ayarlayin. Maximun

deger motorun maximum hizi olabilir.

- Hiz komutu kaydirma [PE-402] : Analog sinyal devreisindeki elemanlarin karakteristik 6zelliklerinden
kaynaklanan bazi durumlari ortadan kaldirmak amaci ile kullanilir. Ornegin hiz komutunun “0”
olmasina ragmen bu sebepten dolayi hiz “0” olmayabilir. Bu ayar ile hizin “0” olmasi saglanabilir.
Birim [mV]'tur.

- Sifir hiz bélgesi tanimlama

Hiz
A A
-10[V] >+ 10[V]-10[V]——1¥ >+ 10[V]
gerilim ; +mV
V1T Sifirhiz gerilimi
' ' [PE-404]
Sifir hiz tanim modu “0” Sifir hiz tanim modu “1”
[PE-403] [PE-403]

- Hiz toplama islemi [PE-405] : Analog hiz komutu ile dijital hiz komutlarinin toplanip toplanmayacagini
belirler.
“0” : Toplanmaz.

“1”: Toplanir

@ Analog tork komutu ayari (Uygulama modu : PST, T)
- Analog tork komutu [PE-406] : 10[V]'a karsilik gelen tork degerini [%] cinsinden ayarlayin. Maximum
deger [PE-205] ve [PE-206] parametrelerindeki deder kadar olabilir.

- Tork komutu kaydirma [PE-407] : Analog sinyal devreisindeki elemanlarin karakteristik 6zelliklerinden
kaynaklanan bazi durumlari ortadan kaldirmak amaci ile kullanilir. Ornegin tork komutunun “0”
olmasina ragmen bu sebepten dolayi tork “0” olmayabilir. Bu ayar ile hizin “0” olmasi saglanabilir.
Birim [mV]'tur.
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- Sifir tork bdlgesi tanimlama

Tork
A A
10[V] > +10[VI-10[VI— B/ + 10[V]
gerilim L <+——> Sifir tork gerilimi
' " [PE-409]
Sifir tork tanim modu “0” Sifir tork tanim modu “1”
[PE-408] [PE-408]

® Analog ¢ikis ayari
Analog ¢ikiglara ayri ayr cesitli degerler atanabilir. Ve bu degerler 400[msn] peryotla yenilenirler.
- Analog c¢ikis tipi [PE-410], [PE-414]

Tip Veri igerigi Tip Veri igerigi
0 Hiz komutu 4 Komut palsi
frekansi
1 Mevcut hiz 5 Hata palsi
2 Tork komutu
3 Mevcut tork
— Analog ¢ikis modu [PE-411], [PE-415]
Mod Cikis metodu
0 -5 ~ +5[V] ¢ikig
1 0 ~ +5[V] cikis

- Analog c¢ikisin skalalandiriimasi [PE-412], [PE-416]
Sayet c¢ikis degeri ¢ok kiglk veya bOylk ise, analog c¢ikis degeri istenilen degere

skalalandirilabilir. Skalalandirilacak degerler, asagidaki degerlere kadar ayarlanabilir

Veri Skala degeri
Hiz Motorun max. hizi [PE-215]
Tork Motorun max. torku [PE-205]
Komut palsi frekansi 500[Kpps]
Hata palsi [PE-502]

- Analog cikis kaydirma[PE-413], [PE-417]
Analog sinyal devresindeki elemanlarin karakteristik 6zelliklerinden kaynaklanan bazi durumlari
ortadan kaldirmak amaci ile kullanilir. Ornegin cikisa atilan deger “0” olmasina ragmen bu
sebepten dolayi ¢ikis gerilimi “0” olmayabilir. Bu ayar ile ¢ikis geriliminin “0” olmasi saglanabilir.

