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1.1 Pozisyon Kontrol Çalı�ma Modu 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) için bükümlü ve ekranlı 

kablo kullanılmalıdır. 
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1.2 Hız Kontrol Çalı�ma Modu 

 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) için bükümlü ve ekranlı 

kablo kullanılmalıdır. 
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1.3  Tork Kontrol Çalı�ma Modu 

 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Pals komutu sinyalleri (PF+, PF-, PR+, PR-) ve tork limit sinyali (TRQLIM) için bükümlü ve ekranlı 

kablo kullanılmalıdır. 
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1.4 Hız / Pozisyon Kontrol Çalı�ma Modu 

 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Giri� konta�ı, MODE=ON : Hız kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu . 
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1.5 Hız / Tork kontrol Çalı�ma Modu 

 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Giri� konta�ı, MODE=ON : Hız kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu . 
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1.6 Pozisyon/ Tork Kontrol Çalı�ma Modu 

 

Not 1) VS05 ‘den büyük modellerde, kontrol devresi besleme terminalleri (L1C, L2C) bulunur. 

Not 2) Giri� konta�ı, MODE=ON : Hız kontrol modu , MODE=OFF : Pozisyon kontrol modu . 
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1.7 Sinyal Açıklaması 
 1.7.1 Giri� sinyalleri 

Uygulanan modlar Pin 
No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 

P S T S 
/P 

S 
/T 

P 
/T 

50 +24V IN +24V Giri� kontakları beslemesi O O O O O O 

13 PCON P kontrol çalı�ma seçimi O O X O O/X O/X 

14 GAIN2 Kazanç2 seçimi O O X O O/X O/X 

15 PCLEAR Giri� palsleri silme O X X X/O X O/X 

16 TLIMIT ON : Tork limiti TRQLIM giri�inden kullanılır 
OFF : Tork limiti parametreden kullanılır O O X O O/X O/X 

17 ALMRST Alarm silme O O O O O O 

18 EMG Acil stop O O O O O O 

19 CWLIM Geri dönüsü yasaklama O O O O O O 

20 CCWLIM �leri dönü�ü yasaklama O O O O O O 

SPD3 Hız seçme giri�i 3 X O X X X X 
21 

MODE Kontrol modu de�i�tirme X X X O O O 

SPD2 Hız seçme giri�i 2 X O O O/X O X/O 
22 

EGEAR2 Elektronik di�li seçimi 2 O X X X/O X O/X 

SPD1 Hız seçme giri�i 1 X O O O/X O X/O 
23 

EGEAR1 Elektronik di�li seçimi 1 O X X X/O X O/X 

46 DIR  Yön de�i�tirme X O X O/X O/X X 

47 SVON Servo çalı�tırma O O O O O O 

48 STOP Motor Stop X O O O/X O X/O 

Not 1) P=Pozisyon, S=Hız, T=Tork 

Not 2) Hız çalı�ma modunda, ‘DIR’ ve ‘STOP’ kontaklarının çalı�ması [PE-514] parametresinden 

a�a�ıdaki gibi seçilir. 

Çalı�ma metodu 

�leri Geri Stop 
Parametre 

[PE-514] 
DIR STOP DIR STOP DIR STOP 

0 OFF OFF ON OFF × ON 

ON ON 
1 OFF ON ON OFF 

OFF OFF 



APD-VS[Standart Tip] Kullanım Kitapçı�ı 

1-8                                                              

  1.7.2 Analog Giri� Sinyali  
Uygulanan modlar Pin 

No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 
P S T S 

/P 
S 
/T 

P 
/T 

SPDCOM Analog hız komutu giri�i (-10~+10[V]) X O X O/X O/X X 
27 

SPDLIM Analog hız limiti giri�i (0~+10[V]) X X O X X/O X/O 

TRQCOM Analog tork komutu giri�i 
(-10~+10[V]) X X O X X/O X/O 

1 
TRQLIM Analog tork limit giri�i (0~+10[V]) O O X O O/X O/X 

8 GND Analog sinyal topraklaması O O O O O O 

Not 1) P=Pozisyon, S=Hız, T=Tork 

* Analog hız komutunda, hız toplama fonksiyonu ( [PE-405] = 1) aktif hale getirilirse, analog hız de�eri 

sabit hız de�erinin üzerine ilave edilerek çalı�ılır. 

 1.7.3 Pals Giri� Sinyali 
Uygulanan modlar Pin 

No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 
P S T S 

/P 
S 
/T 

P 
/T 

9 PF+ Line drive(5V) : F+ pals giri�i 
Open kollectör(24V) : Kullanılmıyor O X X X/O X O/X 

10 PF- Line drive(5V) : F- pals giri�i 
Open kollektör(24V) : F pals giri�i O X X X/O X O/X 

11 PR+ Line drive(5V) : R+ pals giri�i 
Open kollektör (24V) : Kullanılmıyor O X X X/O X O/X 

12 PR- Line drive(5V) : R- pulse input 
Open kollektör (24V) : R pulse input O X X X/O X O/X 

49 PULCOM 
Line drive(5V) : Kullanılmıyor 
Open kollektör (24V) : +24V besleme 
giri�i 

O X X X/O X O/X 

 F : �leri çalı�ma, R : Geri çalı�ma 

Hız 

Gerilim 

Dijital hız komutu 
 [PE-602] – [PE-608] den seçilir 

-10[V] +10[V] 
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1.7.4 Çıkı� Sinyalleri 
Uygulanan modlar Pin 

No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 
P S T S 

/P 
S 
/T 

P 
/T 

38 
/39 ALARM+/- 

ALARM çıkı� durumu 
ON : Normal durum 
OFF : ALARM durumu 

O O O O O O 

40 
/41 RDY+/- Tüm çalı�ma durumları normal ise ON 

(Servo ON ) O O O O O O 

42 TLOUT Tork limit O O O O O O 

43 ZSPD Servo stop çıkı�ı (sıfır hız) O O O O O O 

44 BRAKE Fren sinyali çıkı�ı 
(Servo çalı�ırken ON) O O O O O O 

INSPD Hedef hıza ula�ıldı sinyali X O X O/X O/X X 
45 

INPOS Hedef pozisyona ula�ıldı sinyali O X X X/O X O/X 
24 
25 GND24 G/Ç sinyalleri için ortak uç O O O O O O 

 
 1.7.5 Analog Çıkı�lar ve Besleme Çıkı�ı 

Uygulanan modlar Pin 
No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 

P S T S 
/P 

S 
/T 

P 
/T 

28 MONIT1 Analog çıkı�1(-5~+5[V]) O O O O O O 

29 MONIT2 Analog çıkı�2(-5~+5[V]) O O O O O O 

37 GND Analog sinyal çıkı�ları için ortak uç O O O O O O 

34 +15V +15[V] besleme terminali O O O O O O 

35 -15V -15[V] besleme terminali O O O O O O 

 1.7.6 Enkoder Çıkı� Sinyali
Uygulanan modlar Pin 

No. Adı Fonksiyonu ve kullanımı 
P S T S 

/P 
S 
/T 

P 
/T 

32 
33 
30 
31 

AO 
/AO 
BO 
/BO 

Enkoder faz çıkı� sinyalleri 
(5[V] Line drive tip) O O O O O O 

4 
5 

ZO 
/ZO 

Encoder Z çıkı� sinyali  
(5[V] Line drive tip) O O O O O O 

3 
36 

OPCZO 
GND 

Encoder Z çıkı� sinyali 
(Open kollektör tip) O O O O O O 
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 1.8 Giri� Çıkı� Sinyalleri Ba�lantı Konnektörü (CN1)
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2.1 Besleme Ba�lantıları  
 2.1.1 [APD-VSR5 ~ APD-VS04] Modelleri Ba�lantısı 

     (Çıkı� gücü 400W’tan küçük) 

(Not 1) Alarm çıkı�ı, besleme verildikten 1~2 saniye sonra aktif olur. Bu nedenle start butonuna yakla�ık 2 

saniye sonra basılmalıdır. 

(Not 2) : APD-VS02, APD-VS04 sürücülerinde B2-B3 terminalleri kısa devredir ve dinamik frenleme direnci 

takılıdır. ( APD-VSR5~01 sürücülerde frenleme direnci ve devresi yoktur) 

Dinamik frenleme fazla ise (B2-B3) terminallerindeki köprüyü kaldırın, (B1-B2) terminallerine harici 

dinamik frenleme direncini ba�layın.  Kullanılan frenleme direnci de�eri 140[W], 40[�] olmalıdır. 

(Not 3) Besleme terminallerine ba�lantı için kablonun ucunu, a�a�ıda gösterildi�i gibi  10~12�  kadar açmak 

yeterlidir. 

 

(Not 4) : Kabloyu ba�lamak veya çıkarmak için, ana beseleme terminallerindeki tırna�a basınız (     ). 
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2.1.2 [APD-VS05 ~ APD-VS370] Modelleri Ba�lantısı 
     (Çıkı� gücü 0,5 – 37 kW arası) 
 

 
 2.1.3 Besleme devresi elemanları özellikleri 
 

Type R5 01 02 04 05 10 15 20 35 50 75 110 150 

NFB SMC-10P SMC-15P 20P 25P 35P 50P 75P 103bM(90A) 

NF 
(Hat filtresi) NFZ410S 415S 420S 4030 4040SG 4050SG 4080SG 

MC GMC-32(26A) veya 
muadili 

GMC-40(35A) veya 
muadili 

GMC-50(50A) veya 
muadili 75A 100A 

Besleme 
kablosu 

AWG16 
(1.25SQ) 

AWG14 
(2SQ) 

AWG12 
(3.5SQ) 

AWG10 
(5.5SQ) 

AWG8 
(8 SQ) 

AWG6 
(148Q) 

Terminal UA-F1512,SEOIL 
(10mm Strip&Twist) 

GP110012 
KET 

GP110721 
KET 

GP110028 
KET 

GP140841 
KET 

1408 

Frenleme 
Direnci  - 

Dahili 
50[�] 

(50[W]) 

40 [�] 
(140[W]) 

23 [�] 
(300[W]) 

11.5 [�] 
(300[W] x2P) Opsiyonel 
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Servo Sürücü 

# �
# �
#  

$ 
%
 $ 	

�����
Servo Motor 

Enkoder 

** **

+
!
,

�-�
���

Dinamik 

frenleme direnci 
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Alarm+ 

 

Alarm- 

. ��/�!  �0
 �1

# ���
# ���

� 	 �
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Çıkı� kontakları transistör çıkı�tır.  A�ırı gerilim ve akım, çıkı�lara zarar 

verebilir. Bu nedenle ba�lantılara dikkat edilmelidir. 

- Besleme : DC 24V ±10%, 1502  

2.2 Kontrol Sinyallleri Ba�lantıları 

 2.2.1 Giri� Kontak Sinyalleri 

 2.2.2 Çıkı� Kontak Sinyalleri 

(Not 1) Alarm ve Hazır sinyallerinin ortak uçları (GND24 ) ayrıdır. 

Kontaklar NA veya NK olarak menüden tanımlanabilir. 

24V Ortak uç 
 
Giri� sinyali 1 
 
 
 
 

Giri� sinyali 2 

. ��/�!
Servo sürücü 

. ��/�!

Servo sürücü 

3 	'4 ��/

3 	'4 ��/


��


��

(Not 1) 
Çıkı� sinyali 1 

Çıkı� sinyali 2 

Çıkı� sinyali 3 

CAUTION 

CAUTION 
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 2.2.3 Analog G/Ç Sinyalleri 

5
GND terminali besleme kayna�ının 0 V ucuna ba�lanmalıdır. 6
Giri� sinyali  ±10[V] aralı�ındadır ve giri� direnci 10[7 ] dur.8
Analog çıkı� sinyalleri (No.28, No. 29), ±5[V] ‘ tur. 9

 Hız komutu olarak potansiyometre kullanılacak ise a�a�ıdaki ba�lantı kullanılmalıdır.. 

Potansiyometre besleme kayna�ı 30[ 2 ]’dir. Bu de�er kesinlikle a�ılmamalıdır. 

