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Onséz & Giivenlik Uyariart

Giivenlik Onlemleri

Siiriiciiyli ayarlamadan, calistirmadan ve kurulumunu yapmadan once, biitiin giivenlik 6nlemlerini
dikkatli bir sekilde okuyunuz ve takip ediniz. Bu kilavuza uyulmamasi durumu; cihazin hasar
gbormesine, fiziksel kazalara ya da 6liime sebep olabilir. Giivenlik 6nlemlerine uyulmamasindan
dolay1 herhangi bir sakatlik, 6liim ya da cihazin hasar gormesi durumunda, Akim Metal Sanayi ve
Ticaret Anonim Sirketi sorumlu tutulamaz ve higbir sekilde yasal olarak baglayiciligi bulunmaz.

Giivenlik Tanimlari

Bu kilavuz sakatlik, 6liim veya donamimin hasar gérmesi muhtemel olan durumlar ile ilgili
bilgilendirme yapmaktadir. Bu kilavuzda asagidaki uyart sembolleri kullanilmistir.

SIMGE ACIKLAMASI

Bu simge bir giivenlik simgesi degildir. Bu simge,
onlenmedigi zaman maddi hasara yol agabilen bir duruma
isaret eder.

Bu simge bir giivenlik simgesi degildir. Bu simge énemli
bilgilere isaret eder.

Bir ariza durumunda elektik ¢carpmasina kars1 koruma
saglamak igin referans nokta, toprak terminalidir.

Genel tehlike durumlarina karsi ikazdir. Tehlikenin cinsi
ya da bulunan uyar1 metni ile belirtilir.

Tehlikeli elektrik gerilimi ve etkilerine kars1 uyaridir.

Sicak yiizeye kars1 uyaridir.

Cihaz ile ¢alisan kisilerin herhangi bir acil duruma sebebiyet vermemeleri i¢in gerekli profesyonel
elektriksel ve gilivenlik egitimlerinden ge¢mis; kurulum baslatma g¢alistirma ve bakim ile ilgili
biitiin adimlar biliyor olmas1 gerekmektedir.
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Giivenlik Talimatlar1

Siiriiciiyii yalnizea nitelikli kisiler kullanabilir.

Besleme kaynagi, servo siirlici ve motor iizerindeki biitiin vidalar,
konnektorler ve kablo terminallerinin dogru baglandigina emin olunuz.
Aksi halde iiriin hasar gorebilir ya da yangina sebep olabilir.

Herhangi bir baglanti veya kontrol islemi yapmadan oOnce, siiriiciiye
enerjinin bagh olmadigindan emin olunuz.

Kullanici, tiim donanimin topraklamasina iliskin tiim uluslararasi ve ulusal
elektrik yasalar1 gereksinimlerine uyumluluktan sorumludur.

Motor fazlarina dogrudan enerji vermeyiniz. Bu durumda servo motor ve
stiriiciisii zarar gorebilir.

Sistemde giic varken servo siirliciinlin ve motorun baglantilarini
sokmeyiniz.

Motor ve siirliciiniin topraklamasinin dogru olduguna emin olunuz.
Topraklama metodu siirliciiniin kurulumunun yapildig: iilke standartlarina
uygun olmalidir.

Liitfen servo siirlicii ve servo motorun birbirleri ile uyumlu oldugunu
kontrol ediniz. Bu uyariya dikkat edilmezse, siiriiciide ve motorda ciddi
hasarlar veya kisisel yaralanmalara sebep olabilir.

Siiriicii veya motorun enerjisi kesildikten sonra terminallere minimum 5
dakika dokunmaymiz. Baglanti veya kontrol yapmayiniz. Siriiciide
elektriksel sarj hala devam ettigi icin enerji kesildikten sonraki siire
zarfinda siiriiclide hala gerilim olabilir.

Uriinii potansiyel patlayict ortamlara kurmayiniz.

Uriinii asindiric1 veya yanict; sivi ve gaz igeren ortamlardan uzak tutarak,
temiz ve kuru bir yere kurunuz.
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UYARI

Siirlici sahada tamir edilemez. Arizali bir siiriiciiyii asla tamir etmeye
calismaym. Hemen SD-LP Yetkili Servis Merkezine basvurun.

Kurulum sirasinda delme isleminden kaynaklanan tozun siiriicliye
girmediginden emin olun. Siriicliniin igindeki toz, hasara veya arizaya
neden olabilir.

Stiriictiler, kontrol ve korumayr saglayabilmek i¢in pano igine
yerlestirilmelidir.

Siiriiciide  herhangi bir hasar veya kaylp parca olmast halinde
calistirmayiniz.

Siiriiciiye 1slak elle veya iletken maddeler ile dokunmayiniz. Aksi takdirde
carpilma tehlikesi meydana gelebilir.

Stiriicii i¢in yeterli bir sogutma alami saglaymiz. Sogutma havasi akig
gereksinimlerinin karsilanamamast, {irlin dmriiniin kisalmasina neden olur.

Hasarli goriinen kontrol cihazim1 veya kontrol cihazi aksesuarini
calistirmayin ya da monte etmeyin.

Servo siirliciiyli potansiyel patlayict veya yanici gaz iceren ortamlara
kurmayiniz.

Calismay1 denerken herhangi bir kazaya sebep olmamasi i¢in motor milini
mekanik sistemden ayiriniz.

Motor c¢aligirken donen pargalara (6rn: mil) yaklasmayiniz veya
dokunmayiniz. Bu durum ciddi yaralanmalara sebep olabilir.

Stirtictinlin i¢inde agir metaller bulunmaktadir. Endiistriyel atik olarak
degerlendiriniz.
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Dikkat Etmeniz Gerekenler Kurallar

Bu kullanim kilavuzunu okuyunuz

Montaj ve devreye alma islemlerinden 6nce bu dokiimani dikkatlice inceleyiniz. Motor
stirictisiiniin  yanlis sekilde kullanilmasi, maddi hasara veya kisisel yaralanmalara neden olabilir.
Bu nedenle iiriinii satin alan isletmeler, motor ve siiriicii ile ilgili ¢aligmalarda gorevlendirecekleri
her kisinin kullanim kilavuzunu okuyup anlamasimi saglamalidir.

Teknik verileri dikkate alin

Baglanti kosullarina dair teknik veriler ve bilgilere (iiriin etiketi, tablolar vb.) riayet edin.
Gerekli uzman personel

Tasima, montaj, devreye alma ve c¢alisir halde birakma vb. ¢aligmalar, sadece uzman personel
tarafindan yapilmalidir.

Tagima islemi: Elektrostatik tasima sartlar1 saglanarak yapilmalidir.

Mekanik kurulum: Gerekli egitimleri almig, uzman Kkisiler tarafindan yapilmali.
Elektrik tesisat kurulumu: Gerekli egitimleri almig, uzman kisiler tarafindan yapilmal.
Devreye alma: Gerekli egitimleri almis, uzman kisiler tarafindan yapilmali.

Ayn1 zamanda uzman personeller, IEC 60364 / IEC 60664 standartlarin1 ve ulusal kaza dnleme
talimatlarini bilmeli ve bunlara uymalidir.

Sicak viizey, Yaralanma tehlikesi!

Uzun siire kullanim sonrasinda motorlar ve siiriiciiler, koruma tiirlerine uygun olarak sicak
yiizeylere sahip olabilmektedir. Yiizey sicakligi 100°C degerini asabilir.

Topraklama

Referans gerilimi olarak motor ve motor siiriiciisiiniin dogru sekilde topraklandigindan emin
olunuz. Aksi takdirde, elektrik ¢carpmasindan dolay1 hayati tehlike gegirebilirsiniz.

Yiiksek gerilimler

Caligma esnasinda salter dolabimi Kkapatiniz. Optik gostergelerin mevcut olmamasi, gerilim
olmadigini1 géstermemektedir. Motor donmemesine ragmen gii¢ baglantilar1 gerilim iletebilir.

Servo siiriiciilerini besleme gerilimlerinden ayirdiktan sonra, gerilim ileten pargalara (G6rn.
kontaklara, disli saplamalara) dokunmadan 6nce veya baglantilar1 gevsetmeden 6nce birkag dakika
bekleyiniz. Servo siiriiciide bulunan kondansatérlerin - bosalmasi, besleme  gerilimlerinin
kapatilmasindan sonra birkag¢ dakika daha siirebilir, giivenliginiz i¢in devredeki gerilimi 6l¢iiniiz ve
gerilim 40V altina diisene kadar bekleyiniz.
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SD-LP AC Servo Siiriiciisiinii tercih ettiginiz i¢in tesekkiir ederiz. Bu kullanim kilavuzu; SD Diisiik
Giig Serisi AC servo siiriicii ve servo motorun kurulumu, baglantisi, kontrolii ve ¢alismasit hakkinda
bilgi verir. Bu kilavuz ayrica sistem baglantisi, parametre ayari, servo siiriicii hata mesajlari,
display ve ara yiiz hakkinda da bilgiler icermektedir.