Birim [mV]'tur.
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3.4.4 G/C kontak degiskenleri ayari

@ Pozisyon galisma degiskenleri ayari (Uygulama modu : P)
- Pozisyon tamamlandi ¢ikisi degeri [PE-501] : Sayet komut pals miktari ile takip palsleri(enkoderden

gelen pals) arasindaki fark bu degerden kiglk ise pozisyon tamamlandi sinyali verilir.

A

Pals sayici Komut palil sayicl

Takip palsi sayici

Hata pulsleri
Pozisyon tamamlandi ¢ikis .
degeri [PE-501] ( Zaman
Pozisyon tamamlandi

cikisi

Sayet bu deger gereginden fazla girilir ise, pozisyon islemi tamamlanmadan pozisyona geldi ¢ikisi

verileceginden bazi istenmeyen durumlarla karsilasilabilir. Bu nedenle bu degerin uygun bir deger

olmasi dnemlidir.

- Pozisyon ¢alisma takip hata degeri [PE-502]

A

Pals sayici / Komut palsi sayici

» Pozisyon takip hatasi degeri

/ Takip palsi sayici

H palsleri

Zaman

Pozisyon takip
hatasi alarmi

Sayet pozisyon hata pals miktari bu dederden fazla olur ise pozisyon hata alarmi olusur. Diger bir

deyisle komut palsleri ile enkoderden gelen palsler arasindaki fark, bu degerden fazla olur ise

pozisyon hatasi durumu olusur.
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@ Hiz calisma degiskenleri ayari (Uygulama modu : PST, S)

Hiz
Hiz komutu

Hiza ulasildi ¢ikis
degeri [PE-504] {

Sifir hiz gikis degeri
[PE-503] { \ Zaman

Sifir hiz (ZSPD) —| —

Hiza ulasildi
(INSPD)

- Sifir hiz ¢ikis degeri [PE-503] : Sayet ¢alisma hizi bu degerin altina diser ise, sifir hiz ¢ikisi verilir.
- Hiza ulasildi ¢ikis degeri [PE-504] : Sayet ¢alisma hizi, hiz komutuna bu deger kadar yaklasir ise

hiza ulasildi sinyali verilir.

@ Fren sinyali gikisi degiskenleri ayari (Uygulama modu: PST)

Hiz Motor calisma hizi SVOFF veya Alarm

/ olustugunda

Fren sinyali c¢ikigl
galisma hizi

. [PE-505]

Tim

SVON girisi

Fren sinyali

cikist > —i< 50[msec] iginde < Fren sinyali gikisi
calisma hizi
[PE-506]

- Fren sinyali ¢ikigi calisma hizi [PE-505] : Fren sinyali ¢ikisi gecikme zamani [PE-506] ; Disey
eksenlerdeki yikleri tasimada kullanmak Gzere servo sirlcUllerde frenleme ¢ikisi mevcuttur. YUkin
saglikli bir sekilde durdurulabilmesi icin servo siriici tamamen durmadan frenleme cikisi aktif
edilmelidir. Bu deger [PE-505] parametresinde tanimlanir. Yani motorun durmadan ne kadar énce fren
cikisinin aktif edilece@i belirlenir. Fren c¢ikisi aktif olduktan ne kadar zaman sonra pasif olacag! da

[PE-506] parametresi ile belirlenir.

@ Dinamik frenleme galigmasi [PE-508] (Uygulama modu : PST)
: VSR5 ‘ ten VS04’ e kadarki siriculer igin dinamik frenleme galismasi ayari .
“0” : SurGch durdurulurken, sifir de@eri altinda bosta durus.

“1” : Slricl durdurulurken daima dinamik frenleme ile durus
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® Pozisyon palsi siime [PE-509] (Uygulama modu : P)

Pozisyon ¢alisma modunda pals silme metodu ayarlari agagidaki gibidir.