 
 
 
 
 
 
 

Servo sürücü 

Çıkı� sinyali 
Çıkı� sinyali 

3 	'4 3 	'4

Ekranlı bükümlü 
kablo 

 � ��':<;>=?��@�/': , =

 � ��':<;>=?��@�/': , =

�':<A);>=
����/

. �CB':<!?=D�E �/�"

F

Analog referans 
(1),(27) 

3 	'4��0�"


 3
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 2.2.4 Pals giri� Sinyalleri 
(1) Line drive 5[V]) Pals giri� 

����"
Open kollektör(24[V]) Pals giri� 

�� �"
12[V] veya 5[V] NPN Open kollektör Pals giri� 

(Not 1) 12[V] Besleme kullanıldı�ında : Direnç R=560~680[ohm] 

        5[V] Besleme kullanıldı�ında : Direnç R=100~150[ohm] 

(Not 1) 	�GH	 I�JLK�MON
PRQ)S
P%Q%T
P%U�T

U USWVCX'Y<Z?[

Servo sürücü Kontrolör 

P%Q
P%U

P%Q%S
P%Q%T
P%U�S
P%U�T

Line drive 

S\X�]'Y<Z?[

^`_'a X�]

^`_'a X
Pals COM P%Q%T

P%U�T

Q ^

Bükümlü ekranlı 
kablo 

Q ^

Ekran 

Servo sürücü Kontrolör 

Kontrolör Servo sürücü P%U�S
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(4) PNP Open kollektör pals giri� 

(Note 2) 24[V] Besleme kullanıldı�ında : Direnç R=1,5[kohm] 

        12[V] Besleme kullanıldı�ında : Direnç R=560~680[ohm] 

         5[V] Besleme kullanıldı�ında : Direnç R=100~150[ohm] 

 

 

 2.2.5 Enkoder Çıkı� Sinyali  
Kontrolörün 0[V] terminalini, sürücünün CN1 Konnektöründeki ‘GND’ pin’ine ba�layın. Enkoder sinyali, 

line drive olarak üretilir. CN2 ‘den alınan sinyaller [PE-510] parametresinde belirtilen de�ere bölündükten 

sonra çıkı�a atılır.  Z fazı çıkı�ı open kollektör çıkı�tır. 

P _ P
U
U

I�JLKHNcb

P%Q%S
P%Q%T
P%U�S
P%U�T

I�JLKHNcb
I�JLKHNcb

Servo sürücü 

P%d d`ef d`e
^`_'a

Line Drive 

^`_'a

e`P%g�h�e
SWVCi'Y<Z?[ ^`_'aSWVCi'Y<Z?[

h
fazı

(R 1/4[W] 1[k�]) 

Kontrolör 

Kontrolör Servo sürücü (Not 2) 

Q ^
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2.3 Enkoder Ba�lantıları(CN2) 
 2.3.1 Küçük boyutlu motorlar (Flan� 40, 60, 80) 

 
 2.3.2 Orta / Büyük boyutlu motorlar (Flan� 130, 180, 220) 
  Özel / Büyük boyutlu motorlar (Flan� 250, 280) 

Enkoder 

jkl
mn
op
qr
jtsjHjjtkj ljtmj n

uv uwv wxv xyv yzv z{v {n z|>}�~�L�?~

jtqj njtoj ljtmjHjn
ol
m jk j rr
jtkH�

Gövde

Konnektör(CN2) 
�malatçı - 3M 
10120-3000VE 
10320-52F0-008 

Konnektör 
�malatçı - AMP 
172163-1 
15Pin 

Enkoder

u w�
~ �
�� �
� } �
�� | �

uv uwv wxv xyv yzv z{v {n z|>}�~�L�?~

jtqj njtoj ljtmjHjn
ol
m jk j rr
jtkH�

Gövde 

AWG24 7 çift 
bükümlü ekranlı kablo 

 

Konnektör(CN2) 
�malatçı - 3M 
10120-3000VE 
10320-52F0-008 

Konnektör 
MS3108S20-29S 

Servo sürücü Servo motor AWG24 7 çift 
bükümlü ekranlı kablo 

Servo sürücü Servo motor 
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2.4 Haberle�me Kablosu 

Bu kablo sürücü ve PC arasındaki haberle�meyi sa�lamak amacı ile kullanılır. Bu ba�lantı ile sürücü 

parametreleri, PC veya ba�ka bir cihaz tarafından kontrol edilebilir. 

 PC-Seri Port Servo sürücü-CN3 

Konnektör HDEB-9S 10114-3000VE 

Kılıf 3600-09-G-L 10314-52A0-008 

NO.2(RXD) NO.6(TXD) 

NO.3(TXD) NO.5(RXD) 

NO.5(GND) NO.11,NO.12(GND) 
Ba�lantı 

× Gövde(Ekran) 

Kablo boyu 1,2,3,5[m] 

  

[ PC- Seri port ] [ Servo sürücü- CN3 ] 
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3.1 Operatör Panelinin Kullanımı

 3.1.1 Harici görüntü 

 3.1.2 Menü i�lemleri 
�

Menüler arasında gezinme 

Sol Sa� Yukarı Giri� 

���������
	

������	
�
	

���������
	

���������
	

���������
	

�����������

������	
��� ������	
���

�����������

����������� �����������

����������� �����������

����������� �����������

Sa �� ��  
�
��
��
��
� �� �� Sa �� ��  Sa �� ��  

Sol Sol Sol 
Yukar �� ��  �
��
��
��
� �� �� Sa �� ��  Sa �� ��  

Sol Sol Sol 

�
��
��
��
� �� �� Sa �� ��  Sa �� ��  

Sol Sol Sol 

�
��
��
��
� �� �� Sa �� ��  Sa �� ��  

Sol Sol Sol 

Sa �� ��  
�
��
��
��
� �� �� Sa �� ��  Sa �� ��  

Sol Sol Sol 

Yukar �� ��  

Yukar �� ��  

Yukar �� ��  

Yukar �� ��  
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�
Parametre de�i�tirme 

- 
�

 Nolu adımdaki gibi menüler arasında gezinerek de�i�tirmek istedi�iniz parametreyi seçin.

-  [Giri�] tu�una basın, parametrenin de�eri gözükecektir (“13”), ve de�erin son dijiti (“3”)yanıp sönecektir. 

[Yukarı] tu�u ile hangi dijit yanıp sönüyor ise o dijitin de�eri de�i�tirilir. 

-  [Sol] veya [Sa�] tu�ları ile yanıp sönen dijit de�i�tirilir. 

-  De�eri de�i�tirmek için [Yukarı ] tu�u kullanılır. Tu�a her bası�ta de�er, bir bir artar. De�er “9” ‘a 

ula�tı�ında , bir sonraki adımda tekrar “0”’a döner 

- Düzenleme tamamlandı�ında [Giri�] tu�una basılır. Böylece de�er kaydedilmi� ve menü ekranına geri 

dönülmü� olur. 

�
Menü düzenlemesinde hata olu�ması 

- Hata kodları a�a�ıdaki gibidir. 

Ekran Sebep 

notuSE Kullanımda olmayan menü veya de�i�tirmek imkansız 

Err1 

- SERVO ON sinyali varken de�i�tirilemeyen parametre.  

- Motor ile ili�kili parametre de�i�tirildi. 

- Girilen de�er motor numarasına uymuyor. 

- Motor numarası “0” de�ilken motor parametresi de�i�tirilmek 

isteniyor 

Err2 Girilen de�er sınır dı�ında 

Err3 
Menu ayarları kilitli. 

Kilit açılmalı. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

��������������� ��! #"%$ #"%$ #"%$ #"%$

Ba�langıçta seçilen dijit 
*Sol/Sa� : Dijit seçimi 
*Yukarı   : De�er de�i�imi 

&(' )*'&(' )*'&(' )*'&(' )*' ++ ++
Giri� 
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3.2 Program menü özeti 
 

Menü dokuz guruptan olu�maktadır, ve her menünün fonsiyonları a�a�ıdaki gibidir.. 

  

Kod Menü gurubunun adı Fonsiyonu 

Pd-001 
~ Pd-020 Durum menüsü Sürücünün çalı�ma durumu bilgilerini gösterir . 

PA-101 
~ PA-120 Alarm menüsü Geçmi�e yönelik alarm bilgilerini saklar ve 

gösterir. 

PE-201 
~ PE-220 Sistem menüsü Sistem yapısı bilgilerini saklar. 

PE-301 
~ PE-320 Kontrol menüsü Kontrolla ilgili ayarlanan de�erleri saklar. 

PE-401 
~ PE-420 Analog Menü Analog G/Ç ile ilgili ayarlanan de�erleri saklar. 

PE-501 
~ PE-520 Giri�/Çıkı� menüsü Dijital G/Ç ile ilgili ayarlanan de�erleri saklar. 

PE-601 
~ PE-620 Hız çalı�ma menüsü Hız çalı�ma modu ile ilgili ayarlanan de�erleri 

saklar. 

PE-701 
~ PE-720 Pozisyon çalı�ma menüsü Pozisyon  çalı�ma modu ile ilgili ayarlanan 

de�erleri saklar 

PC-801 
~ PC-820 Komut menüsü Manuel olarak yapılan i�lemleri çalı�tırır. 

 
 

 A�a�ıdaki menüde herbir kontrol modunun kısaltmaları a�a�ıdaki gibidir ; 
     P : Pozisyon kontol modu kullanımı 
     S : Hız kontrol modu kullanımı 
     T : Tork kontrol modu kullanımı 
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3.2.1 Çalı�ma Durumu Gösterge Menüsü ( Bölüm  3.3’e bakınız) 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu 

KOD ADI MIN MAX 
Açıklama 

UYG. 
MODU 

- - 
0 Pd-001 Mevcut durum 

- - 

Mevcut çalı�ma durumunu gösterir. 

(Normal : nor , Alarm : Alarm No.) 
PST 

d/d 0.0 
1 Pd-002 Mevcut hız 

- 9999
Mevcut çalı�ma hızını gösterir. PST 

d/d 0.0 
2 Pd-003 Hız komutu 

- 9999
Çalı�ılan hız komutunu gösterir. ST 

- 0 
3 Pd-004 

Mevcut pals 

sayısı - 9999
Harici cihazdan gelen toplam pals adedini gösterir. P 

- 0 
4 Pd-005 

Geri besleme 
pals sayısı - 9999

Pozisyon kontrolünde geri besleme pals adedini gösterir. PST 

- 0 
5 Pd-006 Pals  hatası 

0 9999

Çalı�ma esnasında pozisyonlamada kalan pals miktarını 

gösterir. 
P 

- 1000 
6 Pd-007 

Elektronik di�li 

oranı 1 9999

Kullanılan elektronik di�li oranının bölünen de�erini gösterir.  

([PE-711=1 ise)] 
P 

[%] 0 
7 Pd-008 Tork komutu 

- 999.
Tork çalı�mada uygulanan tork de�erini gösterir .  T 

[%] 300 
8 Pd-009 Tork sınırı 

0 300 
Tork limiti ayar de�erini gösterir. PST 

[%] 0 
9 Pd-010 Mevcut Yük 

- 9999
Mevcut yükün nominal de�ere göre oranını gösterir. PST 

[%] 0 
10 Pd-011 Ortalama yük 

0 9999

Son 5 saniyedeki yükün ortalama de�erinin nominal de�ere 
göre oranını gösterir. 

PST 

[%] 0 
11 Pd-012 Maksimum yük 

- 9999
Anlık en yüksek yükün nominal de�ere göre oranını gösterir PST 

Volt 0.0 
12 Pd-013 

DC bara 

gerilimi 0.0 999.
DC bara geriliminin de�erini gösterir. PST 

- - 
13 Pd-014 

CN1 ba�lantı 
durumu G/Ç - - 

CN1 konnektör ba�lantısındaki G/Ç durumunu gösterir. PST 

- - 
14 Pd-015 

Harici komut 

giri�i - - 

Harici olarak uygulanan giri� durumlarını gösterir.( El terminali 

veya PC) (PC-808 komutuna bakınız) 
PST 

- - 
15 Pd-016 G/Ç konumu 

- - 
G/Ç kontaklarının algılanan son durumunu gösterir 
(A kontak :ON, B kontak :OFF)  

PST 

- - 
16 Pd-017 Giri� lojik ayarı 

- - 

- - 
17 Pd-018 Giri� lojik kaydı 

- - 

- - 
18 Pd-019 Alarm bit 

- - 

Bu parametreler haberle�me ile ili�kilidir.  PST 

- - 
19 Pd-020 

Software 

Versiyon - - 
Yazılım versiyon numarasını gösterir. PST 

,, ,,
 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır.  
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 3.2.2 Alarm Durumu Gösterge Menüsü  

MENÜ B�R�M BA�. 
Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

Alarm geçmi�i  01 ~ 20 - - 
20 
~ 
39 

PA-101 
~ 

PA-120 

Geçmi� alarm 01 
~ 

Geçmi� alarm20 
- - 

Geçmi�te olu�mu� alarmları gösterir. PST 

 

# Alarm kodu ve açıklaması 

KOD Menü ba�lı�ı Durum Konrol edilecek noktalar 

nor-oF Normal svoff Servo OFF normal durum - 
nor-on Normal svoff Servo ON normal durum - 

L1.01 L1.01 Haberle�me hatası , kontrol kartı i�letim 
hatası Sürücüyü de�i�tirin. 