Devreye alma sirasinda herhangi bir sorunla karsilagildigi takdirde bizimle veya bayilerimizle
irtibata geciniz.

Sizin ve cihazin giivenligi agisindan triiniimiizii kullanmadan o6nce bu kullanim kilavuzunu
mutlaka okuyunuz ve gelecekteki kullanimlarimiz i¢cin bu kilavuzu uygun bir yerde muhafaza
ediniz.

Sizin gilivenliginiz ve cihazin diizgiin ¢alisarak hizmet Omriiniin uzun olmasi i¢in bu kullanim
kilavuzundaki giivenlik kurallarina, uyarilarina ek olarak cihaz iizerindeki giivenlik uyarilarina da
dikkat edilmelidir. Devreye alma esnasinda uygulama yapilan makine ¢alisma durumuna 6zellikle
dikkat ediniz ve makinenin giivenli calisma kosullar1 hakkinda bilgi aliniz.
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Paket Kontrol

Uriinii alirken asagidaki kontrol ediniz.

Etiketin iizerindeki bilgilerin siparisiniz ile ayn1 oldugundan emin olun. (Etiket bilgisini
Boliim 1-2'den model agiklamast ile ilgili bilgi edinebilirsiniz).

Servo motorun milinin normal dondiiglinden emin olun. Motor milini eliniz ile dondiiriin.
Eger motor mili diizgiin déniiyorsa, bu motor milinin normal oldugunu gdsterir.

Not: Frenli motorlarin elle dondiiriilmesi miimkiin degildir.

Uriiniin nakliye sirasinda zarar goriip gormedigini kontrol edin.

Tam ve calismaya uygun AC servo sistemi agagidaki parcalar bulunur.

1 adet kurulum i¢in hizli kurulum kilavuzu.

1 adet SMB servo motor.

1 adet SMB servo motor siriicii.

1 adet enkoder kablosu. Servo motor enkoderi ile servo motor siiriicii CN2 terminali
baglantisinda kullanilir.

1 adet motor besleme kablosu. Servo motor ve servo motor siiriicii U,V ve W terminalleri
baglantisinda kullanilir. Motor besleme kablosunda topraklama kablosunu servo motor
siiriicli toprak terminaline baglaymiz.

1 adet siiriicii besleme konnektorii.(U, V, W)

1 adet motor besleme konnektorii.(L1,L2,L.3,L1C,L2C,P,B1,B2,N)

1 adet Dijital Giris/Cikis Konnektorii (50 Pin)

1 adet Enkoder Konnektorii (20 Pin)

1 adet calisma kaldiraci



)

(Bu sayfa not almamz icin bos birakilmistir.)
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Uriine Genel Bakis

1. Uriine Genel Bakis

1.1. Kontrol

Servo siiriicli sistemleri teslim edilmeden Once kesinlikle test ve kontrol edilmistir. Ancak satin
alma ve tasima esnasinda meydana gelebilecek zararlardan kacinmak icin satin aldiginiz iriinle
alakali agagidaki 6geleri kontrol ediniz. Satin almis oldugunuz iiriinle alakali olarak servo motor ve
stirlicii etiketleri {izerindeki {irlin modeline bakarak tanimlamaya uygun olup olmadigini kontrol
ediniz.
e Motor milinin diizgiin bir bicimde dondiigiinden emin olmak i¢in motor milini el ile
sorunsuz dondiirebilmeniz gerekmektedir. Eger dondiirebiliyorsaniz bu motorun saglam
oldugunu gosterir. Ancak el ile dondiirme testi frenli servo motorlara uygulanamaz.

e Uriiniin hasarli veya cizik olup olmadigim gorsel olarak kontrol ediniz.

e Herhangi bir vidanin giivenli bir sekilde sikilmis oldugunu ve gevsek olmadigini kontrol
ediniz.

e (ihaz igindeki aksesuarlarin eksik olup olmadigini kontrol ediniz.

Tiim kontrolleri yaptiktan sonra yanlis veya hatali herhangi bir durum varsa liitfen firmamiz ile
baglantiya geciniz.
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1.2.  Uriin Ozellikleri
SD-LP Servo Siiriicii Ozellikleri
GUC (W) 400 750 1000 1500
- Tek/Ug Faz*
Faz/Gerilim 200 ~ 230 Vac, -15% ~ 10%
U¢ Faz --> Uc¢ Faz --> Ucg Faz -->
iy 2.2 3.8 4.9 Ug Faz --> 6.7
Girls Akimt (Arms) TekFaz-- | TekFaz- | TekFaz—- | TekFaz-->13.5
>4.4 >7.0 >9.7
O — —
o | Rontrol Giris Gerilimi | 555 _ 535 | 200~230 | 200~230 | 200~ 230
3 | (vac)
Siirekli Cikig Akimi 26 51 73 8.3
(Arms)
Cikis Gerilimi (VRmS) 0-110 0-110 0-110 0-110
Maksimum Cikis
Akimi(Arms) 7.8 15.3 21.9 24.9
Asirt Yikleme (%) 300% (5s)
24V Giris Harici
Z
% Fren/Dahili (W) 40 (60W) 40 (100W) 40 (100W) 40 (100W)
= Pozisyon Komut Tipi Pulse&Direction, AB-Mode
= Maksimum Giris . .
é _ | Frekans: 500 Kbps (Line Driver), 250 Kbps (Open Collector)
< 8 | Elektronik Disli Orani Elektronik Disli Desteklenmektedir
> 2 [Tleri Besleme 0-100
N Kompanzasyonu (%)
o Filtre Algak Gegiren Filtre
= | Hiz Komut Tipi Analog Hiz Komutu (£ 10V), Dahili Hiz Komutu
=]
§ Hiz Kontrol Menzili 1:5000 rpm
—= | Filtre Algak Gegiren Filtre ve S-Egri Filtre
]
g 0 ila %100 yiik dalgalanmalarmda %0,1 (mutlak enkoder)’den az
¥ | Hz Dosrulugu + 10W gii¢ dalgalanmasinda %0,1 (mutlak enkoder)’den az
N grulug 0° Cila 50 ° C ortam sicakliginda dalgalanma 9%0,1 (mutlak
= enkoder)’den az
S Tork Komut Tipi Analog Tork Komutu(+ 10V), Dahili Tork Komutu
é '§ Filtre Algak Gegiren Filtre
X P
2 Hiz Limiti Parametre ayari lizerinden veya analog giris
Q 172
2 2 | Kontrol Metodu Vektor Kontrol
S8
-~ o -
S 5 | fe/ (Elekiriksel 0 - 250 Hz 0-166.7 Hz
Y Frekans)

N
o
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Enkoder Coziniirligi

17/21 bit BiSS mutlak ve 13 bit artiriml1 enkoder

Haberlesme RS-232/RS-485(MODBUS RTU), USB, CANopen, EtherCAT
o |DbIVDO 8/5
= |AIAO 2/1
Asirt Akim, Asirt Gerilim, Ortam Sicakligi, Diisiik Gerilim,
= © Asirt Yiik, Asirt Hiz, IPM Sicakligl, Gili¢ Hatas1, Enkoder Hatasi,
§ % Koruma Fan Hatasi, Fren Direnci Hatasi, Faz Eksikligi Hatasi, Motor
=5 Hatas1, Eeprom Hatasi, Acil Stop Hatasi, WDT Sifirlama, Ileri
Ox Limit, Ters Limit, Rejeneratif Asir1 Yiik Hatasi, Rejeneratif Asir
Yiik Uyarisi, Asir1 Yiik Uyarisi
Servo Aktif, Alarm Sifirla, Yon Degistirme Girisi, Etkin Tork
Sinir1, Etkin Hiz Sinir1, Acil Durdur, Ters Kisitlama Limiti, leri
Kisitlama Limiti, ileri JOG Giris(JOGU), Geri JOG
w | Girigler Giris(JOGD), Hiz komutu se¢imi 0, Hiz komutu se¢imi 1, Tork
IS % komutu se¢imi 0, Tork komutu se¢imi 1, Pozisyon Komut
o Tetikleyicisi, Pozisyon Komut Se¢imi 0-5, Home Sensér, Home
a LE'D Sensor Aktif
Servo Aktif, Servo Alarm Cikisi, Elektromanyetik Fren, Servo
Cikiglar Hazir, Sifir Hiz, Ulagilan Tork Limiti, Asir1 Yiikleme Uyart
Cikis1, Hedef Hiz, Pozisyon Tamamlandi, Home Tamamlandi
Caligma Sicaklig1 (°C) 0to55
S £ 8 Sogutma DC-FAN
2 3| Boyutlan (HxWxL) 175x65x170
@ O &) (mm)
Agirlik (kg) 15 1.6

Otomatik Ayar

Offline Auto-tuning

Uriin Devreye Alma

PC Arayiiz, ekran ve tus takimi ile kolay devreye alma

*1500W siiriicii tek faz ile beslenildiginde Uk=%4, 16Arms olan bir hat reaktorii ile
kullanilmalidir.