Metod Calisma sekili
0 Yikselen kenar ile
1 Kontak on oldugu siirece ve hemen silmeye baslar
2 Kontak on olduktan 0,8 [msn] sonra silmeye baslar

® Enkoder palsi b6ime degeri [PE-510] (Uygulama modu: PST)

: Enkoderden gelen palsler ¢ikisa génderilmeden dnce, bu degere bélinerek ¢ikisa génderilir.

Bo6lUm deger arahigi (“1~16”)’dir.

Ornek) Enkoder 3,000[pals/tur] olsun
Enkoder palsi bélme degeri “1” olursa : 3,000[pals/tur]x1=3,000[pals/tur]

Enkoder palsi bdlme degeri “2” olursa : 3,000[pals/tur]x1/2=1,500[pals/tur] ***

@ ESTOP otomatik sifirlama [PE-512] (Uygulama modu: PST)

: ESTOP sinyalinin kaldirlmasindan sonra , alarm sinyalinin otomatik olarak silinip normal konuma

dénmesini belirler.

“0” : Elle sifirlama.

“1” : Otomatik sifirlama.

Calisma yoni ayar modu [PE-514] (Uygulama modu : S)

Calisma yonleri asagidaki sekillerde ayarlanabilir.

Calisma metodu

Ayar ileri Geri Stop
DIR STOP DIR STOP DIR STOP
0 OFF OFF ON OFF -- ON
ON ON
1 OFF ON ON OFF
OFF OFF

A‘NT MUHENDISLIK
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@ Cikis kontaklari durumu ayari[PE-515] (Uygulama modu : PST) : Cikis kontaklar “NA” veya “NK”
olarak ayarlanabilir.

Ayar araligi : 0~63, Baslangi¢ degeri 30

(Ornek)
2° 2ot 2° 2 2' 2° = Ayar degeri
ALARM TLOUT RDY ZSPD INSPD BRAKE
Baslangi¢c Degeri 0 1 1 1 1 0 = 30
Sayet mevcut ¢ikis ZSPD->TGON (RUN cikisi) olarak degistirilir ise
0 1 1 0 1 0 = 26 olur.

@ PWM kapanma gecikme zamani[PE-516] (Uygulama modu : PST) :Servo OFF komutu verildiginde,
PWM'in kapanmasi i¢in verilen zaman gecikmesi. Bunun manasi, motor fren (“BRAKE”) sinyali ile
beraber galisir iken, motor freni gcalismasinin (“BREAK” sinyali : OFF) biraz zaman gecikmesi vardir.
Disey eksendeki yUk tasimalarinda ydkin dismesini engellemek icin, PWM kapanma gecikme
zamaninin kullaniimasi gereklidir. Aksi taktirde PWM fren slresi bitmeden kapanacagi icin yik bosta
kalacaktir.

Ayar araligi : 0~1000[msn], Baslangi¢ degeri 0
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3.4.5 Hiz calisma degiskenleri ayari
@ Calisma modu ayari [PE-601] (Uygulama modu : PST)

Galisma modunu asagidaki gibi ayarlayin.

Calisma modu Calisma metodu
0 Tork kontrol galisma
1 Hiz kontrol galisma
2 Pozisyon kontrol ¢alisma
MODE kontagi ON : Hiz kontrol galisma
3 (Not 1)
MODE kontadi OFF : Pozisyon kontrol galisma
MODE kontagi ON : Hiz kontrol calisma
4 (Not 1)
MODE contact OFF : Tork kontrol calisma
5 MODE kontagdi ON : Pozisyon kontrol galisma

MODE kontagi OFF : Tork kontrol calisma

(Not 1) Calisma modu olarak 2 veya 4 kullanildiginda, Sifir hizda tork artirimi parametresi [PE-320] =

“0” olmalidir.

@ Sabit hiz komutlari [PE-602]~[PE-608] (Uygulama modu : ST, S)
Calisma hizlari [d/d] biriminde ayarlanir.

Hiz segme kontaklari ile galisma hizlari asagidaki gibi segilir.