AL-01 Acil stop EMG giri�i OFF konumunda Harici 24VDC beslemeyi ve acil stop ba�lantısını 
kontrol edin . 

AL-02 Besleme hatası Servo ON konumunda ana besleme yok Ana beslemeyi kontrol edin. 

AL-03 Ba�lantı hatası Motor ve enkoder ba�lantı hatası CN2 konnektörü ve, U,V,W ba�lantılarını kontrol edin. 

AL-04 Motor çıkı�ı Çıkı� hatası (U.V.W) açık devre U,V,W  ba�lantılarını ve IPM modülünü kontrol edin. 

AL-05 Enkoder pals Enkoder pals sayısı hatası  [PE-204] parametresini ve  CN2 ba�lantısını kontrol 
edin. 

AL-06 Takip hatası Pozisyonlama palsi takip hatası  [PE-502] parametresini, limit siviçleri ve ba�lantılarını, 
kazanç ayar de�erini kontrol edin. 

AL-07 Kullanılmıyor Kullanılmıyor - 

AL-08 A�ırı akım A�ırı akım 
Motor çıkı� ba�lantılarını, enkoder pals adedini, kazanç 
ayarını kontrol edin. Problem devam ediyorsa sürücüyü 
de�i�tirin. 

AL-09 A�ırı yük A�ırı yük Yük durumunu , frenleme ko�ullarını, motor enkoder 
ba�lantılarını ve pals adedi de�erini kontrol ediniz. 

AL-10 A�ırı gerilim A�ırı gerilim 
Giri� gerilimini, frenleme direnci de�erini ve 
ba�lantılarını, yükün ataletinden dolayı a�ırı geri 
besleme olup olmadı�ını kontrol edin.  

AL-11 A�ırı hız A�ırı hız Enkoder pals de�rini, kablo ba�lantılarını ve kazanç de�erini 
kontrol edin. 

AL-12 Kullanılmıyor Kullanılmıyor - 

AL-13 Kullanılmıyor Kullanılmıyor - 

AL-14 ABS Bilgi hatası Mutlak enkoder veri ileti�im hatası Ba�langıç ayar de�erini kontrol edin [PC-811] 

AL-15 ABS pil hatası Mutlak enkoder batarya hatası Ba�langıç ayar de�erini kontrol edin [PC-811] ve 
bataryayı kontrol edin 

AL-16 ABS çoklu hata Mutlak enkoder çoklu tur veri ileti�im 
hatası Ba�langıç ayar de�erini kontrol edin [PC-811] 

AL-17 ABS okuma hatsı Mutlak enkoder okuma hatası Enkoderi kontrol edin 

AL-18 Kullanılmıyor Kullanılmıyor - 

AL-19 Kullanılmıyor Kullanılmıyor - 

AL-20 Hafıza silme hatası Datayı hafızadan silme hatası Sürücüyü de�i�tirin 

AL-21 Hafıza yazma hatası Datayı hafızaya yazma hatası Sürücüyü de�i�tirin 

AL-22 Fabrika ayar hatası Fabrika ayarlarına geçi�te hata  Sürücüyü de�i�tirin 

AL-23 EPWR Yanlı� cihaz [PE-203] parametre ayar hatası 

Err1 Hata1 Servo ON komutu varken parametre 
de�i�tirilemez Servo ON sinyalini kapatıp parametreyi yeniden girin 

Err2 Hata2 Girilen parametre de�er aralı�ı dı�ında De�eri düzeltip yeniden girin 

Err3 Hata3 Parametre kilidi aktif [PC-810]  [PC-810]  parametresinden kilidi açın 
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 3.2.3 Sistem De�i�kenleri Ayar Menüsü (Bölüm  3.4.1’e bakınız) 

  “ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez. 

MENÜ B�R�M BA�. 
Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

- - 
40 *PE-201 Motor No 

0 99 

Motor tipini giriniz (Bölüm  3.4.1’e bakınız). Motor 
numarası girildi�inde [PE-210] - [PE-217] prametreleri 
otomatik olararak ayarlanır 

PST 

[bps] 0 

41 *PE-202 Haberle�me hızı 
0 3 

Haberle�me hızı de�erini giriniz. (De�er de�i�tirildi�inde 
besleme kapatılıp açılmalıdır) 

0=9600[bps], 1=19200[bps]  
2=38400[bps],3=57600[bps] 

PST 

- 0 
42 *PE-203 Enkoder tipi 

0 9 

Kullanılan enkoder tipini girin (0 : A fazı önce, 1 : B fazı 
önce, 6 : Mutlak enkoder) PST 

P/r 3000 
43 *PE-204 Enkoder palsi 

1 99999 
Enkoder pals adedini girin. PST 

[%] 300 
44 PE-205 �leri yönde tork Limit 

0 300 
�leri yönde dönü� için tork limit de�eri. PST 

[%] 300 
45 PE-206 Geri yönde tork Limit 

0 300 
Geri yönde dönü� için tork limit de�erini girin. PST 

- 0 
46 *PE-207 Sistem ID 

0 99 
Haberle�mede sürücünün istasyon adresini girin. PST 

- 0 
47 *PE-208 Sistem gurup ID 

0 99 
Haberle�mede sürücünün gurup adresini girin. PST 

- 2 
48 PE-209 Ma�langıç menü no. 

1 20 

�lk eneji verildi�inde ekranda görülecek parametre 
mumasını girin.( [Pd-001]~[Pd-020] ) PST 

gf-cm-s2 ID 
49 *PE-210 Atalet 

0.01 999.99 

Motorun ataletini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

Kgf-cm/A ID 
50 *PE-211 Tork de�eri 

0.01 999.99 

Motorun tork de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

mH ID 
51 *PE-212 Ls de�eri 

0.001 99.999 

Motorun indüktans de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

ohm ID 
52 *PE-213 Rs de�eri 

0.001 99.999 

 Motorun direnç de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

A ID 
53 *PE-214 Is de�eri 

0.01 999.99 

 Motorun nominal akım de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

d/d ID 
54 *PE-215 Maks. hız 

0.0 9999.9 

Motorun maks. hız de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

d/d ID 
55 *PE-216 Nominal hız 

0.0 9999.9 

Motorun nominal hız de�erini girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

- 8 
56 *PE-217 Kutup sayısı 

2 98 

Motorun kutup sayısını girin. 
( [PE-201] parametresi “0” ise de�i�tirilebilir) PST 

- - 
57 PE-218 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
      58 PE-219 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
59 PE-220 Kullanılmıyor 

- - 
  

,, ,,
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   3.2.4 Kontrol De�i�kenleri Ayar Menüsü ( Bölüm 3.4.2’ye bakınız) 
  “ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez.  

MENÜ B�R�M BA�. 
Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

 2.0 
60 PE-301 Atalet de�eri 

1.0 500.0 
Yükün atalet  de�erini giriniz (Bölüm  3.4.2’ye bakınız) PST 

1/s 50 
61 PE-302 Pozisyon P Kazanç1 

0 500 
Pozisyon kontrol için oransal kazanç1 de�erini girin. P 

1/s 50 
62 PE-303 Pozisyon P Kazanç2 

0 500 
Pozisyon kontrol için oransal kazanç2 de�erini girin. P 

[%] 0 
63 PE-304 P Geri besleme 

0 100 
Pozisyon kontrol için geri besleme kontrol de�erini girin.  P 

msn 0 
64 PE-305 

P Geri besleme filtre 

zamanı 0 10000 

Pozisyon kontrolda geri besleme kontrolu için filtre zaman 

sabitini girin 
P 

msn 0 
65 PE-306 

P komut filtre 

zamanı 0 10000 
Pozisyon komutu için filtre zaman sabitini girin. P 

rad/s  
66 PE-307 Hız  P Kazanç1 

0 5000 

Hız komutu oransal kazanç1 de�erini girin 

(APD-VSR5~04:500, VS05~10:300, VS15~75:200) 
PST 

[%] 50.0 
67 PE-308 Sıfır hız kazancı 

1.0 100.0 

 [PE-313] parametresinde belirtilen de�erden dü�ük hızlar için 

sıfır hız kazanç de�erini girin. 
PS 

msn  
68 PE-309 Hız zaman1 

1 10000 

Hız komutu integral zaman sabiti1 de�erini girin 

(APD-VSR5~04:20, VS05~10:30, VS15~75:50) 
PST 

msn  
69 PE-310 Hız zaman2 

1 10000 

Hız komutu integral zaman sabiti2 de�erini girin 

(APD-VSR5~04:20, VS05~10:30, VS15~75:50) 
PST 

msn 0.0 
70 PE-311 Hız komut filtresi 

0.0 100.0 
Hız komutu için filtre de�erini girin. S 

msn 0.5 
71 *PE-312 

Hız geri besleme 

filtresi 0.0 100.0 
Hız geri besleme filtre de�erini girin. PS 

d/d 0.0 
72 PE-313 Sıfır hız kazancı 

0.0 100.0 
Sıfır hız kazancı için hız de�erini girin. PST 

msn 0.0 
73 PE-314 Tork komut filtresi 

0.0 1000.0 
Tork komutu için filtre de�erini girin. PST 

- 0 
74 PE-315 Titre�im 

0 1 

Titre�im önleme i�lemi seçme. 

( 0 : devre dı�ı, 1 : devrede) 
PST 

Hz 300 
75 PE-316 Titre�im frekansı 

0 1000 
Titre�im olan frekans de�erini girin. PST 

- 100 
76 PE-317 

Titre�im frekans 

bandı 0 1000 
Titre�im frekansının bant de�erini giriniz. PST 

- 1.1 
77 PE-318 A�ırı yük kaydırma 

1.0 3.0 

A�ırı yük karakteristi�inin zaman de�erini girin. 

(Kullanıcının de�i�tirmemesi tavsiye edilir) 
PST 

d/d 100.0 
78 PE-319 Hız P Kontrol 

0.0 9999.9 

 PI-P kontrol seçimini ayarlar (‘PCON’ giri�i)(P kontrol ayarlanan 

hızdan dü�ükse çalı�ır) 
PST 

- 1 

79 PE-320 Sıfır hız kilitlemesi 
0 1 

 [PE-403] parametresinden dolayı hızın “0” olması veya ‘STOP’  
komutu verildi�inde otomatik olarak hız kontroldan pozisyon 
kontrol moduna geçilmesi,(0:Devre dı�ı, 1:Devrede) 

PST 

,, ,,
 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 
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 3.2.5 Analog G/Ç De�i�kenleri Ayar Menüsü (Bölüm  3.4.3’e bakınız) 

  “ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez. 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

d/d 2000.0 
80 *PE-401 Analog hız 

0.0 max 

10V’a kar�ılık gelen hız komutu de�erini giriniz. 
-Max. de�er motorun max. hızıdır (Bölüm 3.4.3’e bakınız) ST 

mV 0.0 
81 PE-402 Hız dengeleme 

-1000.0 1000.0 
Hız komutunun dengeleme de�erini girin. S 

- 0 
82 PE-403 Sıfır hız tanımlama 

0 1 
Analog giri�in sıfır hız tanımını aktif yapar. (0=pasif, 1=aktif) S 

mV 0.0 
83 PE-404 Sıfır hız gerilimi 

0.0 2000.0 
Hızın sıfır olaca�ı gerilim de�eri girilir. S 

- 0 
84 *PE-405 Hız toplama 

0 1 

Analog ve dijital hızları toplamayı aktif yapar. 
(0=pasif, 1=aktif) S 

[%] 100 
85 *PE-406 Analog Tork 

0 300 
10V’a kar�ılık gelen tork komutu de�erini giriniz. PST 

mV 0.0 
86 PE-407 Tork dengeleme 

-1000.0 1000.0 
Tork komutunun dengeleme de�erini girin. T 

- 0 
87 PE-408 Sıfır tork tanımlama 

0 1 
Analog giri�in sıfır tork tanımını aktif yapar. (0=pasif, 1=aktif) T 

mV 0.0 
88 PE-409 Sıfır tork gerilimi 

-1000.0 1000.0 
Torkun sıfır olaca�ı gerilim de�eri girilir. T 

- 1 
89 PE-410 Monitör tip1 

0 10 
Analog çıkı�1 için tipini girin. PST 

- 0 

90 PE-411 Monitör modu1 
0 1 

Analog çıkı�1 için modunu girin.  
(0:yön ayırımlı (-5 - +5V) ,1:yön ayırımsız (0 - 5V)) PST 