1.2.1.

Koruma Siifi

Siirticti koruma smift IP 20 6zelliklerini saglamaktadir.

Siirlici temastan koruma gereksinimlerini karsilamak icin bir panoya kurulmalidir.
Panoya erigim, egitimli bir personel tarafindan yapilmalidir.

NOT: Sisteme enerji verildiginde dikey kurulan panolarin st yiizeyi en azindan IP3x
koruma tipi gereksinimini karsilamalidir.
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1.3. Servo Motor Siiriicii Etiket Bilgilerinin Tanimlanmasi

Servo siiriiciilerin etiket bilgileri asagidaki gibidir.

SD LP X DX X
Urin Adi Gig Serisi Cikis Gicd Girig Genlimi & Faz Haberlegme Protokolu
04: 400 W 1: 220V 1-Faz/ 3-Faz M: Modbus
Servo Sirici LP; DGtk Giclo 07: 750 W Faz r
10: TkW E: EtherCAT
15: 1,5 kW o

SMB SERVO SURUCU DUSUK GUGLU URUN AILESI

Haberlegme Protokold MODBUS CANopen EtherCAT Kapah Cevrim
M v X X v
0 v X v
E 0 X v v
0 Opsiyonel
v Var
X Yok

“1500W soricd tek faz ile beslenildijinde Uk=%4. 16Arms olan bir hat reaktord ile kullaniimalidir
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1.4. Servo Motor Siiriicii Etiket Bilgileri

1.4.1. Motor Siiriicii Etiketi

‘@

=~
@ SMB SERVO DRIVE
o g

\_..-l"

MODEL *5D-LP-07-D1-M
POWER 750w
MAIN INPUT : D3: 200-230V 1PH 50/60Hz 3.84

D1: 200-230V 3PH 50/60Hz 7.0A

CONTROL INPUT: 200-230V 1PH 50/60Hz 0.4A

OUTPUT : 110V 3PH 0-250Hz 5.1A
AMBIENT TEMP. : 0o 55 °C

Turkey
A Electric shock risk.
Caution hot surface.
Do not touch heat sink, 30
Connect ground wire to earth ground | X
terminal O]
[

1.4.2. Servo Motor Siiriicii Kombinasyonlari

Asagidaki tabloda SD-LP serisi servo motor ailesi goriilmektedir. Asagidaki tabloda yer alan
siiriicliler eslestigi servo motorlar ile c¢alisacak sekilde tasarlanmistir. Ozelliklere bakarak
kullanilmak istenen siiriicii ve motorlar kontrol edilir.

Servo Siiriicti

400W SD-LP-04
750W SD-LP-07
1000W SD-LP-10
Disiik Gig 1500W SD-LP-15

23
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1.5. Servo Motor Etiket Bilgilerinin Tamimlanmasi
Servo motor etiket bilgileri asagidaki gibidir.
SERVO MOTOR ETIKET BILGILERININ TANIMLANMASI
M X X 0% B
Govde Boyutu DC Bara Gerilimi Cikug Gilc
. 020: 200 W
06: 60 mm D: 310V 040: 400 W Fren
08: 80 mm ) . 055: 550 W anaj
SIGE 10: 100 mm ,Encoder Tip 075: 750 W E? E:E:;"
13: 130 mm o 100: 1000 W
2:BiSS 150: 1500 W
200: 2000 W
ENKODER OZELLIKLERI
A Besleme Gerilimi Maks. Elektriksel Frekans Caligma Sicakligr Hiz Cozindrlik
Enkoder Tipi (vDC) (kHz) (°c) (rpm) (bit)
1: Artinmli 4,75 -5 -20 ...+85 =10000 13
2: BISS 4,75 -5 >200 -20 ...+85 <10000 17 - 21

1.6. Servo Motor Etiket Bilgileri

1.6.1. Servo Motor Etiketi

24

/ SMB AC SERVOMOTOR

«\
MODEL: SM08-DX-075B0
310V 2,39Nm IP65 N/
5A 750W 3000 rpm
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1.6.2. Servo Motor Kombinasyonlari

Asagidaki tabloda SD-LP serisi servo motor ailesi ve lirlin kodlar1 gériilmektedir.

Servo Motor Ailesi

Diisiik Giic

200W

SM06-DIN13-020B0
SM06-DIN13-020B1
SM06-DBS17-020B0
SM06-DBS17-020B1
SM06-DBS21-020B0
SM06-DBS21-020B1
SM06-DBM16-020B0
SM06-DBM16-020B1

400W

SMO06-DIN13-040B0
SMO06-DIN13-040B1
SM06-DBS17-040B0
SMO06-DBS17-040B1
SMO06-DBS21-040B0
SM06-DBS21-040B1
SM06-DBM16-040B0
SM06-DBM16-040B1

750W

SMO08-DIN13-075B0
SMO08-DIN13-075B1
SM08-DBS17-075B0
SM08-DBS17-075B1
SM08-DBS21-075B0
SM08-DBS21-075B1
SM08-DBM16-075B0
SM08-DBM16-075B1

1000W

SMO08-DIN13-100B0
SMO08-DIN13-100B1
SM08-DBS17-100B0
SM08-DBS17-100B1
SM08-DBS21-100B0
SM08-DBS21-100B1
SM08-DBM16-100B0
SM08-DBM16-100B1
SM10-DIN13-100B0
SM10-DIN13-100B1
SM10-DBS17-100B0
SM10-DBS17-100B1
SM10-DBS21-100B0
SM10-DBS21-100B1
SM10-DBM16-100B0
SM10-DBM16-100B1

1500W

SM13-DIN13-150B0
SM13-DIN13-150B1
SM13-DBS17-150B0
SM13-DBS17-150B1
SM13-DBS21-150B0
SM13-DBS21-150B1

25
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SM13-DBM16-150B0
SM13-DBM16-150B1
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1.7. Servo Siiriicii Di1s Goriiniisii

Enerji Durum Isig <

Servo siiriciiye enerji saglandijinda veya
enerjinin bosaltilmamis oldugu durumlarda led
aktif konumaadir.

200 -~ 230 Vac 3 Faz Besleme <
(L1, L2, L3}

3 faz baglantisi icin kullandir.
200230V AC Gic, 50/60Hz

/ac 1 Faz Besleme <

1 faz baglantisi icin kullaniir.
200—230V AC Giig, 50/60Hz

ili / Harici Rejeneratit Direnc Terminali <€

1,82

Da
¥,

oo =

Dahili frenleme direnci kullanimi icin B1 ve B2
terminalleri kisa devre ediimelidir. Harici
frenleme direnci kullamiminda, direnc baglantisi
P ve B1 terminalleri Gzerinden yapiimalidir. (B2
terminali aik birakiimalidir.)

Servo Motor Cikisi < |

Servo motoru servo siirlicdye baglamak
icin kulianilir.

roe

«

5 haneli ve 7 segmentli led, servo durumunu
veya anzalanni gérintler ve ayarlandiginda
gerekli parametreleri gésterebilir.

Arayiz baglantisi icin kullanilir

Enkndar Arahinm
cnxoger Araoinmi

Servo motorun enkoderini baglamak icin
kullanihr.

0 Arabirimi

Harici bir kontrol Gnitesine(PLC) bagianmak veya
V0 sinyallerini kontrol etmek icin kullanilir.

open/EtherCAT Haberlesme

CANopen ve EtherCAT haberiesmesi icin
kullanilir.

Seri Ha

esme Arabirimi

Servo Slrliclyl RS232 veya RS485 seri
haberiesme ile dider kontrol cihazlarina
baglamak icin kullanilir.
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Uriine Genel Bakis

1.8. Servo Siiriicii Kontrol Modlan

SD-LP servo siiriiciiler kullanicilar i¢in alt1 ¢ift kontrol modu saglar. Detayl bilgi i¢cin asagidaki
tabloyu inceleyiniz.

MOD Aciklama

Servo siiriicii, gelen pozisyon kontrol komutuna bagl olarak
Pozisyon Kontrol Modu  pozisyon kontrolii yapar. Kontrol komutu harici sinyal girisidir.
(Harici Pozisyon Kontrol)  Sinyal tipi darbedir. Kontrol komutu temel parametrelerden
segilir.

Servo siiriicii, gelen pozisyon kontrol komutuna bagli olarak
Pozisyon Kontrol Modu  pozisyon  kontrolii  yapar. Kontrol komutu  dahili
(Dahili Pozisyon Kontrol)  parametrelerden yapilir. Siiriiciide sekiz adet dijital giris

mevcuttur. Kontrol komutu temel parametrelerden segilir.