SPD1 SPD2 SPD3/MODE Hiz secimi

X X X Analog hiz komutu

X X Dijital hiz komutu 1
X O X Dijital hiz komutu 2
O O X Dijital hiz komutu 3
X X O Dijital hiz komutu 4
O X O Dijital hiz komutu 5
X @) 0] Dijital hiz komutu 6
O O 0O Dijital hiz komutu 7

(Not 1) O : “ON”, X :“OFF”
(Not 2) Calisma modu “3,4,5” segildigi zaman, ‘SPD3’ kontagi ‘MODE’ kontagi olarak kullanildigindan,

dijital hiz komutlarinin 1~3 araliginda olanlar kullanilabilir.
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@ Hizlanma / Yavaglama zamani(Uygulama modu : S)
- Hizlanma zamani [PE-609] : Motor hizinin sifirdan nominal hiza ulagsmasi igin istenilen zaman degeri
[msn] cinsinden girilir.
- Yavaslama zamani [PE-610] : Motor hizinin nominal hizdan sifira digmesi i¢in istenilen zaman degeri

[msn] cinsinden girilir.

@ Yumusak calisma ( S ) [PE-611] (Uygulama modu : S) : Hizlanma ve yavaglama esnasinda daha
yumusak bir ¢calisma ve durus igin kullanihr.
“0” : Dogrusal hizlanma/yavaglama

“1” : Yumusak (S) hizlanma/yavaglama

® Manuel test galismasi [PC-803] (Uygulama modu : PST) : [Yukari] tusuna basarak, [PE-602] ~ [PE-
608] parametrelerinde belirtilen hizlara gegis yapilir. ileri galigma icin [Sag@] tusuna, geri galigma igin
[Sol] tuguna basiimalidir.

Bu anda CN1 baglantilar dikkate alinmaz.

® Surekli test galismasi [PC-804] (Uygulama modu : PST) : Test calismasi adim1’den adim4’e kadar
otomatik olark yapilir. Her adimin ¢alisma hizlar ([PE-612] ~ [PE-615]) parametrelerine ve ¢alisma

sureleri ([PE-616] ~ [PE-619]) parametrelerine girilir.
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APD-VS[Standart Tip] Kullanim Kitapcigi

3.4.6 Pozisyon calisma degiskenleri ayari
@ Girig palsleri lojigi [PE-701] (Uygulama modu : P) : Pozisyon komutu giris palsleri lojigi agagidaki gibi

ayarlanir.

PF N-lojigi P-lojigi

+PR lleri yon Geri yon lleri yon Geri yon
A faZI “0” | I | “3" | | |
+B fazi | | | | _I |_| I_ _J l_| L

CCW veya| ., _LI_LF _I “in _FI_FL [
cweals | T 3y r|t| T pyyl

Pals + RARANRE AR A A4 414
yon _ [ [ [

@ Elektronik digli orani[*PE-702]~ [*PE-709] (Uygulama modu : P) : Pozisyon komutu giris palsi ile
enkoder palsi arasindaki orani ayarlayarak pozisyonlamayi yapar. Bélen ve bdélinen degerlerine
bagh olarak pozisyonlama ve hiz belirlenir.

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

Ornek) Mekanik disli orani:1/2 , Bir palste alinan yol:1[tm], Vida hatvesi:10[mn]

ve enkoder pals adedi : 3000pals.
1) Herbir palste alinan yol = 1x10'3=0.001[mm]
2) Motorun bir turundaki pals adedi = Enkoder pus sayisix4 =3000x4 = 12000
3)
4) Elektronik disli orani = 12000x10°%/5 = 12/5

Elektronik digli oraninin bdéltnen degeri “12”, bélen degeri “5” olur.