- 1.0 
91 PE-412 Monitör skala1 

0.1 9999.0 
Analog çıkı�1 için skala de�erini girin. PST 

mV 0.0 
92 PE-413 Monitör kaydırma1 

-100.0 100.0 
Analog çıkı�1 için kaydırma de�erini girin. PST 

- 3 
93 PE-414 Monitör tip2 

0 10 
Analog çıkı�2 için tipini girin. PST 

- 0 

94 PE-415 Monitör modu2 
0 1 

Analog çıkı�1 için modunu girin.  
(0:yön ayırımlı (-5 - +5V) ,1:yön ayırımsız (0 - 5V)) PST 

- 1.0 
95 PE-416 Monitör skala2 

0.1 9999.0 
Analog çıkı�2 için skala de�erini girin. PST 

mV 0.0 
96 PE-417 Monitör kaydırma2 

-100.0 100.0 
Analog çıkı�2 için kaydırma de�erini girin. PST 

- - 
97 PE-418 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
98 PE-419 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
99 PE-420 Kullanılmıyor 

- - 
  

,, ,,
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 3.2.6 G/Ç Kontakları Ayar Menüsü (Bölüm  3.4.4’e bakınız) 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

Pals 100 
100 PE-501 Pozisyonda 

0 99999 

Pozisyona geldi sinyali için pals de�erini girin (Bölüm 3.4.4’e 

bakınız) 
P 

Pals 90000 
101 PE-502 Takip hatası 

0 999999 
Takip hatası için pals miktarını girin. P 

d/d 10.0 
102 PE-503 Sıfır hız de�eri 

0.0 9999.9 
Sıfır hız sinyali de�erini girin. PST 

d/d 100.0 
103 PE-504 Hızda 

0.0 9999.9 
Hıza ula�ıldı sinyali için hız de�erini girin. S 

d/d 50.0 
104 PE-505 Frenleme hızı 

0.0 9999.9 
Frenleme çıkı�ı için hız de�erini girin. PST 

msn 10 
105 PE-506 Frenleme zamanı 

0 10000 
Frenleme çıkı�ı süresini girin. PST 

- 0 
106 PE-507 Besleme hata modu 

0 1 

Ana besleme hatası olu�tu�unda resetleme modunu belirler. 
[ 0 :VS04’ten küçük(elle sıfırlanır),  

1 : VS05’ten büyük(otomatik sıfırlanır)] 
PST 

- 1 
107 PE-508 

Dinamik frenleme 

kontrolu 0 1 

Dinamik frenleme modunu belirler. 
0:SVOFhızlı duru�,[PE-503] parametresinden dü�ük ,serbest çalı�ma 
1:SVOFF stop komutunda, herzaman dinamik frenleme çalı�tırılır 

PST 

- 2 

108 PE-509 Pals silme modu 
0 2 

Pozisyon çalı�mada pals silme modunu ayarlar. 
0 : Kenar tetikleme 
1 : Seviye (anında çalı�ır) 
2 : Seviye (filtreye ba�lı olarak çalı�ır) 

P 

- 1 
109 PE-510 Pals çıkı� oranı 

1 16 

Enkoder çıkı�ının bölüm de�erini girin. 

-Bölüm oranları : 1,2,3…..16 
PST 

- - 
110 PE-511 Kullanılmıyor 

- - 
  

- 1 
111 PE-512 ESTOP Sıfırlama 

0 1 

ESTOP komutunu sıfırlama seçimi 

(0 : Elle, 1 : Otomatik) 
PST 

- - 
112 PE-513 Kullanılmıyor 

- - 
  

- 0 
113 PE-514 Yön seçim modu 

0 1 

0: DIR�Yön de�i�tirme, STOP�Stop 

1: DIR��leri çalı�ma, STOP�Geri çalı�ma 
S 

- 30 
114 PE-515 Çıkı� loji�i 

0 63 

Çıkı� kontaklarının tipi belirlenir . 

(30=ZSPD çıkı�ı, 26=TGON sinyal çıkı�ı) 
PST 

msn 0 
115 PE-516 

PWM gecikme 

zamanı 10 1000 

SV-off komutu verildi�inde gerçek PWM-off olmasını 

geciktirecek zamanı giriniz. 
PST 

- - 
116 PE-517 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
117 PE-518 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
118 PE-519 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
119 PE-520 Kullanılmıyor 

- - 
  

,, ,,
 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 
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 3.2.7 Hız Kontrol Çalı�ma Modu De�i�kenleri Ayar Menüsü (Bölüm  3.4.5’e bakınız) 

“ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez. 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

- 1 

120 *PE-601 Çalı�ma modu 
0 5 

Çalı�ma modunu giriniz (Bölüm  3.4.5’e bakınız) 
0 : Tork kontrol modu 
1 : Hız kontrol modu 
2 : Pozisyon kontrol modu 
3 : Hız/Pozisyon kontrol modu 

(‘MODE’ konta�ı=OFF: pozisyon modu)  
4 : Hız/Tork kontrol modu 

(‘MODE’ konta�ıt=OFF: Tork modu) 
5 : Pozisyon/Tork kontrol modu  

(‘MODE’ konta�ı=OFF: Tork modu) 
(Çalı�ma modu 3 veya 4 seçildi�inde  [PE-320] 
parametresi ‘0’ yapılmalıdır) 

PST 

d/d 10.0 ST 
ST 121 PE-602 Hız komutu1 

-Max +Max 
ST d/d 200.0 
S 122 PE-603 Hız komut2 

-Max +Max S 
d/d 500.0 S 

123 PE-604 Hız komutu3 
-Max +Max 
d/d 1000.0 

124 PE-605 Hız komutu4 
-Max +Max 
d/d 1500.0 

125 PE-606 Hız komutu5 
-Max +Max 
d/d 2000.0 

126 PE-607 Hız komutu6 
-Max +Max 
d/d 3000.0 

127 PE-608 Hız komutu7 
-Max +Max 

Hız komutu kontaklarından sabit çalı�ma hızları seçilebilir. Bu 
parametrelere sabit hız de�erlerini giriniz. 
[SPD1][SPD2][SPD3] 
[X]: OFF, [O]: ON 
 
[X][X][X] : Analog hız referansı 
[O][X][X] : Hız komutu 1 
[X][O][X] : Hız komutu 2 
[O][O][X] : Hız komutu 3 
[X][X][O] : Hız komutu 4 
[O][X][O] : Hız komutu 5 
[X][O][O] : Hız komutu 6 
[O][O][O] : Hız komutu 7 

S 

msn 0 
128 PE-609 Hızlanma zamanı 

0 100000 
Hızlanma zamanını giriniz. S 

msn 0 
129 PE-610 Yava�lama zamanı 

0 100000 
Yava�lama zamanını giriniz S 

- 0 
130 *PE-611 S tipi kontrol 

0 1 

Hız kontrol modunda hızlanma/yava�lama tipi seçimi.  
( 0 : Do�rusal hız./yav. , 1 : S tipi hız./yav.  ) S 

d/d 100.0 
131 PE-612 Test çalı�ma hızı0 

-Max +Max 
Sürekli test çalı�ması için hız0 de�erini girin. PST 

d/d -500.0 
132 PE-613 Test çalı�ma hızı1 

-Max +Max 
Sürekli test çalı�ması için hız1 de�erini girin. PST 

d/d 1000.0 
133 PE-614 Test çalı�ma hızı2 

-Max +Max 
Sürekli test çalı�ması için hız2 de�erini girin. PST 

d/d -2000.0 
134 PE-615 Test çalı�ma hızı3 

-Max +Max 
Sürekli test çalı�ması için hız3 de�erini girin. PST 

sn 5 
135 PE-616 Test çalı�ma süresi0 

1 50000 
Sürekli test çalı�ması için zaman0 de�erini girin. PST 
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 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 

 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

sn 5 
136 PE-617 Test çalı�ma süresi1 

1 50000 
Sürekli test çalı�ması için zaman1 de�erini girin. PST 

sn 5 
137 PE-618 Test çalı�ma süresi2 

1 50000 
Sürekli test çalı�ması için zaman2 de�erini girin. PST 

sn 5 
138 PE-619 Test çalı�ma süresi3 

1 50000 
Sürekli test çalı�ması için zaman3 de�erini girin. PST 

- - 
139 PE-620 Kullanılmıyor 

- - 
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 3.2.8 Pozisyon Kontrol Çalı�ma Modu De�i�kenleri Ayar Menüsü (Bölüm  3.4.5’e bakınız) 

“ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez. 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama UYG. 
MODU 

- 1 
140 *PE-701 Pals loji�i 

0 5 

Pals giri�lerinin tipini belirler. 
(Bölüm 3.4.6’ya bakınız) P 

- 1000 
141 *PE-702 Elektronik di�li N0 

1 99999 
Elektronik di�li 0’ın  bölünen de�erini girin. P 

- 1000 
142 *PE-703 Elektronik di�li D0 

1 99999 
Elektronik di�li 0’ın  bölen de�erini girin. P 

- 1000 
143 *PE-704 Elektronik di�li N1 

1 99999 
Elektronik di�li 1’in  bölünen de�erini girin. P 

- 2000 
144 *PE-705 Elektronik di�li D1 

1 99999 
Elektronik di�li 1’in  bölen de�erini girin. P 

- 1000 
145 *PE-706 Elektronik di�li N2 

1 99999 
Elektronik di�li 2’nin  bölünen de�erini girin. P 

- 3000 
146 *PE-707 Elektronik di�li D2 

1 99999 
Elektronik di�li 2’nin  bölen de�erini girin. P 

- 1000 
147 *PE-708 Elektronik di�li N3 

1 99999 
Elektronik di�li 3’ün  bölünen de�erini girin. P 

- 4000 
148 *PE-709 Elektronik di�li D3 

1 99999 
Elektronik di�li 3’ün  bölen de�erini girin. P 

Palse 0 

149 *PE-710 Bo�luk miktarı 
0 10000 

Pozisyon kontrol modunda mekanikteki bo�luk 
de�erini girin( Di�li bo�lu�u gibi) 
(Standart : 4 enterpolayon palsi) 

P 

- 0 

150 PE-711 E-di�li modu 
0 1 

0: 0~3 arasında elektronik di�li oranı seçimi 
1:Elektronik di�li N0 de�erini [Yukarı], [A�a�ı]  tu�ları 
ile de�i�tirebilme. 

P 

- 0 

151 PE-712 E-di�li kaydırma 
-99999 99999 

EGEAR1 ve EEGAR2 kontakları ile de�i�tirilebilecek 
Elektronik di�li N0 de�eri. 

P 

- 0 

152 PE-713 Pozisyon pals yönü 
0 1 

Pozisyon çalı�ma yönü seçilir. 
0 : Komut yönünde çalı�ma 
1 : Komutun tersi yönünde çalı�ma 

P 

- - 
153 PE-714 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
154 PE-715 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
155 PE-716 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
156 PE-717 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
157 PE-718 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
158 PE-719 Kullanılmıyor 

- - 
  

- - 
159 PE-720 Kullanılmıyor 

- - 
  

,, ,,
 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 
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 3.2.9 Operation handling menu (Refer to chapter 5) 

“ * “ ��aretli parametreler SERVO ON sinyali aktif iken de�i�tirilemez. 

MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama 

- - 
160 PC-801 Alarm silme 

- - 
Mecut alarm sinyalini siler. 

- - 
161 PC-802 Alarm kayıtı silme 

- - 
Geçmi� alarm kayıtlarını siler.  