Hiz kontrol komutundan gelen hiz bilgisine bagh olarak servo

Hiz Kontrol Modu stirici servo motoru hedef hizda kontrol eder. Kontrol komutu

(Analog Hiz Kontrol) harici analog sinyal girisidir. Hiz kontrol komutu temel
parametrelerden secilir.

Hiz kontrol komutundan gelen hiz bilgisine bagh olarak servo
Hiz Kontrol Modu stiriicti, servo motoru hedef hizda kontrol eder. Kontrol komutu
(Dahili Hiz Kontrol) dahili parametrelerden yapilir. Hiz kontrol komutu temel
parametrelerden secilir.

Tork kontrol komutundan gelen tork bilgisine bagl olarak servo

Tork Kontrol Modu stirlici servo motoru hedef hizda kontrol eder. Kontrol komutu

(Analog Tork Kontrol) harici analog sinyal girigidir. Tork kontrol komutu temel
parametrelerden secilir.

Tork kontrol komutundan gelen tork bilgisine bagl olarak servo
siiriici servo motoru hedef hizda kontrol eder. Tork kontrol
komutu temel parametrelerden segilir.

Tork Kontrol Modu
(Dahili Tork Kontrol)

Yukaridaki kontrol modlarinin hepsi P2-02 no’lu parametreden ayarlanabilir. Kontrol modu
degistirildikten sonra, aktif olabilmesi i¢in parametreleri yaz ikonuna tiklanir.
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(Bu sayfa not almamz icin bos birakilmistir.)
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2. Kurulum

2.1.

Kurulumda Dikkat Edilmesi Gerekenler

Asagidaki kurulum notlarini dikkatlice inceleyin:

2.2.

Servo siiriicli ve motor arasindaki kablolar1 egmeyin veya biikmeyin.

Tasima esnasinda operator panelin ya da koruyucu kapaginin iizerine herhangi bir kuvvet
uygulamayin; aksi takdirde servo siiriiciiniin diismesi sonucunda kisisel yaralanmalar ya da
cihazda maddi hasar meydana gelebilir.

Servo siirlici agirhigim tastyabilecek bir zemine monte edilmelidir. Aksi takdirde servo
siiriiclinlin diigmesi sonucunda kisisel yaralanmalar ya da cihazda maddi hasar meydana
gelebilir.

Servo siiriiciiyli monte ederken, vidalarinin iyice sikildigindan emin olun.

Servo siiriicli hasar gérmiisse ya da bilesen eksigi varsa kullanmayiniz; aksi takdirde
iirinde hasar meydana gelebilir hatta yangina sebebiyet verebilir.

Saklama Kosullar:

Uriin kurulana kadar nakliye kartonunun i¢inde muhafaza edilmelidir.

30

Temiz ve kuru ortamda, direk giines 15181indan uzak yerlerde saklanmalidir.
Ugusan tozlardan, yag kirinden ve metal par¢aciklardan uzak tutulmalidir.
-20°C ile +85°C sicaklik araliginda saklanmalidir.

Asindiric1 gaz ve sivilarin bulundugu ortamlarda saklanmamali ve toz veya metal
pargaciklarin bulundugu ortamlara kurulmamalidir.

Iyice paketlenmeli ve dayanikli bir ortamda saklanmalidir.
Servo siiriicii ve servo motor agir titresimli yerlere kurulmamalidir.

Siiriicii ahsap ya da yanici bir malzeme iizerine monte edilmemelidir.
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2.3. Servo Siiriicii Di1s Boyutlar:
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2.4, Kurulum Yoénii ve Alani

Servo siiriicii ve motor galisirken 1s1 iiretir. Panoya kurulacagi zaman 1s1 dagilimin saglanabilmesi
icin ¢evresinde gerekli boslugun birakildigia emin olun.

e lyi bir sogutma ve hava dolasimi elde etmek icin, iistten, alttan, soldan, sagdan, siiriiciiler
ve ayirma plakalar1 arasinda yeterli mesafe birakilmalidir.

e Uriin hassas bir cihazdir, bu yiizden montaj siiresince diisiirmemeye ve zorlayic1 bir gii¢
uygulamamaya 6zen gosteriniz.

e Hava giris ve ¢ikiglarin1 kapatmayin, aksi takdirde bu siiriiciiniin hata vermesine neden
olabilir.
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Kurulumun yanlis yapilmasi servo motor ve servo siiriiciisiiniin performansini etkiler ve émriiniin
kisalmasima neden olur. Servo siiriiciiyil ve servo motoru kurarken kullanim kilavuzunda verilen
talimatlar1 uygulayiniz. AC servo siiriici monte edilirken dik bir sekilde monte edilmelidir.
Siirliciiniin ~ galigtirildigi  ortam iyi havalandirilmali ve fan boliimiiniin kapali olmamasi
gerekmektedir. Servo siirliciiniin ¢evresinde gerekli bosluk birakilmasi gerekmektedir.

Kurulum i¢in gerekli minimum bosluklar i¢in asagidaki gorselden faydalanabilirsiniz.

e  Minimum Bosluklar:

30 mm

S

e Yanyana Kurulum:

¥

Hava

Akisi

50 mm 10 mm

10 mm

'\.].r‘
Ha.va

Akig

10 mm

100 mm

oy

50 mm

o[ s

100 mm

A
~
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3. Frenleme Direncinin Secimi

3.1. Rejeneratif Enerji Tiiketimi

SMB SD-LP servo siiriicii ailesinde, rejeneratif enerji tiiketimini gerceklestirebilen frenleme
devresi bulunmaktadir. Motorun yavaglamasi esnasinda olusan rejeneratif enerji, siiriicii
icerisindeki DC bara kapasitorlerinin gerilimini artirmaktadir. DC bara gerilimi belli bir seviyeye
ulagtiktan sonra frenleme devresi galistirilarak, rejeneratif enerjinin dahili frenleme direnci
iizerinde 1s1 enerjisi olarak disar1 aktarilmasi saglanir. Bu sayede DC bara geriliminin tehlikeli
seviyelere ¢ikmas1 6nlenmektedir.

Dahili Anma izin Verilen I\_/Il_nlmum Ma.k Simum
Servo Frenleme Giicii Gii Harici Frenleme Harici Frenleme
Siiriicii Direnci b Direnci Direnci
) L. ) )
SD-LP-04 40 100 40 30 1000
SD-LP-07 40 100 40 30 1000
SD-LP-10 40 100 40 30 1000
SD-LP-15 40 100 40 30 1000

SMB SD-LP servo siiriicii ailesi i¢in dahili ve harici frenleme direnglerinin 6zellikleri yukaridaki
tabloda gosterilmektedir. Calisma sirasinda dahili frenleme direnci tizerinde harcanan giiciin izin
verilen giicii astif1 takdirde, rejeneratif enerjinin seviyesine gore, siiriicii belli bir siire ¢aligtiktan
sonra, asir1 gerilim hatasina (AL002) veya rejeneratif asir1 yiikleme hatasina ALO19 girecektir. Bu
durumda dahili frenleme direnci ile calismaya devam edilmek isteniyorsa, sistemin daha yumusak
bir hareket profiline gore caligtirilmasi gerekmektedir. Sistemin hareket profili degistirilmeden
calismaya devam edilmek isteniyorsa, siirliciiye harici frenleme direnci baglanarak rejeneratif
enerji kapasitesinin artiritlmasi gerekmektedir. Harici frenleme direnci kullanilmak istendiginde
tablodaki minimum ve maksimum degerler goz oniinde bulundurulmalidir.

Siiriicliye harici frenleme direnci baglanirken asagidaki adimlarin dikkatlice uygulandigindan emin
olunmalidir.

1. Asagidaki sekilde gosterildigi gibi gii¢ konnektorii tizerinden B1 ve B2 terminalleri
arasindaki kisa devre baglantis1 kaldirilarak dahili frenleme direncinin de-aktif edilmesi

gerekir.
P Kisa devre baglantisi kaldinlhir
T '
X
B2 :

2. Harici frenleme direncinin degeri (P0-03) ve giicii (P0-04) siiriiciiye dogru bir sekilde
tanitilmalidir. P0-04 degeri belirlenirken direncin sogutulma big¢imine dikkat edilmesi ve
asagidaki drnekteki gibi tanitilmasi 6nerilmektedir:

e Harici frenleme direnci dogal sogutma ile sogutulacaksa anma giiciiniin maksimum
%20’si siiriicliye tanitilmasi onerilmektedir.
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Ornegin;

e Harici frenleme direnci zorlanmis sogutma ile sogutulacaksa anma giiciiniin
maksimum %50’si siiriiciiye tanitilmasi onerilmektedir.

dogal sogutma ile sogutulan 2kW anma giiclindeki harici frenleme direnci i¢in P0-04

degeri 2kW x %20 = 400W olarak siiriiciiye tanitilmalidir.