Motorun bir turunda alinan yol = 10 x 1/2 = 5[mm]

Not 1) A, B fazi girigli enkoder kontrolunda, enkoder sinyali 4 ile ¢arpilir. Bu nedenle 3000 palsl'ik bir
enkoderin bir turdaki pals adedi 12000 pals olarak alinir
Not 2) Bu durumda motor hizi asagidaki sekilde hesaplanabilir, hiz birimi [d/d]’dir

Motor hizi = 60 x elektronik digli orani x giris palsi frekansi / motorun bir turundaki pals adedi

@ Bosluk diizeltme [PE-710] (Uygulama modu : P) : Mekanikten olusan bosluk degeri buraya girilerek,

ybén degismelerinde olusan hatalar ortadan kaldirilabilir.
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Bolim 3 : Program meniilerinin detayl aciklamasi

@ Elektronik digli orani kaydirma ayari (Uygulama modu : P) :
- Elektronik digli orani kullanma metodu [PE-711]
“0” : 0~3 adimdaki elektronik digli degerlerini kullanir
“1” : 0. adimdaki elektronik digli degerini kullanir. Ve elektronik digli degerinin bdlinen kismini
kaydirarak kullanir.
- Elektronik digli degerinin bélinen kisminin ayarlanarak degderin kaydiriimasi.

Elektronik digli degerinin sifirinci adiminin bdlinen degeri (PE-702]) giris kontaklari ile degistirilebilir.
Bu deger ‘EGEART’ girisi ON yapilarak bir artirilir. Yine ‘EGEAR2’ girisi ON yapilarak bir azaltilir.
Yukaridaki 6rnekten yola c¢ikarak, boélinen deger “12000” ve bdlen deger “5000” dir. ‘EGEAR1’ ve
‘EGEARZ2’ girigleri kullanilarak kaydirma degeri “2” yapilir ise elektronik digli orani 12002/5000 olur.
Sayet kaydirma degderi -5 yapllir ise elektronik digli orani 11995/5000 olur.

® Pozisyon pals yonunin degistiriimesi [*PE-713] (Uygulama modu : P) : Komut palslerinin galisma
yénin( degistirir.
“0” : Komut palsi yénunde ¢aligir

“1” : Komut palsinin tersi yénde ¢alisir
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Bolim 4 : Ayarlar ve Test

4.1 Ayarlar
4.1.1 Otomatik kazang ayari

[PC-805] menisinde iken [Giris] tusuna basin, asagidaki gériintli ekrana gelecektir. Artik otomatik kazang

N

Atalet degeri

ayari yapllabilir.

@ Atalet degeri otomatik olarak1 ile 50 arasinda degisir.
@ [Yukari] tusuna basildi§inda, otomatik kazang ayari ¢galismasi 100[d/d] ¢alisma hizi ile baglar.
@ [Yukari] tusuna basilarak , ¢alisma hizi artirilir. (100->300->500[d/d]. Artis 200[d/d] deg@erinde olur.
Ayar zamani hiza baghdir.
@ [Sag] tusuna basildiginda, calisma mesafesi artirilir. Fakat, [Sol] tusuna basildigiinda, calisma
mesafesi azaltilr.
® Sayet ayar degeri sabit ve degismiyor ise, ayar bitmistir.
® Sayet atalet degeri “50™ ye ulasmis ise, teknik servisine danigin. Ve degeri elle ayarlayin.
@ [Enter] tusuna bastiginizda ayarlanan deger [PE-301]parametresine kaydedilir.[PE-307],[PE-309]
parametreleri otomatik olarak atanirlar.
Yukaridaki islemlerden ayr olarak ¢alistirma komutlari disaridan verilerekte bu islem yapilabilir. Bunun igin,
[PC-805] menisiinde iken [Giris] tusuna basin ve giris kontaklarini kullanarak ‘STOP’ komutu verin veya
ileri/geri galisma islemi yapin. Bu islem esnasinda atalet de@eri ayarlanacaktir.