- - 

162 PC-803 Manuel test çalı�ma 
- - 

Manuel olarak test çalı�ması yapılır. 
[Sol] : �leri çalı�ma [Sa�] : Geri çalı�ma 
[Yukarı] : Test çalı�ma için sabit hız seçimi 

([PE-602]~[PE-608]) 
[Giri�] : Stop 
( Çalı�ma esnasında CN1 ba�lantıları dikkate alınmaz ) 

- - 

163 PC-804 
Otomatik test 

çalı�ma - - 

Menüde tanımlanan hızlarda ve zamanlarda otomatik olarak çalı�ma 
yapılır. Durdurmak için   [Giri�] tu�una basın.( ([PE-612]~[PE-619]) 
( Çalı�ma esnasında CN1 ba�lantıları dikkate alınmaz ) 

- 1 

164 PC-805 
Kazanç ayar 

çalı�ması 1 5 

Yük ataleti için otomatik ayar çalı�ması. 
0: Otomatik ayar yok 
1: 1~5 atalet aralı�ında otomatik ayar 
2: 5~10 atalet aralı�ında otomatik ayar 
3: 10~25 atalet aralı�ında otomatik ayar  
4: 25~50 atalet aralı�ında otomatik ayar 
5: 50~100 atalet aralı�ında otomatik ayar 

 
(Prosedür) 
1- [Sol]ve [Sa�] tu�ları ile aralık de�erini seçin 
2-Yakla�ık 1000 d/d ile 10 kes ileri/ geri çalı�ma yapın 
3- [Giri�] tu�una basın. De�erler [PE-301], [PE-307], [PE-309] 

parametrelerine kaydedilr ve otomatik olaral “0” konumuna geçilir. 

- - 
165 PC-806 Z konumu arama 

- - 

[Giri�] tu�una basıldı�ında motor ileri yönde dönmeye ba�lar. Enkoderin 
Z fazını buldu�u zaman durur. 

- - 

166 PC-807 Giri� kontak tipi 
- - 

Kontak konumu belirlenir. 
[Sol] ve [Sa�] tu�ları ile kontak numarası (0~d) seçilir, [Yukarı] tu�u ile 
konta�ın tipi belirlenir . 
Segment “Off” : NA kontak 
Segment “On” : NK kontak 

- - 

167 PC-808 Harici kontak giri�i 
- - 

Harici kontak giri�leri zorlanır(Force). 
[Sol] ve [Sa�] tu�ları ile kontak numarası (0~d) seçilir, [Yukarı] tu�u ile 
giri� konta�ı ‘ON’ konumuna alınır. 
Segment “Off” : CN1 konumuna geçilir 
Segment “On” : “ON”  yapılır 
Besleme kapatıldı�ında tüm kontaklar OFF olur. 
 - - 

168 *PC-809 Fabrika ayarları 
- - 

[Giri�] tu�una basıldı�ında menü de�erleri BA�LANGIÇ de�erlerine 
döner.  
Fakat  [PE-201]~[PE-220] parametreleri de�i�mez. 
( Yeni de�erler besleme kapatılıp açıldı�ında aktif olur .) 

,, ,,
 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 
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MENÜ B�R�M BA�. 

Haber. 
Kodu KOD ADI MIN MAX 

Açıklama 

- - 

169 PC-810 Menü kilitleme 
- - 

[Giri�] tu�u ile menü kilidi açılıp/ kapatılabilir. 
Menü kilitli iken, parametre de�i�tirilir ise  “Err3” hatası verilir. 

- - 
170 PC-811 ABS Enkoder ayarı 

- - 

Mutlak  enkoder kullanmak için  [Giri�] tu�una 5 sn. süre ile basılarak 
enkoder sıfırlanır. 

- - 

171 PC-812 Akım dengeleme 
- - 

Akım ölçme aygıtının kalibrasyonu yapılır. 
[Sol] tu� : U fazının mevcut kaydırma de�erini gösterir 
[Sa�] tu� : W fazının mevcut kaydırma de�erini gösterir 
[Yukarı] tu�u : Mevcut akım kaydırma de�erini kaydeder 
Servo sürücüye OS yüklemesi yaıpldıktan sonra, besleme 3-5 defa 
kapatılıp açılmalı ve akım dengeleme de�erleri tekrar kaydedilmelidir. 

- - 172 

~ 

179 

PC-813 

~ 

PC-820 

Kullanılmıyor 
- - 

 
 
 
      
  ,, ,,

 Operatör paneli veya PC kullanıldı�ında, seçilen menü için haberle�me kodu kullanılır. 

   
 
 
 
 
 
 
 
 
 

     [Giri� kontakları : üst kısım] 
(0) (1) (2) (3) (4) (5) (6) (7) (8) (9) 

SVON SPD1/ 
EGEAR1 

SPD2/ 
EGEAR2 

SPD3/ 
MODE DIR PCON CCWLI

M 
CWLI

M 
TLIMI

T EMG 

(a) (b) (c) (d)       

STOP ALMRST GAIN2 PCLEA
R       

 
 

   [Çıkı� kontakları : alt kısım] 
(A) (B) (C) (D) (E) (F) 

BRAKE INSPD/INPOS ZSPD READY TLOUT ALARM 

 
 

 

 

 

 

- 	
.- 	
.- 	
.- 	
.
- �(.- �(.- �(.- �(. - �(.- �(.- �(.- �(.

-- -- �(.�(.�(.�(.
-0/ .-0/ .-0/ .-0/ . - �(.- �(.- �(.- �(.

-01 .-01 .-01 .-01 .
-02 .-02 .-02 .-02 . -03 .-03 .-03 .-03 .

-04 .-04 .-04 .-04 .
-05 .-05 .-05 .-05 . -- --766 66 .. ..

- �8.- �8.- �8.- �8.
-09 .-09 .-09 .-09 .

Giri� kontakları konumu Giri� konta�ı numarası 

- �:.- �:.- �:.- �:. - �
.- �
.- �
.- �
. -0; .-0; .-0; .-0; . -0< .-0< .-0< .-0< .
-0= .-0= .-0= .-0= . - �>.- �>.- �>.- �>.
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3.3 Çalı�ma Durumu Göstergeleri 

 3.3.1 Durum göstergesi [Pd-001] (Kullanılan mode : PST) 

  - Mevcut çalı�ma durumu göstergesi. 

    * nor : Normal çalı�ma durumu. 

    * AL-XX : �lgili alarm kodu gösterimi. 

- Alarmın sebebi ortadan kalktı�ında ve reset tu�una basıldı�ında [PE-209] ,parametresinde belirtilen 

menüye geçilir. 

 
 3.3.2. Hız göstergesi (Kullanılan mode: PST, ST) 

  - Mevcut hız de�eri [Pd-002] ve Mevcut hız komutu [Pd-003]. De�erler [d/d]’dır. 

  - Maximum aralık  –9999.9 ~ 9999.9 ‘ dur. 

 

 3.3.3 Pozisyon göstergesi  
  
�

 Mevcut pals sayısı [Pd-004] (Kullanılan mod : P) 

     SERVO ON komutundan sonra gelen komut palsleri sayıcısı de�erini gösterir. 

  
�

 Pozisyon takip palsleri [Pd-005] (Kullanılan mod : PST) 

     Enkoderden gelen palsleri sayan sayıcının de�erini gösterir. 

  
�

 Kalan pals göstergesi [Pd-006] (Kullanılan mod : P) 

      SERVO ON olduktan sonraki komut palsi ile enkoderden gelen palsler arasındaki farkı gösterir. 

  ?  Elektronik di�li oranı [Pd-007] (Kullanılan mod : P) 

     [PE-711] parametresinin “1” oldu�u durumda, [PE-711] parametresinin de�erini gösterir .  

 

3.3.4 Tork ve Yük göstergesi 
  
�

 Mevcut tork komutu [Pd –008] (Kullanılan mod : T) 

     Tork komutunun, nominal torka olan oranını gösterir .  

  
�

 Mevcut tork limit de�eri [Pd –009] (Kullanılan mod : PST) 

     Motorun üretmi� oldu�u enerjinin (yük) nominal de�ere oranını gösterir. �
Anlık yük de�eri [Pd–010] (Kullanılan mod : PST) 

     Motorun üretmi� oldu�u tork de�erinin o ana kadarki en yüksek tork de�erine oranını gösterir. 

? Ortalama yük de�eri [Pd –011] (Kullanılan mod : PST) 

     Son be� saniyedeki yük de�erlerinin, ortalamasının, nominal de�ere oranını gösterir. @
Maksimum anlık yük de�eri [Pd –012] (Kullanılan mod : PST) 

     SERVO ON komutundan sonraki o ana kadar olu�an en yüksek yük de�erinin, nomial de�ere oranını 

gösterir.
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A
 DC bara gerilimi [Pd –013] (Kullanılan mod : PST) 

     - Standart 220V sürücülerde, maksimum DC bara gerilimi 405V’tur. 

     - Dinamik frenlemenin yüksek olmasından veya frenleme direncinin dü�ük olmasından dolayı, DC bara 

gerilimi yükselip yüksek gerilim hatası olu�turur. 

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

 3.3.5 G/Ç durumları göstergesi 
   

     [Giri�ler : üst kısım] 
(0) (1) (2) (3) (4) (5) (6) (7) (8) (9) 

SVON SPD1/ 
EGEAR1 

SPD2/ 
EGEAR2 

SPD3/ 
MODE DIR PCON CCWLIM CWLIM TLIMIT EMG 

(a) (b) (c) (d)       

STOP ALMRST GAIN2 PCLEAR       

B
Çıkı�lar: alt kısım]

(A) (B) (C) (D) (E) (F) 

BRAKE INSPD/INPOS ZSPD READY TLOUT ALARM 

�
CN1 G/Ç kontak durumu [Pd-014] (Uygulama modu : PST) 

        CN1 konnektörde ON (Kapalı) : Lamba ON 

        CN1 konnektörde OFF (Açık) : Lamba OFF �
Harici giri� durumları [Pd-015] (Uygulama modu : PST) 

        - Harici cihazlar tarafından i�letilen kontakların durumunu gösterir (PC ve benzeri cihazlar), CN1 

konnektöründen gelen sinyaller kullanılmaz. 

          - Harici kontak komutları sürücünün ROM hafızasında saklanmaz, besleme kesildi�inde bu de�erler 

otomatik olarak sıfırlanır. �
G/Ç kontak durumu [Pd-016] (Uygulama modu : PST) 

         
�

 and 
�

 konumlarını birle�tirerek G/Ç durumlarını gösterir 

(NA kontak : ON, ve NK kontak : OFF, onaylanır ve gösterilir) 

 

- 	
.- 	
.- 	
.- 	
.
- �(.- �(.- �(.- �(. - �(.- �(.- �(.- �(.

- �(.- �(.- �(.- �(.
-0/ .-0/ .-0/ .-0/ . - �(.- �(.- �(.- �(.

-01 .-01 .-01 .-01 .
-02 .-02 .-02 .-02 . -03 .-03 .-03 .-03 .

-04 .-04 .-04 .-04 .
-05 .-05 .-05 .-05 . -- --766 66 .. ..

- �8.- �8.- �8.- �8.
-09 .-09 .-09 .-09 .

 Giri� kontak durumu göstergesi 

- �:.- �:.- �:.- �:. - �
.- �
.- �
.- �
. -0; .-0; .-0; .-0; . -0< .-0< .-0< .-0< .
-0= .-0= .-0= .-0= . - �>.- �>.- �>.- �>.
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3.4 Menülerin Ayarlanması 
 3.4.1 Sistem Ayar De�i�kenleri �

Motor parametreleri ayarı (Uygulanan mod : PST) 

     - Motor numarası ile motor parametrelerinin girilmesi. 
       [PE-201] menüsüne motor numarası girildi�inde, parametreleri otomatik olarak ilgili parametrelere 

atanır. Motor numaraları a�a�ıdaki listededir. 