A\
A\

Harici frenleme direncinin parametrelerinin siiriiciye dogru tanitildigindan emin
olunduktan sonra sistem c¢alistirilmalidir. Aksi takdirde rejeneratif asir1 yiik hatast dogru
bir sekilde algilanamayabilir. Bu durum harici frenleme direncinin bozulmasina,
kullanic1 sagligt icin riskli bir durum olusmasina veya yangin olusmasina sebebiyet
verebilir.

Harici frenleme direnci anma giiciinde calistirildiginda yiizey sicakligi ¢ok yiiksek
degerlere erisebilmektedir, (>100°C). Termal ac¢idan giivenli bir sistem tasarimi igin
kullanicinin harici frenleme direnci i¢in yeterli sogutmayi saglamasi gerekmektedir.
Aksi takdirde yangin ¢ikma riski bulunmaktadir. Olasi risklere karsi termostatli direncin
kullanilmasi, termostat ¢ikisinin siiriiciiye bildirilmesi ve asir1 yiiksek sicakliklara karsi
gerekli dnlemin alinmasi kullanicinin sorumlulugundadir.

3. Birden fazla harici frenleme direncinin siiriiciiye seri/paralel baglantis1 gergeklestirilecekse
asagidaki 6rnek tanimlamalara uygun bir sekilde siiriiciiye parametrelerin dogru bir sekilde
tanitildigindan emin olunmalidir.

on 600 600 600
1w 1kW kW 1kW
P P P
B1 Bl B1 5
B2 B2 B2 1kw
P0-03 =60 [Q] P0-03 =120 [Q] P0O-03=30[Q]
P0-04 = 1000 [W] P0-04 = 2000 W1 PO-04 = 2000 [W]

4. Harici frenleme direncinin baglantis1 giic konnektorii iizerinden P ve Bl terminalleri

arasina yapilmalidir.

(Harici Frenleme Direnci Aktif) Haricifrenleme direnci
P
Bl
B2

3.2. Frenleme Direncinin Belirlenmesi

SMB SD-LP servo siiriicii ailesinde, rejeneratif enerji tiikketimini gerceklestirebilen frenleme

devresi

bulunmaktadir. Motorun yavaslamasi esnasinda olusan rejeneratif enerji, siiriicii

icerisindeki DC bara kapasitorlerinin gerilimini artirmaktadir. DC bara gerilimi belli bir seviyeye
ulastiktan sonra frenleme devresi calistirilarak, rejeneratif enerjinin dahili frenleme direnci
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tizerinde 1s1 enerjisi olarak digar1 aktarilmasi saglanir. Bu sayede DC bara geriliminin tehlikeli
seviyelere cikmasi Onlenmektedir. Calisma sirasinda dahili frenleme direnci iizerinde harcanan
giiclin izin verilen giicii astig1 takdirde, rejeneratif enerjinin seviyesine gore, siiriicii belli bir siire
calistiktan sonra, asiri gerilim hatasina ALO02 veya rejeneratif asir1 ylikleme hatasina AL019
girecektir. Bu durumda dahili frenleme direnci kullanilarak ¢alismaya devam edilmek isteniyorsa,
sistemin daha yumusak bir hareket profiline gore ¢aligtirilmas: gerekmektedir. Sistemin hareket
profili degistirilmeden c¢alismaya devam edilmek isteniyorsa, siiriiciiye harici frenleme direnci
baglanarak rejeneratif enerji kapasitesinin artirilmasi gerekmektedir. Giivenli bir sistem tasarimi
icin uygulamanin isterlerine gore dogru degerde bir frenleme direncinin se¢imi ¢ok énemlidir.

Tanmimlama Birim Siiriicii Bilgileri

DC Bara Frenleme Aktif Gerilimi \% 380
DC Bara Asir1 Gerilim Hatasi V 390
Dahili Frenleme Direnci Q 40
Dahili Ortalama Frenleme Kapasitesi W 40

Dahili Anlik Frenleme Kapasitesi w 3610
Izin Verilen Minimum Frenleme Direnci Q 30
Onerilen Frenleme Direnci Kablosu AWG 13

Minimum diren¢ degerinden daha diisiik degerli bir frenleme direnci kullanildiginda,
frenleme direncinin ve/veya siiriicliniin zarar gorme riski bulunmaktadir.

Frenleme direncinin degeri ve kapasitesi belirlenirken en kotlii calisma kosullarmin belirlenmesi
gerekmektedir. Bu sayede siiriicii i¢in elektriksel ve termal agidan en giivenilir sistem tasarimi
gergeklestirilmis olunur. Asagidaki 6rnek hareket profili lizerinden frenleme direncinin belirlenmesi
adim adim anlatilmaktadir.

Agisal Hiz
[rad/s]

Yavaglama Siresi

(Taecel)
Wi >

1
1
1
1
]
1
1
1
1
1
1

Zaman

1
1
. S
Calisma Periyodu H [s]
(Teyete) :
I

e Sistemin toplam atalet momenti, yavaslamadan onceki mil hiz1 (w1) ve son hizi (wo)
bilgilerinden yola ¢ikilarak motordan siirliciiye gelen rejeneratif enerjinin degeri
hesaplanmalidir.

1
Ereg = 3 Umotor + Jyix) (Wi — w3 ) [Joule]
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Sistemin atalet momenti; motor ve yiikiin toplam atalet momentine esittir. Motorun atalet
momenti motor katalogundan elde edilebilmektedir. Yiikiin atalet momenti ise, offline
autotune algoritmasi ile elde edilebilmekte ve standart servo uygulamalarinda yiikiin atalet
momenti motorun atalet momentinin maksimum 7-10 kat1 arasinda ¢ikmaktadir.

Yavaglama siiresi (Tqecer) lizerinden motordan siiriiciiye aktarilacak anlik rejeneratif giic
degeri hesaplanmali ve Tablo X’te verilen siiriicliniin dahili anlik frenleme kapasitesi ile
karsilastirilmalidir.

_ _Ereg
P1"eg_peak - Tdecel [VV]

SMB SD-LP servo siiriicli ailesine baglanabilecek frenleme direncinin degerine gore
siriiclinliin {lizerine alabilecegi anlik rejeneratif giic degerinin degisimi Sekil X’te
gosterilmektedir. Eger uygulamadaki anlik rejeneratif giic degeri, siiriicliniin dahili anlik
frenleme kapasitesinden yiiksekse, daha diisiik diren¢ degerinde harici frenleme direnci
kullanilarak siiriicliniin rejeneratif frenleme kapasitesi artirtlmalidir.

Frenleme Direnci vs Anlik Frenleme Kapasitesi
5000
4500
4000
3500
3000
2500
2000
1500
1000

4813

Anlik Frenleme Kapasitesi [W]

500 144

10 100 1000

Frenleme Direnci [Q]

Minimum diren¢ degerinden daha diisiik degerli bir frenleme direnci kullanildiginda,
frenleme direncinin ve/veya siiriiciiniin zarar gorme riski bulunmaktadir. Tablo 2’deki
bilgilere dikkat edilerek harici frenleme direncinin degerinin uygunlugu kontrol edilmelidir.

Yavaglama siiresi (Tgecet) ve ¢alisma periyodu (Teycle) lizerinden motordan siiriiciiye aktarilacak
ortalama gii¢ degeri hesaplanmalidir.

_ Tdecel
Preg_avg - Preg_peak * Teycle \N]

kapasitesinden yiiksekse daha yiiksek anma giiciinde frenleme direnci segilerek siiriicliniin

f Eger uygulamadaki ortalama rejeneratif gili¢ degeri, siiriiciiniin déhili ortalama frenleme

rejeneratif frenleme kapasitesi artirilmalidir.
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3.3. Harici Frenleme Direncinin Ozellikleri

Harici frenleme direnci kullanilmak istendiginde, gii¢ konnektori iizerindeki B1 ve B2 terminalleri
arasindaki kisa devre baglantisi kaldirilir, harici frenleme direnci P ve B1 terminalleri arasina
baglanir.

Harici frenleme direncinin giic konnektorii lizerinde yanlis terminallere baglanmasi

A durumunda siiriiciiniin zarar gérme riski bulunmaktadir. Bu sebeple harici frenleme
direncinin siirliciiniin dogru terminallerine baglandigindan emin olunmalidir. Aksi
takdirde siirlicliniin zarar gérmesi veya frenleme direncinin bozulmasi gibi sorunlarla
karsilasilabilir.

Termal agidan giivenli bir sistem tasarimi ic¢in harici frenleme direncinin termostatli olmasi
Onerilmektedir.