4.1.2 Otomatik akim kaydirma ayari

- Servo siriictiiniin akim 6lgme elemaninin kalibrasyonu yapilir . Yanlis kalibrasyon anormal galismaya

neden olabilir.

- Bu deger daima fabrikadan gikmadan dnce yapilir. MUmkan ise bu degerle oynamayin.

- Sayet isletim sistemi yazihmi ylOkleme islemi veya degisikligi yapildi ise, bu ayari diizgin olarak

yeniden yapin.
- Kaydirma ayari.

@ Sdriciyd agin.

@ Stop komutunu aktif yapin veya disik hizda 10 sn. kadar ileri veya geri galisma yapin.

@ Suriclyl kapatin, ve slrlicly( tekrar agin.

@ [PC-812] menuslinde [Girig] tusuna basin, kaydirma degeri goztikecektir.

® [Yukari] tusuna basarak degeri kaydedin.

® @~@ adimlari tekrar edin. (yaklasik 5 kere)

@ [Sol] tusuna her bastiginizda, U fazi akimi, kaydedilen degeri ile ayarlanan degeri déniisimli
olarak gdsterilecektir. [Sag] tusuna her basiginizda, W fazi akimi, kaydedilen degeri ile ayarlanan
degeri dontstimli olarak gdsterilecektir.

Enter] tusuna basarak mentden ¢ikin.
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4.2 Test Caligsmalari

5.2.1 Manuel test caligmasi

@ [PC-803] menustinde [Girig] tusuna basiniz.

@ Tum alarmlar iptal edilecek, test galisma hizi gosterilecek ve siirlicti galisma konumuna gegecektir.
Bu durumda alarmlar silinmiyor ise, kablo baglantilarini ve diger alarm olusturacak durumlari kontrol
edin ve tekrar deneyin.

@ [Yukari] tusuna bastiginizda test calisma hizi degisir.
Test ¢alisma hizi [PE-602]~[PE-608] parametrelerinde belirtilen hizlardir.

@ [Sag] tusuna bastiginizda motor ileri yonde galisacak ve ekranda mevcut galisma hizi gérilecektir.

® [Sol] tusuna bastiginizda motor ters yonde galisacak ve ekranda mevcut galisma hizi goriilecektir.

® [Enter] tusuna bastiginizda igslem tamamlanacak ve ment ekranina geri donllecektir.

4.2.2 Sirekli test caligsmasi

@ [PC-803] menuslinde [Girig] tusuna basiniz..

@ Tum alarmlar iptal edilecek, test galisma hizi gosterilecek ve siirlicti galisma konumuna gegecektir.
Bu durumda alarmlar silinmiyor ise, kablo baglantilarini ve diger alarm olusturacak durumlari kontrol
edin ve tekrar deneyin.

@ Calisma, 0. adimdaki hiz ile ayarlanan zaman kadar olur ve otomatik olarak 1. adima gegilir. Dort
adimda tamamlandiktan sonra motor durur. Galisma hizlari ve zamanlar asagidaki parametrelerde

ayarlanan degerlerdir.

Adim Hiz Zaman
0 [PE-612] [PE-616]
1 [PE-613] [PE-617]
2 [PE-614] [PE-618]
3 [PE-615] [PE-619]
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B6liim 5 : Olciiler

5.1 Olciiler
¢ APD-VSR5N, APD-VS01N, ¢ APD-VS04N
APD-VS02N
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* Olgiler : 66Gx187Yx132D * Olgiler : 80Gx187Yx132D
Agirlik : 1.2[kg] Agirlik : 1.5[kg]
¢ APD-VSO05N, APD-VS10N ¢ APD-VS15N, APD-VS20N

APD-VS35N, APD-VS50N
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* Olculer : 81Gx2107Yx195D

Agirlik : 2.5k .
° Ika] % Olcller : 137Gx291Yx225D

Agirlik: 7.2[kg] (VS35N~50N:Fan sogutmali)
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Agirlik: 17[kg]
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