# Motor tipi ve numarası 
Model No Güç(W) Not  Model No Güç(W) Not 

SAR3A 1 30   HC03H 41 250 Yarı iletken 

SAR5A 2 50   SE15D 50 1500 Özel tip 

SA01A 3 100   SC20B 51 2000 Özel tip 

SB01A 11 100   SE09A 61 900  

SB02A 12 200   SE15A 62 1500  

SB04A 13 400   SE22A 63 2200  

SB03A 14 250 Özel üretim  SE30A 64 3000  

HB02A 15 200 Hollow Shaft  SE06D 65 600  

HB04A 16 400 Hollow Shaft  SE11D 66 1100  

SC04A 21 400   SE16D 67 1600  

SC06A 22 600   SE22D 68 2200  

SC08A 23 800   SE03M 69 300  
SC10A 24 1000   SE06M 70 600  
SC03D 25 300   SE09M 71 900  

SC05D 26 450   SE12M 72 1200  

SC06D 27 550   SE05G 73 450  

SC07D 28 650   SE09G 74 850  

SC01M 29    SE13G 75 1300  

SC02M 30    SE17G 76 1700  

SC03M 31    HE09A 77 900 Hollow shaft 

SC04M 32    HE15A 78 1500 Hollow shaft 

HC06H 33 600 Sadece S/T  SE11M 79 1050 Özel tip 

SC05A 34 450 Sadece S/T  SE07D 80 650 Özel tip 

SC05H 35 500 Sadece S/T  SF30A 81 3000  

SC08A 36 750 Sadece S/T  SF50A 82 5000  

HB01A 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 Yarı iletken  SF75D 88 7500  
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# Motor tipi ve numarası 
Model No Güç(W) Not  Model No Güç(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  

HC05H 99 500 Özel üretim   SG44M 124 4400  

      SG60M 125 6000  

 SE35D 101 3500 Only DS      

 SE30D 102 3000 Özel üretim      

      SG20G 131 1800  

      SG30G 132 2900  

      SG44G 133 4400  

      SG60G 134 6000  

      SG85G 135 8500  

     SG110G 136 11000  

     SG150G 137 15000  

         

         

         

         

         

 

- Herbir motor parametresinin ayarlanması : 

Motor parametrelerini ayrı ayrı girebilmek için , [PE-201] parametresine “0” giriniz. 
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�
Enkoderin ayarlanması 

     - Enkoder tipi [PE-203] (Uygulama modu : PST) 

No. �leti�im Sinyal metodu Sinyal tipi Not 

0 Paralel A fazı önce ileri yön  A,B,Z,U,V,W Standart 

1 Paralel B fazı önce geri yön A,B,Z,U,V,W  

6 Seri Mutlak de�er 11/13 bit A,B,Z,RX  

 �
Enkoder palsi [*PE-204] 

       Enkoder sinyal metodu A, B olarak kullanıldı�ında , enkoderin bir tur dönü�ündeki pals adedini 

enkoder sayısı olarak girin. 

       Bu durumda, A fazı ve B fazı pals adedi aynı olur. 

�
Tork limitinin ayarlanması (Uygulama modu : PST) 

     �leri yön için [PE-205] ve geri yön için [PE-206] parametrelerine ayrı ayrı tork limit de�erleri girilebilir. 

     Bu de�er, nominal tork ile ka�ıla�tırılarak  yüzdelik olarak girilir. 

? Sürücü tanımı nosu ayarlanması (Uygulama modu : PST) 

     Sürücü bir haberle�me a�ı kullanılarak haberle�tirildi�inde , sürücüye bir numara verilmelidir. 

     - Sürücü No [*PE-207] 

       Servoya bir numara verin, ve verilen numaraya göre haberle�me yapın. 

     - Sürücü gurup No [PE-208] 

       Bu durumda birçok sürücü ile gurup olarak haberle�ilir. 

   - haberle�me hızı ayarı [*PE-202] 

       RS-232 haberle�me hızı 9600/1920038400/57600[bps] de�erlerinden biri seçilebilir. Bu de�er 

haberke�ilen cihazın (PC, PLC vb. ) haberle�me hızı ile aynı olmalıdır. 

@
Açılı� menusü seçimi [PE-209] (Uygulama modu : PST) 

     [Pd-001] ile [Pd-020] parametresi arasıbda herhangi bir parametre seçilebilir.
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3.4.2 Kontrol de�i�kenlerinin ayarlanması �
Atalet de�erinin ayarlanması[PE-301] (Uygulama modu : PST) 

Mekanik sistemin yapısına göre yükün ataleti ve motor de�erlerine göre de rotorun atalet de�eri 

hesaplanır. 

Yükün atalet momenti servo ugulamalarında çok önemlidir. Iyi bir servo uygulaması için bu de�erin 

do�ru bir �ekilde ayarlanması zorunludur. 

 

� A�a�ıdaki tabloda uygun yük ataleti de�erleri için tavsiye edilen kontrol kazanç de�erleri verilmi�tir. 

Atalet de�eri Kazanç ayar de�eri 
Motor 
Flan�ı Bölüm [Atalet] 

[Pozisyon 
Pos P Kazancı] 

[Hız Oransal 
Kazancı] 

[Hız �ntegral 
Kazancı] 

Dü�ük 
atalet 

1 ~ 5 40 ~ 90 400 ~ 1000 10 ~ 40 

Orta atalet 5 ~ 20 20 ~ 70 200 ~ 500 20 ~ 60 
40  

~ 80 
Yüksek 
atalet 

20 ~ 50 10 ~ 40 100 ~ 300 50 ~ 100 

Dü�ük 
atalet 

1 ~ 3 40 ~ 80 300 ~ 600 10 ~ 50 

Orta atalet 3 ~ 10 20 ~ 60 100 ~ 400 20 ~ 80 
100  

~ 130 
Yüksek 
atalet 

10 ~ 20 10 ~ 40 50 ~ 200 50 ~ 150 

Dü�ük 
atalet 

1 ~ 3 30 ~ 70 150 ~ 400 20 ~ 60 

Orta atalet 3~ 5 15 ~ 50 80 ~ 300 30 ~ 100 
180  

~ 220 
Yüksek 
atalet 

5 ~ 10 5 ~ 30 50 ~ 200 50 ~ 150 

* �ayet atalet de�erini hesaplamak zor ise, otomatik ayar çalı�ması ile bu de�eri tespit etmek 

mümkündür. Otomatik kazanç ayarı için bölüm “4.1.1”’e bakınız 
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�
Pozisyon kontrol kazancı (Uygulama modu : P) 

�
Pozisyon komutu : Harici pals komutları sayılır ve pozisyon komutu de�erine çevirilir ve birinci 

filtreden geçirilerek dahili pozisyon komutu olarak kullanılır. 

     - Mevcut hız : Enkoderden gelen pals sinyalleri sayılır ve elektronik di�li de�eri kullanılarak mevcut 

pozisyon de�erine çevirilir. 

     - Pozisyon oransal kazancı [PE-302][PE-303] : Pozisyon komutu ve mevcut hız de�erlerinin farkı ile 

çarpılarak pozisyon komutuna çevirilir. 

        * Tavsiye edilen ayar de�eri = Hız oransal kazancı[PE-307] / 10 

     - Geri besleme kazancı[PE-304] :Pozisyon komutunun farktan dolayı olu�an e�imini bulun, ve buna hız 

komutunu ekleyerek pozisyon karar zamanını kısaltın. �ayet bu de�er çok yüksek ise , pozisyon 

kontrolunda salınımlar olu�abilir veya pozisyon kontrolu düzgün olmayabilir. Bu nedenle, Ba�langıç 

de�erini küçük adımlarla artırarak en uygun de�eri bulunuz.  

     - Geri besleme filtresi [PE-305] : �ayet pozisyon komutu de�eri ani olarak de�i�ir ise, kontrol düzenli 

olmaz. Bu durumda filtre de�eri ile salınımlar önlenebilir. 

C Pozisyon kontrol kazancı 2 [PE-303] parametresi, bu yazılım 

    versiyonunda kullanılmamaktadır. 

 CAUTION 

Diferansiyel FF Filtre 
[PE-305] 

Geri besleme 
[PE-304] 

Mevcut hız 

Pozisyon 
komutu 

P kazancı 
[PE-302] 

Pozisyon hatası 
D

E

DD Hız 
komutu 
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�
Hız kontrol kazancı (Uygulama modu : PST, PS, S) 

�
Hız komutu : Harici cihazlardan gelen analog  hız sinyali , analog hız komut fitresi parametresinden 

geçerek [PE-311]  kız komutu olarak kullanılır.Veya parametrelerde tanımlanan hız de�erleri [d/d] 

biriminde hız komutu olarak kullanılır. 

    

 - Mevcut hız : Enkoderden gelen palsler zamana ba�lı olarak sayılır ve hız de�eri hesaplanarak 

filtreden geçirilip mevcut hız de�eri olarak kullanılır.  Bu sefer, dü�ük hızdaki hız i�lem hatasını 

kompanze etmek için, o anki tork ve atalet de�erlerini kullanıp hızı takip eden algoritmayı kullanın. 

 

     - Hız integral kazancı [PE-309] : Komut ile o anki hız de�erlerinin farkından, hız hatasının integral 

de�erini bulun, ve bu de�eri integral de�eri ile çarparak tork komutu de�erine çevirin. �ayet 

integral kazancını dü�ürürsek, hız takip etme karakteristi�i artacaktır. Fakat bu de�er çok dü�ürülür 

ise, hız a�ım hataları olu�abilir. E�er bu de�er çok büytülür ise, cevap verme karakteristi�i kötü 

olacaktır. 
 

            * Tavsiye edilen ayar de�eri = 10000 / hız oransal kazancı [PE-307] 

Hız 

Zaman 

Hız komutu 

Takip hızı 

Küçük 
Büyük 

Analog 
hız 
komutu Analog hız komut 

filtresi[PE- 311] 

Hız integral 
kazancı[PE-309] 

Sıfır hız 

kazancı[PE-313] 

Hız P kazancı 
[PE-307] 

Hız geribesleme 

kazancı[PE-312] Hız çalı�ma 
Enkoder 

Tork komutu 

Mevcut hız 

Dijital hız komutu F
F

Mevcut tork 

GG GG
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�
Hız oransal kazancı [PE-307] : Hız hatası ile tork komutu de�erleri çarpılarak hız oransal de�eri elde 

edilir. 

           Büyük de�erler iyi hız reaksiyonu alınmasına neden olabilir. Ancak çok büyük de�erler salınıma 

neden olabilir. Di�er bir deyi�le küçük de�erler kötü hız reaksiyonuna neden olabilir. 

�
Sıfır hız kazanç oranı [PE-308] : Sıfır hız kazancı için oran de�erini girin. 

 

    - Hız geri besleme filtresi [PE-312] : E�er kazançtan dolayı yük üzerinde olu�an ataletten kaynaklanan 

vibrasyon olu�ur ise, hız geri besleme de�erine filtre uygulanarak vibrasyon kontrol edilir. 

* Tavsiye edilen ayar de�eri = 0 ~ Hız oransal kazancı [PE-309]/10 

 

     - Sıfır hız kazancı [PE-313] : Hız geri besleme kazancı ile titre�imi kontrol ederken, sistem stop 

konumunda düzenli çalı�mayabilir. Bu durumda, titre�imi kontrol etmek için sıfır hız kazancını 

ayarlayın.  

Hız P-kazancı2 [PE-308] ve Hız l-kazancı2 [PE-310]  parametreleri , 

                      bu yazılım versiyonunda kullanılmamaktadır. 

 

 CAUTION 

Zaman 

Hız 

Hız komutu 

Büyük 

Küçük 
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? Tork komutu filtresi ayarı [PE-314] Uygulama modu : PST) 

       Analog tork komutu gerilimi filtre edilere, komut palslerinin stabil olması sa�lanabilir.  Du durumda, 

gere�inden fazla filtre de�eri, sistemin kötü cevap vermesine neden olur. Bu nedenle filtrenin uygun 

bir de�er olması önemlidir. 

@
Titre�im önleme ayarları (Uygulama modu : PST) 

�
�ayet özel frekanslardan dolayı mekanik titre�imler meydana gelir ise, tork çıkı� de�eri 

sınırlandırılarak bu titre�imler kontrol altına alınabilir. 

     - Titre�im önleme çalı�ması  [PE-315] : bu parametre  “0” iken devre dı�ı, “1” iken devrededir. 

A
P kontrol çalı�ma ayarları [PE-319] (Uygulama modu : PST) 

     - P kontrol konta�ı (‘PCON’) kullanılarak  P kontroluna geçildi�inde, P kontrolu ayarlanan hız de�erin 

altında çalı�abilir. 

     - Bu fonksiyonu kullanarak PI kontrol çalı�ması yaptıktan sonra, P kontrol çalı�masının stop 

fonksiyonunu uygulayın. Bu i�lem pozisyon çalı�ma karakteristi�ini artırabilir. 

H
Sıfır hız tork artırımı [PE-320] (Uygulama modu : PST) 

     - Sevo OFF iken, duru� torku artırma fonksiyonunu kullanılıp kullanılmayaca�ı seçilir.  

       “0” : Pasif. 

       “1” : aktif. 

     - STOP çalı�ma,  “STOP” konta�ı “ON”, dijital hızın “0” veya analog hız komutunun  “0” olmasıdır. 

Tork 

çıkı�ı 

Tork çıkı� frekansı 
Titre�im önleme 
Çalı�ma aralı�ı 

Titre�im önleme çalı�ma frekansı 
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3.4.3 Analog G/Ç de�i�kenleri ayarı �
Analog hız komutunun ayarlanması (Application Mode : ST, S) 

     - Analog hız komutu [PE-401] : 10 [V]’a kar�ılık gelen hız de�erini [d/d] cinsinden ayarlayın. Maximun 

de�er motorun maximum hızı olabilir. 