(Harici Frenleme Direnci Aktif) 5 Termostat NK cikist

Bl

Termostatl harici frenleme direnci

B2

Harici frenleme direnci anma giiclinde calistirildiginda yiizey sicakligi ¢ok yiiksek
degerlere erisebilmektedir, (>100°C). Termal agidan giivenli bir sistem tasarimi igin
kullanicinin harici frenleme direnci i¢in yeterli sogutmayi saglamasi gerekmektedir. Aksi
takdirde yangin ¢ikma riski bulunmaktadir. Olast risklere karsi termostath direncin
kullanilmasi, termostat ¢ikiginin siiriiciiye bildirilmesi ve asint yiiksek sicakliklara karst
gerekli dnlemlerin alinmasi kullanicinin sorumlulugundadir.

Harici frenleme direncinin kablosu olarak en fazla 5 metre uzunlugunda AWG 13 kablo
kullanilmalidir.

Harici frenleme direncinin kablosunun ekranli kablo olmasi ve ekranli kablonun en
& azindan bir taraftan (siiriicliniin veya frenleme direncinin metal goévdesi iizerinden)

topraklanmasi gerekmektedir. Eger ekran topraklanmaz ise, kapasitif baglasim (capacitive
coupling) kaynakli tehlikeli gerilimler olusabilir ve bu durum kullanici ag¢isindan elektriksel
giivenlik riski olusturabilmektedir. Eger ekranli kablo kullanilmaz ise frenleme direnci kablosunun
birbirine burularak (twist edilerek) siirliciiye baglanmasi elektromanyetik giiriiltii yayiliminin
azaltilmasi agisindan fayda saglayacaktir.

Giivenli bir sistem tasarimi i¢in uygulamanin isterlerine gore dogru degerlerde bir frenleme
direncinin se¢imi ¢ok onemlidir. Tablo X’deki bilgilere dikkat edilerek harici frenleme direncinin
degerinin uygunlugu kontrol edilmelidir.

Minimum diren¢ degerinden daha diisiik degerli bir frenleme direnci kullanildiginda,
frenleme direncinin ve siiriicliniin zarar gérme riski bulunmaktadir.
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Asagidaki tabloda SMB SD-LP servo siiriiciilerle birlikte kullanilabilecek harici frenleme direngleri
gosterilmektedir. Uygulamanin isterine gore tablodan uygun frenleme direnci segilebilir. Belirtilen
direngler, anma giicliniin 5 katina kadar 5 saniye silireyle gelebilecek asir1 yiiklere
dayanabilmektedir.

Tablo 1

BR-30R-400W 30 400 IP 5X Wirewound

Akiif BR-30R-1000W 30 1000 IP5X  Wirewound

Giig BR-30R-1500W 30 1500 IP5X  Wirewound
Elemanlari

BR-60R-1500W 60 1500 IP5X  Wirewound
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Asagidaki gorsellerde Tablo 3’te dnerilen frenleme direnglerinin boyutlari gosterilmektedir.

250
200
| |
O O
o 8
O
10 " Top View (Ust Goriinim) Side View (Yan Gorinim)
20 ©
BR-30R-400W
350
L 300 |
1 !
() O
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Y-
20,
BR-30R-1000W
250
i 200 i 80
o o
=

103
120

O—i—

10
Side View (Yan Gorlinim)

20 :‘ Top View (Ust Goriiniim)
BR-30R-1500W
350
L 300 | 80
! !
O O

=

103
120

& H— oO——

T
) Top View (Ust Garlinim)

BR-60R-1500W

Side View (Yan Gorin(m)

]
=1

1

40



Kablolama ve Baglanti

T~
@

4. SD-LP Servo Siiriicii Asir1 Yiik Karakteristigi

4.1. SD-LP Servo Siiriicii Asir1 Yiik Karakteristigi (200 ~ 230 VAC)

Asagidak SD-LP siiriicii ailesi i¢in asir1 yiik karakteristigine iligkin grafik goriilmektedir. Grafik
tim diisiik gli¢ ailesinin siirticiileri i¢in aynidir. Grafik, 55 C° ortam sicakliginda yiiklii durumdan
(Hot start) asir1 yiiklii duruma gegis halini gostermektedir.

1000,0
100,0
\\
t [s] \
\ = == Kilitli Rotor 400W-1500W
\ Siiriicii Ailesi
\\ Donen Rotor 400W-1500W
\\ Striicti Ailesi
\
\
\
\\
10,0 N \
N
N
N
~
\\‘ \
1,0
100% 150% 250% 300%

200%
ovérload [9%6]
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5. Kablolama ve Baglanti

Bu boliim, ana devre ve c¢evre cihaz kablo baglantilarin1 agiklar. Kablo baglantilar1 yapilirken,
asagidaki tehlike ve dikkat uyarilarina uyulmalidir.

e Gii¢ beslemesi uygulanirken ve ¢alistirma esnasinda, cihazin dis yiizey kapagini agmaymiz.
Bu durum, elektrik ¢arpilmalarina neden olabilir.

e Dis yiizey kapag sokiilmiis iken, siiriicliyii ¢alistirmayiniz. Siirliciiniin yiiksek gerilim
terminalleri ve ylikli pargalar1 agiga ¢ikacagindan, bu durum elektrik carpilmalarina neden
olabilir.

e Cihazin gii¢ beslemesi kesilmis olsa dahi, kablo baglantisi ve periyodik kontrol disinda dig
yiizey kapagint c¢ikarmayiniz. Servo siiriicii halen yiikli olabileceginden, -elektrik
carpilmalarina neden olabilir.

e Kablo baglantilarim1 yapmak i¢in, cihazin giic beslemesi kesildikten sonra 5 dakika
bekleyiniz ve yiiklii terminal kalmadigimi, gerilimi 6lgerek kontrol ediniz.

e Siirlicii ve motorun ortak toprak baglantilari, siiriicli tarafinda birlestirilmeli ve en kisa
yoldan sebeke topragina baglanmalidir.

e Kablo baglantilar1 ve kontrol islemleri, bu konuda uzmanlasmis teknisyenler tarafindan
yapilmalidir.

e Kablo baglantilari, ana {inite yerine monte edildikten sonra yapilmalidir. Aksi durumda,
elektrik ¢arpilmasi ya da yaralanmalara neden olabilir.

e Elektrik anahtarlaria 1slak el ile temas etmeyiniz. Elektrik carpilmasi ya da yaralanmalara
neden olabilir.

e Kablolarin hasar almadigina emin olun. Kablolar asir1 gerilmemeli, kablo iizerine agir
cisimler konulmamali ve kablolarin bir cisim tarafindan ¢ekilmediginden emin olunmalidir.
Boyle bir durum, elektrik carpilmasi ya da yaralanmalara neden olabilir.

e Standartlara uygun kablo kullaniniz. Aksi halde, servo motor ¢aligmayabilir.
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5.1.  Servo Siiriicii Baglant1 Diyagram

AC 50/60 Hz

@3 20w 12Az

SME MOTION
ARAYDZ

EMC FILTRE

I e
HARICI FRENLEME

DiRENCI*

CANopen/EtherCAT
KONNEKTOR
P
: CANopen/EtherCAT
“=, .............. KONNEKTOR
e - MODBUS
e RE232/R5485
Y KONNEKTOR
SERVO
MOTOR

*Dahili frenleme direnci kullanildiginda B1 ve B2 arasi kisa devre edilmeli.

**Faz-Faz arasi 380 Vac desteklenmemektedir!
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5.2. Baglanti Terminalleri
SD-LP SERVO SURUCU - GUC BAGLANTISI TERMINALLERI
Termlnal_ Terminal isimleri Terminal Ozellikleri

Sembolleri
Gilig kat1 icin sebeke baglantisi iki sekilde
yapilabilmektedir;

a) Tek faz baglantis1 200-230V (-15% ile +10%),

L1 L2 L3 Gig ka1 sebeke  giris 50/60Hz gerilim ile L1, L2, L3 terminallerinden

B terminali herhangi  ikisi  kullamilarak  yapilmalidir.
b) Ug faz baglantis1 200-230V (-15% ile +10%),
50/60Hz gerilim ile L1, L2, L3 terminalleri
kullanilarak yapilmalidir.

Kontrol  kati  beslemesi 1€k faz 200-230V (-15% ile +10%), 50/60Hz

L1C, L2C . .

sebeke giris terminali
Motora ait li¢ faz U, V, W giic kablolari,

U Vv,w Servo motor ¢ikis terminali stiriiciiniin U, V, W ¢ikislarina baglanmalidir.

a) Dahili frenleme direnci kullanimi i¢in B1 ve B2
terminalleri kisa devre edilmelidir.

B1, B2 Frenleme direnci terminali b) Harici frenleme direnci kullaniminda, direng
baglantist P ve Bl terminalleri {tizerinden
yapilmalidir. (B2 terminali agik birakilmalidir.)
Sebeke topragi, motor kablosu topragi ve ekrani

(Sogutucu)  Topraklama terminali sogutucu tizerindeki bu terminale baglanmalidir.
Stiriicii, opsiyonel olarak 265Vdc ve 340Vdc

p araligindaki DC bir kaynak ile beslenebilmektedir.