 

     - Hız komutu kaydırma [PE-402] : Analog sinyal devreisindeki elemanların karakteristik özelliklerinden 

kaynaklanan bazı durumları ortadan kaldırmak amacı ile kullanılır. Örne�in hız komutunun  “0” 

olmasına ra�men bu sebepten dolayı hız “0” olmayabilir. Bu ayar ile hızın “0” olması sa�lanabilir. 

Birim [I ]’tur. 

 

     - Sıfır hız bölgesi tanımlama 

- Hız toplama i�lemi [PE-405] : Analog hız komutu ile dijital hız komutlarının toplanıp toplanmayaca�ını 

belirler. 

        “0” : Toplanmaz. 

        “1” : Toplanır

�
Analog tork komutu ayarı (Uygulama modu : PST, T) 

     - Analog tork komutu [PE-406] : 10[V]’a kar�ılık gelen tork de�erini [%] cinsinden ayarlayın. Maximum 

de�er  [PE-205] ve [PE-206] parametrelerindeki de�er kadar olabilir. 

  

    - Tork komutu kaydırma [PE-407] : Analog sinyal devreisindeki elemanların karakteristik özelliklerinden 

kaynaklanan bazı durumları ortadan kaldırmak amacı ile kullanılır. Örne�in tork komutunun  “0” 

olmasına ra�men bu sebepten dolayı tork “0” olmayabilir. Bu ayar ile hızın “0” olması sa�lanabilir. 

Birim [I ]’tur. 

 

J>KMLONQP�R J>KMLONQP�RS KMLONQP�R

Hız 

gerilim 

J8T S KMLONQP�R
Sıfır hız gerilimi 

[PE-404] 

S T

Sıfır hız tanım modu “0” 

[PE-403] 

Sıfır hız tanım modu “1” 

[PE-403] 
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�
Sıfır tork bölgesi tanımlama

�
Analog çıkı� ayarı 

      Analog çıkı�lara ayrı ayrı çe�itli de�erler atanabilir. Ve bu de�erler 400[msn] peryotla yenilenirler. 

     - Analog çıkı� tipi [PE-410], [PE-414] 

�
Analog çıkı� modu [PE-411], [PE-415] 

Mod Çıkı� metodu 

0 -5 ~ +5[V] çıkı� 

1                          0 ~ +5[V]  çıkı� �
Analog çıkı�ın skalalandırılması [PE-412], [PE-416] 

        �ayet çıkı� de�eri çok küçük veya büyük ise, analog çıkı� de�eri istenilen de�ere 

skalalandırılabilir. Skalalandırılacak de�erler, a�a�ıdaki de�erlere kadar ayarlanabilir 

Veri Skala de�eri 

Hız Motorun max. hızı [PE-215] 

Tork Motorun max. torku [PE-205] 

Komut palsi frekansı 500[Kpps] 

Hata palsi [PE-502] �
Analog çıkı� kaydırma[PE-413], [PE-417] 

        Analog sinyal devresindeki elemanların karakteristik özelliklerinden kaynaklanan bazı durumları 

ortadan kaldırmak amacı ile kullanılır. Örne�in çıkı�a atılan de�er “0” olmasına ra�men bu 

sebepten dolayı çıkı� gerilimi “0” olmayabilir. Bu ayar ile çıkı� geriliminin “0” olması sa�lanabilir. 

Birim [I ]’tur. 

Tip Veri içeri�i Tip Veri içeri�i 

0 Hız komutu 4 
Komut palsi 
frekansı 

1 Mevcut hız 5 Hata palsi 
2 Tork komutu   

3 Mevcut tork   

J>KMLONQP�R J>KMLONQP�RS KMLONQP�R
gerilim 

J8T S KMLONQP�R
Sıfır tork gerilimi 

[PE-409] 

S T

Sıfır tork tanım modu “0” 

[PE-408] 
Sıfır tork tanım modu “1” 

[PE-408] 

Tork 
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3.4.4 G/Ç kontak de�i�kenleri ayarı �
Pozisyon çalı�ma de�i�kenleri ayarı (Uygulama modu : P) 

     - Pozisyon tamamlandı çıkı�ı de�eri [PE-501] : �ayet komut pals miktarı ile takip palsleri(enkoderden 

gelen pals) arasındaki fark bu de�erden küçük ise pozisyon tamamlandı sinyali verilir.  

         �ayet bu de�er gere�inden fazla girilir ise, pozisyon i�lemi tamamlanmadan pozisyona geldi çıkı�ı 

verilece�inden bazı istenmeyen durumlarla kar�ıla�ılabilir. Bu nedenle bu de�erin uygun bir de�er 

olması önemlidir. 

 

     - Pozisyon çalı�ma takip hata de�eri [PE-502] 

   �ayet pozisyon hata pals miktarı bu de�erden fazla olur ise pozisyon hata alarmı olu�ur. Di�er bir 

deyi�le komut palsleri ile enkoderden gelen palsler arasındaki fark, bu de�erden fazla olur ise 

pozisyon hatası durumu olu�ur. 

Hata palsleri 

Komut palsi sayıcı 

Pozisyon takip hatası de�eri 

Takip palsi sayıcı 

Pals sayıcı Komut palsi sayıcı 

Takip palsi sayıcı 
Hata pulsleri 

Pozisyon tamamlandı 
çıkı�ı

Pozisyon tamamlandı çıkı� 
de�eri [PE-501] Zaman 

Pals sayıcı 

Pozisyon takip 
hatası alarmı 

Zaman 
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�
Hız çalı�ma de�i�kenleri ayarı (Uygulama modu : PST, S) 

- Sıfır hız çıkı� de�eri [PE-503] : �ayet çalı�ma hızı bu de�erin altına dü�er ise, sıfır hız çıkı�ı verilir. 

 - Hıza ula�ıldı çıkı� de�eri [PE-504] : �ayet çalı�ma hızı, hız komutuna  bu de�er kadar yakla�ır ise 

hıza ula�ıldı sinyali verilir. 

�
Fren sinyali çıkı�ı de�i�kenleri ayarı (Uygulama modu: PST)

- Fren sinyali çıkı�ı çalı�ma hızı [PE-505] : Fren sinyali çıkı�ı gecikme zamanı [PE-506] ; Dü�ey 

eksenlerdeki yükleri ta�ımada kullanmak üzere servo sürücülerde frenleme çıkı�ı mevcuttur. Yükün 

sa�lıklı bir �ekilde durdurulabilmesi için servo sürücü tamamen durmadan frenleme çıkı�ı aktif 

edilmelidir. Bu de�er [PE-505] parametresinde tanımlanır. Yani motorun durmadan ne kadar önce fren 

çıkı�ının aktif edilece�i belirlenir. Fren çıkı�ı aktif olduktan ne kadar zaman sonra pasif olaca�ı da  

[PE-506] parametresi ile belirlenir. 

? Dinamik frenleme çalı�ması [PE-508] (Uygulama modu : PST) 

 : VSR5 ‘ ten VS04’ e kadarki sürücüler için dinamik frenleme çalı�ması ayarı .   

      “0” : Sürücü durdurulurken, sıfır de�eri altında bo�ta duru�. 

      “1” : Sürücü durdurulurken daima dinamik frenleme ile duru� 

Motor çalı�ma hızı Hız 

SVON giri�i 

Fren sinyali 
çıkı�ı 50[msec] içinde 

Fren sinyali çıkı�ı 
çalı�ma hızı 
[PE-505] U�V W

Hız 

Hız komutu 
Hıza ula�ıldı çıkı� 
de�eri [PE-504] 

Sıfır hız çıkı� de�eri 
[PE-503] 

Sıfır hız (ZSPD) 

Hıza ula�ıldı 
(INSPD) 

Zaman 

Fren sinyali çıkı�ı 
çalı�ma hızı 
 [PE-506] 

SVOFF veya Alarm 
olu�tu�unda 
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@
 Pozisyon palsi silme  [PE-509] (Uygulama modu : P) 

 Pozisyon çalı�ma modunda pals silme metodu ayarları a�a�ıdaki gibidir. 

Metod Çalı�ma �ekli 

0 Yükselen kenar ile  

1 Kontak on oldu�u sürece ve hemen silmeye ba�lar 

2 Kontak on olduktan 0,8 [msn] sonra silmeye ba�lar 

A
Enkoder palsi bölme de�eri [PE-510] (Uygulama modu: PST)  

 : Enkoderden gelen palsler çıkı�a gönderilmeden önce, bu de�ere bölünerek çıkı�a gönderilir. 

     Bölüm de�er aralı�ı (“1~16”)’dır. 

Örnek) Enkoder  3,000[pals/tur] olsun 

         Enkoder palsi bölme de�eri  “1” olursa : 3,000[pals/tur]×1=3,000[pals/tur] 

     Enkoder palsi bölme de�eri  “2” olursa : 3,000[pals/tur]×1/2=1,500[pals/tur] ··· 

H
ESTOP otomatik sıfırlama [PE-512] (Uygulama modu: PST) 

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

dönmesini belirler. 

     “0” : Elle sıfırlama. 

     “1” : Otomatik sıfırlama. 

X
Çalı�ma yönü ayar modu [PE-514] (Uygulama modu : S) 

Çalı�ma yönleri a�a�ıdaki �ekillerde ayarlanabilir. 

Çalı�ma metodu 

�leri Geri Stop Ayar 

DIR STOP DIR STOP DIR STOP 

0 OFF OFF ON OFF -- ON 

ON ON 
1 OFF ON ON OFF 

OFF OFF 
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Y
Çıkı� kontakları durumu ayarı[PE-515] (Uygulama modu : PST) : Çıkı� kontakları “NA” veya “NK” 

olarak ayarlanabilir. 

Ayar aralı�ı : 0~63, Ba�langıç de�eri 30 

 

(Örnek) 

                                   25        24          23          22         21            20      = Ayar de�eri 

                                    ALARM  TLOUT   RDY    ZSPD   INSPD   BRAKE 

       Ba�langıç De�eri        0          1          1            1           1             0       =  30 

�ayet mevcut çıkı� ZSPD->TGON (RUN çıkı�ı) olarak de�i�tirilir ise 

                                0          1          1            0           1             0       =  26   olur. 

 Z
PWM kapanma gecikme zamanı[PE-516] (Uygulama modu : PST) :Servo OFF komutu verildi�inde, 

PWM’in  kapanması için verilen zaman gecikmesi. Bunun manası, motor fren (“BRAKE”) sinyali ile 

beraber çalı�ır iken, motor freni çalı�masının (“BREAK” sinyali : OFF) biraz zaman gecikmesi vardır.  

Dü�ey eksendeki yük ta�ımalarında yükün dü�mesini engellemek için, PWM kapanma gecikme 

zamanının kullanılması gereklidir. Aksi taktirde PWM fren süresi bitmeden kapanaca�ı için yük bo�ta 

kalacaktır. 

Ayar aralı�ı : 0~1000[msn], Ba�langıç de�eri  0 
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3.4.5 Hız çalı�ma de�i�kenleri ayarı �
Çalı�ma modu ayarı [PE-601] (Uygulama modu : PST) 

 Çalı�ma modunu a�a�ıdaki  gibi ayarlayın. 

Çalı�ma modu Çalı�ma metodu 

0 Tork kontrol çalı�ma 

1 Hız kontrol çalı�ma 

2 Pozisyon kontrol çalı�ma 

3 (Not 1) 
MODE konta�ı ON : Hız kontrol çalı�ma 

MODE konta�ı OFF : Pozisyon kontrol çalı�ma 

4 (Not 1) 
MODE konta�ı ON : Hız kontrol çalı�ma 

MODE contact OFF : Tork kontrol çalı�ma 

5 
MODE konta�ı ON : Pozisyon kontrol çalı�ma 

MODE konta�ı OFF : Tork kontrol çalı�ma -
Not 1) Çalı�ma modu olarak 2 veya 4 kullanıldı�ında, Sıfır hızda tork artırımı parametresi [PE-320] = 

“0” olmalıdır. 

�
Sabit hız komutları [PE-602]~[PE-608] (Uygulama modu : ST, S)  

Çalı�ma hızları [d/d] biriminde ayarlanır. 

     Hız seçme kontakları ile çalı�ma hızları a�a�ıdaki gibi seçilir.

SPD1 SPD2 SPD3/MODE Hız seçimi 

X X X Analog hız komutu 

O X X Dijital hız komutu 1 

X O X Dijital hız komutu 2 

O O X Dijital hız komutu 3 

X X O Dijital hız komutu 4 

O X O Dijital hız komutu 5 

X O O Dijital hız komutu 6 

O O O Dijital hız komutu 7 

(Not 1) O : “ON”,  X : “OFF” 

      (Not 2) Çalı�ma modu “3,4,5” seçildi�i zaman, ‘SPD3’ konta�ı ‘MODE’ konta�ı olarak kullanıldı�ından, 

dijital hız komutlarının  1~3 aralı�ında olanlar kullanılabilir. 
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 �
Hızlanma / Yava�lama zamanı(Uygulama modu : S) 

     - Hızlanma zamanı [PE-609] : Motor hızının sıfırdan nominal hıza ula�ması için istenilen zaman de�eri 

[msn] cinsinden girilir. 

     - Yava�lama zamanı [PE-610] : Motor hızının nominal hızdan sıfıra dü�mesi için istenilen zaman de�eri 

[msn] cinsinden girilir. 

? Yumu�ak çalı�ma ( S ) [PE-611] (Uygulama modu : S)  : Hızlanma ve yava�lama esnasında daha 

yumu�ak bir çalı�ma ve duru� için kullanılır. 

      “0” : Do�rusal hızlanma/yava�lama 

      “1” : Yumu�ak (S) hızlanma/yava�lama 

@
Manuel test çalı�ması [PC-803] (Uygulama modu : PST) : [Yukarı] tu�una basarak, [PE-602] ~ [PE-

608] parametrelerinde belirtilen hızlara geçi� yapılır. �leri çalı�ma için [Sa�] tu�una, geri çalı�ma için 

[Sol] tu�una basılmalıdır. 

          Bu anda CN1 ba�lantıları dikkate alınmaz. 

A
Sürekli test çalı�ması [PC-804] (Uygulama modu : PST) : Test çalı�ması adım1’den adım4’e kadar 

otomatik olark yapılır. Her adımın çalı�ma hızları ([PE-612] ~ [PE-615]) parametrelerine ve çalı�ma 

süreleri ([PE-616] ~ [PE-619]) parametrelerine girilir. 
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3.4.6 Pozisyon çalı�ma de�i�kenleri ayarı �
Giri� palsleri loji�i [PE-701] (Uygulama modu : P) : Pozisyon komutu giri� palsleri loji�i a�a�ıdaki gibi 

ayarlanır.  

�
Elektronik di�li oranı[*PE-702]~ [*PE-709] (Uygulama modu : P) : Pozisyon komutu giri� palsi ile 

enkoder palsi arasındaki oranı ayarlayarak pozisyonlamayı yapar.  Bölen ve bölünen de�erlerine 

ba�lı olarak pozisyonlama ve hız belirlenir.  

     - Elektronik di�li oranı = Bir giri� palsine kar�ılık alınan yol × Motorun bir turundaki pals adedi / Motorun 

bir turunda alınan yol 

    Örnek) Mekanik di�li oranı:1/2 , Bir palste alınan yol:1[[ ], Vida hatvesi:10[\ ]  

    ve enkoder pals adedi : 3000pals. 

       1) Herbir palste alınan yol = 1×10-3=0.001[\ ] 

       2) Motorun bir turundaki pals adedi  = Enkoder pus sayısı×4 =3000×4 = 12000 

       3) Motorun bir turunda alınan yol = 10 × 1/2  = 5[ \ ] 

       4) Elektronik di�li oranı = 12000×10-3/5 = 12/5 

          Elektronik di�li oranının  bölünen de�eri  “12”, bölen de�eri  “5” olur. 

 

    Not 1) A, B fazı giri�li enkoder kontrolunda, enkoder sinyali 4 ile çarpılır. Bu nedenle 3000 palsl’ik bir 

enkoderin bir turdaki pals adedi 12000 pals olarak alınır 

    Not 2)  Bu durumda motor hızı a�a�ıdaki �ekilde hesaplanabilir,  hız birimi [d/d]’dır  

         Motor hızı = 60 × elektronik di�li oranı × giri� palsi frekansı / motorun bir turundaki pals adedi 

�
Bo�luk düzeltme [PE-710] (Uygulama modu : P) : Mekanikten olu�an bo�luk de�eri buraya girilerek, 

yön de�i�melerinde olu�an hatalar ortadan kaldırılabilir. 

�leri yön Geri yön 

N-loji�i P-loji�i 

A fazı 

+B fazı 

CCW veya 
CW Pals 

Pals + 
yön 

�leri yön Geri yön 

]] ]] �� ��#^^ ^^

]] ]] 		 		_^^ ^^

]] ]] �� ��#^^ ^^

]] ]] 22 22 ^^ ^^

]] ]] 11 11 ^^ ^^

]] ]] 33 33 ^^ ^^

PF 

+PR 
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? Elektronik di�li oranı kaydırma ayarı (Uygulama modu : P) :  

     - Elektronik di�li oranı kullanma metodu [PE-711]   

         “0” : 0~3 adımdaki elektronik di�li de�erlerini kullanır  

      “1” : 0. adımdaki elektronik di�li de�erini kullanır. Ve elektronik di�li de�erinin bölünen kısmını 

kaydırarak kullanır. 

- Elektronik di�li de�erinin bölünen kısmının ayarlanarak de�erin kaydırılması. 

 Elektronik di�li de�erinin sıfırıncı adımının bölünen de�eri (PE-702]) giri� kontakları ile de�i�tirilebilir.                             

Bu de�er ‘EGEAR1’ giri�i ON yapılarak bir artırılır. Yine ‘EGEAR2’ giri�i ON yapılarak bir azaltılır. 

Yukarıdaki örnekten yola çıkarak, bölünen de�er “12000” ve bölen de�er “5000” dir. ‘EGEAR1’ ve 

‘EGEAR2’ giri�leri kullanılarak kaydırma de�eri “2” yapılır ise elektronik di�li oranı 12002/5000 olur. 

�ayet kaydırma de�eri -5 yapılır ise elektronik di�li oranı 11995/5000 olur. 

 @
Pozisyon pals yönünün de�i�tirilmesi [*PE-713] (Uygulama modu : P) : Komut palslerinin çalı�ma 

yönünü de�i�tirir. 

      “0” : Komut palsi yönünde çalı�ır  

      “1” : Komut palsinin tersi yönde çalı�ır 
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4.1 Ayarlar 

4.1.1 Otomatik kazanç ayarı 
[PC-805] menüsünde iken [Giri�] tu�una basın, a�a�ıdaki görüntü ekrana gelecektir. Artık otomatik kazanç 

ayarı yapılabilir. 

 
      

�
Atalet de�eri otomatik olarak1 ile 50 arasında de�i�ir.

�
[Yukarı] tu�una basıldı�ında, otomatik kazanç ayarı çalı�ması 100[d/d] çalı�ma hızı ile ba�lar. 

�
[Yukarı] tu�una basılarak , çalı�ma hızı artırılır. (100->300->500[d/d]. Artı� 200[d/d] de�erinde olur.  
Ayar zamanı hıza ba�lıdır. 

�
[Sa�] tu�una basıldı�ında, çalı�ma mesafesi artırılır. Fakat, [Sol] tu�una basıldı�iında, çalı�ma 
mesafesi azaltılır. 

�
�ayet ayar de�eri sabit ve de�i�miyor ise, ayar bitmi�tir. 

�
�ayet atalet de�eri “50”’ ye ula�mı� ise, teknik servisine danı�ın. Ve de�eri elle ayarlayın. 

�
 [Enter] tu�una bastı�ınızda ayarlanan de�er [PE-301]parametresine kaydedilir.[PE-307],[PE-309] 
parametreleri otomatik olarak atanırlar. 

Yukarıdaki i�lemlerden ayrı olarak çalı�tırma komutları dı�arıdan verilerekte bu i�lem yapılabilir. Bunun için, 
[PC-805] menüsünde iken [Giri�] tu�una basın ve giri� kontaklarını kullanarak ‘STOP’ komutu verin veya 
ileri/geri çalı�ma i�lemi yapın. Bu i�lem esnasında atalet de�eri ayarlanacaktır. 

 
4.1.2 Otomatik akım kaydırma ayarı 

    - Servo sürücünün akım ölçme elemanının kalibrasyonu yapılır . Yanlı� kalibrasyon anormal çalı�maya 
neden olabilir. 

    - Bu de�er daima fabrikadan çıkmadan önce yapılır. Mümkün ise bu de�erle oynamayın. 
    - �ayet i�letim sistemi yazılımı yükleme i�lemi veya de�i�ikli�i yapıldı ise, bu ayarı düzgün olarak 

yeniden yapın.   
    - Kaydırma ayarı.  

�
 Sürücüyü açın.

�
Stop komutunu aktif yapın veya dü�ük hızda 10 sn. kadar ileri veya geri çalı�ma yapın. 

�
 Sürücüyü kapatın, ve sürücüyü tekrar açın. 

�
 [PC-812] menüsünde [Giri�] tu�una basın, kaydırma de�eri gözükecektir.  

�
[Yukarı] tu�una basarak de�eri kaydedin.

�
 

�
~

�
 adımları tekrar edin. (yakla�ık 5 kere)

�
[Sol] tu�una her bastı�ınızda, U fazı akımı, kaydedilen de�eri ile ayarlanan de�eri dönü�ümlü 
olarak gösterilecektir. [Sa�] tu�una her bası�ınızda, W fazı akımı, kaydedilen de�eri ile ayarlanan 
de�eri dönü�ümlü olarak gösterilecektir.

�
Enter] tu�una basarak menüden çıkın.

Atalet de�eri 
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4.2 Test Çalı�maları 
5.2.1 Manuel test çalı�ması 

�
[PC-803] menüsünde [Giri�] tu�una basınız.

�
Tüm alarmlar iptal edilecek, test çalı�ma hızı gösterilecek ve sürücü çalı�ma konumuna geçecektir. 

Bu durumda alarmlar silinmiyor ise, kablo ba�lantılarını ve di�er alarm olu�turacak durumları kontrol 

edin ve tekrar deneyin. 
�

[Yukarı] tu�una bastı�ınızda test çalı�ma hızı de�i�ir. 

      Test çalı�ma hızı [PE-602]~[PE-608] parametrelerinde belirtilen hızlardır. 
�

[Sa�] tu�una bastı�ınızda motor ileri yönde çalı�acak ve ekranda mevcut çalı�ma hızı görülecektir. 
�

 [Sol] tu�una bastı�ınızda motor ters yönde çalı�acak ve ekranda mevcut çalı�ma hızı görülecektir.
�

[Enter] tu�una bastı�ınızda i�lem tamamlanacak ve menü ekranına geri dönülecektir.

4.2.2 Sürekli test çalı�ması 
�

 [PC-803] menüsünde [Giri�] tu�una basınız..
�

 Tüm alarmlar iptal edilecek, test çalı�ma hızı gösterilecek ve sürücü çalı�ma konumuna geçecektir. 

Bu durumda alarmlar silinmiyor ise, kablo ba�lantılarını ve di�er alarm olu�turacak durumları kontrol 

edin ve tekrar deneyin.
�

Çalı�ma, 0. adımdaki hız ile ayarlanan zaman kadar olur ve otomatik olarak 1. adıma geçilir. Dört 

adımda tamamlandıktan sonra motor durur. Çalı�ma hızları ve zamanları a�a�ıdaki parametrelerde 

ayarlanan de�erlerdir.

Adım Hız 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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5.1 Ölçüler 
♦♦♦♦ APD-VSR5N, APD-VS01N,  ♦♦♦♦ APD-VS04N 

APD-VS02N  

 
 
 
♦♦♦♦ APD-VS05N, APD-VS10N            ♦♦♦♦ APD-VS15N, APD-VS20N 
               APD-VS35N, APD-VS50N       

� �

� � �

�� �� �
�

		 	 


	� �
�

� �



Ölçüler : 80Gx187Yx132D

A�ırlık : 1.5[kg]



Ölçüler : 66Gx187Yx132D

   A�ırlık : 1.2[kg]



Ölçüler : 81Gx2107Yx195D

   A�ırlık : 2.5[kg] 

Ölçüler : 137Gx291Yx225D

   A�ırlık: 7.2[kg] (VS35N~50N:Fan so�utmalı) 
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♦♦♦♦ APD-VS110N   
 

♦♦♦♦ APD-VS150N 

�����



Ölçüler : 259Gx396Yx220D

A�ırlık: 12[kg]  (Fan so�utmalı) 



Ölçüler : 280Gx468Yx237D

A�ırlık: 17[kg]  (Fan so�utmalı) 
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