DC  gerilim giic girisi Bu durumda +DC baglantisi i¢in P terminali, -DC
terminali baglantist i¢in N terminali kullanilmalidir.

N Siiriiciiniin sebekeden beslenmesi durumunda N
terminali kesinlikle a¢ik birakilmalidir.

CN1 USB Baglantist PC’nin USB portuna baglanmak icin kullanilir
Servo motorun enkoder baglantis1 i¢in kullanilir.

CN2 Enkoder Konnektorii

CN3 I/O Konnektor I/O kontrol baglantisi i¢in kullanilir.

CN4 Haberlesme Konnektorii PC veya Notebook baglantisinda kullanilir.

CN5 St Pl ekt RS-485 veya RS-232 haberlesme baglantisi i¢in

kullanilir.
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Baglant1 yapilirken ve yaptiktan sonra liitfen agsagidaki uyarilara dikkat edin:

e Siirliciiniin i¢inde tehlike olusturabilecek voltajlar kalabileceginden, siirliciiniin enerjisi
kesildikten sonra motor ve siirlicii terminallerine veya bu terminallere bagli kablolara
dokunmayin.

e Ana devre terminalleri ve servo motor terminalleri ayr1 kablo bloklar1 olarak baglanmalidir.

AV

| SIGORTA/
| DEVRE KESICI

PANO

SIGORTA  KONTAKTOR SMB SERVO SURDICT
————————————————
oy 1 —
o 1
' o ' ll
AC HAT : — L L2
FILTRESI : | ! 3
1 : _______ 4 I
1 1 T LIC|
i 1 ! Lac|
1 i ;
] Loremg =
________ T 4p
' i I | -
IZOLASYON TRAFOSU g o~ 5 s N \/_\
220VLL 3FAZ - B2 | v - | moTor |
AC 50/60 Hz FRENLEME Rl T !
DIRENCI N w .

* 380Vac uygun degildir |

EKRANLI KABLO

[ToPRAKLAMA

1

Asagidaki sekil siiriiciiniin basitlestirilmis ana devre semasini gostermektedir. Dogrultucu ii¢ fazl
AC voltajm DC voltajina dontistiiriir. Ara devrede DC bara kondansatér DC voltajint stabilize
eder. Invertér DC voltajint AC motor i¢in AC voltajina geri gevirir. Fren kiyic1, devre igindeki
voltaj maksimum sinirini astiginda harici fren direncini ara DC devresine baglar.

L 1 Dogrultucu DC Bara Inverter Devresi U

Kondansatir

11
. | T T

AC BESLEME

I_II_
w N

Servo Motor
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5.3.  Motor Kablosu Konnektor Ozellikleri

SM06-SMO08

Sinyal Konnektori (SMKE0101-M)

Giic Konnektért Frenli

Konnektérd Frensiz
(SMKP0101-M)

Enkoder Renk Kadlan Konnektor (SMKP0Z01-M)
—v0C KAHVE 1 Motor Renk Kodlar | Konnektor Motor Renk Kodlari  Konnektér
GND BEYAZ 2 u KAHVERENGI (1) 1 u KAHVERENGI (1) 1
A/ DATA+ YESIL 3 v GRI {7) ? v GRI {2) ?
A-/ DATA- YE§iL/SiYAH 4 W SIYAH (3) 3 W SIYAH (3) 3
B/ CLOCK+ SARI 5 TOPRAK YESIL 4/ FREN + 4
B-/ CLOCK- SARI / SIYAH 6 FREN - 5
7 GRi 7 BOS (NC) 6
7z GRI/ SIYAH 8 TOPRAK YESIL +
U MAVI 9
U- MAV/ SIYAH 10
v TURUNCU 11
V- TURUNCU / SIYAH 12
W KIRMIZI 13
W - KIRMIZI / SIYAH 4
Fkran SIYAH 15
- - - - - - - -
1 2 3 4 s 6 7 8
@ v ¥ ¥ o8 oy oy
SM10-SM13

Sinyal Konnekt8ri (smi Glig Konnektdérd Frensiz

Gii¢ Konnektérd Frenli

46

Enkoder Renk Kodlan Konnektar (SMKP0302-M) (SMKP0402-M)
+VDC KAHVE A Motor Renk Kodlar | Kennektdr Motor Renk Kodlari | Konnektdr
GND BEYAZ B U KAHVERENGI (1) F U KAHVERENGI (1) F
A+/DATA+ YESIL C v GRI (2) I v GRI {2) |
A-/ DATA- YESIL/ SIYAH I W SIYAH (3) B W SIYAH (3) B
B+ / CLOCK+ SARI £ TOPRAK YESIL £ FREN + G
B- / CLOCK- SARI/ SIYAH F FREN - H
z GRI G TOPRAK YESIL E
z GRI/ SIYAH H
U MAY] J
U- MAVI / SIYAH K
v TURUNCU L
V- TURUNCU / SIYAH M
W KIRMIZI N
W- KIRMIZI / SIYAH P
Ekran SIVAH R
BOS (NC) S
BOS (NC) T
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5.4. Yay Tipi Ana Devre Terminalleri icin Kablolama Adimlari
e Yay tipi ana devre gii¢ terminalini servo siiriiciiden sokiiniiz.

e Sekilde gosterildigi gibi baglantis1 yapilacak kablonun u¢ kismini soyunuz ve lehimleyiniz.
e Yay acma aparati1 kullaniiz. Sekilde gosterildigi gibi kabloyu takiniz ya da ¢ikariniz.
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5.5. Temel Baglanti

5.5.1. Temel Baglant1 Semas1 400W Model
Ug-faz 220V

@ qur::?li_lf direng

U

Enkoder

sinyallerinin

USB Haberlesmesi " MCU

islenmesi

ooood
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5.5.2. Temel Baglant1 Semas1 7S0W Model
Ug-faz 220V

e e
<
<

+H15V

33V

I - . i
omoen 1ile
sinyallerinin TZ
Anolog simyal g1 Cj | + islenmesi | b

USB Haberlesmesi ) mMcu »/| Display

o gooon
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5.5.3. Temel Baglanti Semas1 1000W Model
Ug-faz 220V

@ REFT?II_IT direng

i

sinyallerinin} T Z
Anolog sinyal cilas _ R L]
C: | ! islenmesi | J

. . McU |, »|| Display

o ooooo
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5.5.4. Temel Baglanti Semas1 1500W Model

sinyallerinin} 3|
Anolog sinyal gilas _ _ [~
C: | i iglenmesi | J

, i McU |, U o
USB Haberlesmesi /Al - > Display

—! goooo
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5.6.

52

Servo Siiriicii Konnektor

7 - Segment LED
Display

Enerji Durum Igi

Girig Besleme

L1 - Gilg Kati Besleme
12 - Giig Kati Besleme:
13 - Giig Kati Besleme

<

<

L1C - Kontrol Kati Besleme
L2C - Kontrol Kati Besleme

P -+ DC Bara

Frenleme Direnci
B1 - Frenleme Direnci
B2 - Frenleme Direnci

N-DC Bara

Motor Besleme

<

<

<«

U - Motor U Fani

V - Motor V Fan
W - Motor W Fazi

Toprak
Baglantisi

coo0o0o00
oo0o000
000000

OO

000000000000000
0000000000000 O0
000000000000000

Seri Haberlesme Pinleni
1-GND  7-RS 7371
3-[NC)* 4-RS_237RX
5-RSA 6-RSB

» USB Haberlesme

DINS

1
3
5-
71-

DIN3
DINS
DINZ

1-VBUS

2-D

3-D+

4-GND

5- INC)

Enkoder GeriBesleme
1-A+/Data+ 2-B+/Clock+
3-7+ 4-+5V
5-HALLU- 6-HALLU+
7-HALLV 8-HALLV+
9-HALLW- 10- HALL W+
11-A/Data- 12 -B-/ Clock-
1.7 14-5v

15- GND 16-GND
17-RSA_TWEG 18- RSB_TWG
19 - StatusOUT 20- SetiN

Dijital Input/Qutput

2-DIN7
4-DINg
6 - DING
8-DIN1

9-DOUTS
11-D0UTA-
13- DOUT3
15-DOUT2-
17-DOUTH
19 - ANINZ+
21- ANINT
23- ANOUTI
25- AGND
27-A0
29-B0
31-/70

33- NC)*
35- (NCJ*
37- PULSE+
39-PULL HI S
41-SIGN-
43-COM
15-COM+

10
12
14
1

=

18-

20

44

46 -

48

DOUTS+
DOUT4+
DouT3+
DOUT2+
DOUTY+
ANINZ
ANINT+
AGND
/A0

-/B0

0

(NC)*
(NC)*
PULL_HI_P

- PULSE-
40-
42-

SIGN+
(NC)*
COM-
COM+
AGND

- AGND

49- (NC)*

1-CAN H

3- CAN_GND
5-(NCJ*
7-CAN_GND
9-(NG)*

50 - (NC)*

CANOpen - EtherCAT
Haberlesme Pinleri

2-CAN L
4-INeJ*
6- INCJ*
8- INCJ*
10- NG)*
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5.7. Servo Siiricii Konnektor ve Terminaller

Konnektor ve Terminaller

Terminal Terminal
Adi Aciklamasi N

USB . . ..

CN1 i) PC’nin USB portuna baglanmak i¢in kullanilir.

CN2 EnkOder.. . Servo motorun enkoderini baglamak igin kullanilir.
Konnektorii

CN3 Gty Clk 5 (1001 Harici kontrol cihazlarini baglamak igin kullanilir.
Konnektdrii
CANopen Haberlesme . .

CN4 Konnektorii CANopen haberlesme baglantisi i¢in kullanilir.
Seri Haberlesme RS-485 veya RS-232 haberlesme baglantisi igin

CN5 o
Konnektdrii kullanilir.

5.8. CN1 USB Haberlesme Portu

CN1 portu USB haberlesmesi i¢in kullanilir. Bilgisayar ile USB baglantisi iizerinden parametre
belirleme ve degistirme, kontrol durumunun izlenmesi, alarm durumunun kontrolii, alarm ge¢misi,
parametre kaydetme ve yiikleme gibi islemler yapilabilir.

PinNo Pin Ad1 Fonksiyon
1 VBUS Besleme gerilimi

2 D- Data- sinyal girisi

g D+ Data+ sinyal girisi

4 NC Baglant1 yok

5 GND Toprak baglantisi
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5.8.1. USB Sinyal Baglantilar
Ekranh Kablo , |

= N N OO0
g é E oo I @)3! v v W vBus () 1 5
Py
=2
& 3% —v { Oz - (): g ~
(o} 5 ~ = N
S D+ 3 54
% g o { Ors Q “‘é =
Oric eNp ()4 e
Z.
(Orc
)
5 B -g Or
= Om
G-
o = | DOUTIL+ 2
= =8 @) O 18
“
4V N M 7
3 3 DOUTL- 'y 37
45,46 1
5 ) cons ]_DOUT2+ (16
“
- GND } *™ | pour
Gy, i =—() 15
B : (o)
3 s L pm AV DOUT3+ ) B 9
/1 L e
“ ren =
N L N ” S -
| — } ours A 0 5B
ol 7 o 4 T3 ' K
L 6 o— (O | DouT |
e } ot
AV * | DoUTs-
i L 3 A [povs S T @1
o= 5 I {
=2 |_pouts
L L o
§ - R |
> z5 5 s hfprva 4 Y3 N | oo
T 2F O e —0
d s
N o = = A b —
285 ‘v
o 5 05 N
; E E __o_l_ 3 >DI.\3 ‘
-9 |
24V X |
y | ot s OIS LYK > mo 4 ¢ A
L , A DIN? @
O
v ’ Boy | B
- =
L lpm ads [EE
o—LOIH Q2 5
GND =3
v ’ Z0 ()30
4344 A\|COM- -ﬁ
-
PULL HI P Qa y
36
g =
e PULSE- 3
}}34 38 C.t\Hl = Ef')
7= PULL HI § =
] E 39 caxe ()2 g >
£ Y =
2 L caxeNp ()3 20
i SIGN- E -g
caxned ()7 J & B
w
(" 37, BULSE+ L
i =
$ESE| s I
2 = % ; GND 1 =
== g 'ﬁi = - g <z
= ¢ 3 120 rs2utx ()2 e 5
o~ = 5] la]
= < R 23RX () 4 5 E
41 - "%é g
- ’d
RSA 5
Os | &
Z.
rRB ()6 |
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5.9.  Enkoder Konnektor Baglantilar

CN2 Arabirim konektorii ti¢ enkoder grubuna erigim saglar:

o ABZ ve UVW fazlarindan olusan artirimsal enkoder

e Data, Clock, StatusOUT, SetIN, sinyallerinden olusan BISS/SSI enkoder
5.9.1. Artimsal Enkoder

Artimsal enkoderde faz A ve faz B sinyalleri 90 derecelik bir faz kaymasina sahip olmalidir. Hiz ve
impulse sirasina gore, siiriicii motor hizin1 ve konumunu hesaplayabilir. Mutlak rotor pozisyonunu
tespit etmek icin indeks sinyali (Z) kullanilir. SD-LP Servo Siiriiciide diferansiyel enkoder

sinyalleri bulunmaktadir.
[
A [
INCREMENTAL , |
SIGNALS B ———! I I

z

|
| |
I
T
HALL
PHASES v l—J—I—}—'—

w | I
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5.9.2. Enkoder Konnektor Pinleri

5.9.3. BISS Protokol

Agik kaynak BiSS Arabirimi (gift yonlii / seri / senkron), ger¢ek zamanli bir arayiiz uygulayan
protokole dayanmaktadir. Kontrolor, sensor ve aktiiator arasinda giivenli bir seri dijital iletisim
saglar.

Motor
: SO | S
Encoder T o gf‘ta;
—c 2 ock+
(CE=¢ = DO | ciook
@ Ir: H Ir: Ir:rﬂl 14 +5V out
H ::i;v 15| DGND
T YRIRE
j} Llj Lo
(BiSS Protokol)
MA COM
Elave Mumbe i
St ; a1.r13lr um ;rh , Bit N}meel}\
F F F —y LY
SLO1 \ Ack /Star{CDS1.n-1)(1.n2)1n3) (1.6 1.5 X 1.4 ) 1.3 1.2 (1.1 X 1.0 |stop1 }
-+ | BiS5-Timeout
Data Range
(BiSS Frame)
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Enkoder Pinlerinin A¢iklamasi

FI::Q Pin Ad1 Fonksiyon
1 A+/ Data+ ?i;t;/giisal Enkoder faz A darbe sinyali / BISS ve SSI enkoder data+
2 B+/ Clock+ g;t;rariisal Enkoder faz B darbe sinyali / BISS ve SSI enkoder darbe
3 Z+ Artimsal Enkoder faz Z darbe sinyali
4 (NC) Baglant1 yok
5 HALL U- Hall sensor faz U ters darbe sinyali
6 HALL U+  Hall sensor faz U darbe sinyali
7 HALL V- Hall sensor faz V ters darbe sinyali
8 HALL V+  Hall sensor faz V darbe sinyali
9 HALL W-  Hall sensoér W ters darbe sinyali
10 HALL W+  Hall sensér W darbe sinyali
11 A-/Data- ;Ai;t;g:isal Enkoder faz A ters darbe sinyali/ BISS ve SSI enkoder data-
12 B- / Clock- dAarrttljrélieilrl];rllikoder faz B ters darbe sinyali / BISS ve SSI enkoder master
13 Z- Artimsal Enkoder faz Z ters darbe sinyali
14 5V Besleme gerilimi
15 DGND Toprak baglantisi
16 (NC) Baglant1 yok
17 (NC) Baglant1 yok
18 (NC) Baglanti yok
19 StatusOUT  BISS alarm sinyali
20 SetIN BiSS sifira ¢ekme pini

* NC isaretli terminaller baglanti yapilmadan birakilmalhdir (Baglanti

A\

Yok).Buralara baglant1 yapilmadigindan emin olun. Aksi takdirde {iiriin zarar

gorebilir.
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5.9.4. Enkoder Sinyal Baglantilar1
Ekranh Kablo ,

S~ . OO0
g é E —0 o——| Ou T v w A+Datat ()1 7
S~
o 2 o { Orz B+/Clock+() 2
N 5 o
(=3 Z+ 3
% el oo I Ors O
@)3 OF
Ouac HallU- () 5
o Hav+ () 6
"e Se ®
. L = .
ECH O Hav- ()7 - gj
s £ = =
== ) @ mav=()s 3 =
= : ! _ s 2
24V N Hallw- () 9 e
Hall W+ () 10
4546
D, COMH A-Data- ()11
r s B-/Clock- () 12
z(O)B
| oo 3 A\ PINI LAY Q
: vQu
B “ | e ()15
(ol 7 A |DIN2 2Y=K . =
+—O
I N
e DOUTI+ (1o
L AwL «
ks | 5t 3 A\ |piNa 4
i = 5 _|_pouti
=
[zl wnn -
R
= [= MY
- g = L " VDNAV\A DOUT2: () 16
* 2= O E N
[ I E L— N
2= E | — _|_povr>
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f:‘! 80 '5h s s \foms| 4 T3
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~ | ¢ g
- r g
24V X ™ 7 s
| o ¢ Lome 4 YK L|_Dpourts. . E=
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N
B4 Rl
} L poure Ay,
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so—LOH pouts+ 4
GND il
i il N -
DOUTS- (Y
4344 AA|COM- ¥,
L
PULL_HI P
(3 37—
15
iy Y. > 200
g = PULSE 'Q
= 3 = P
g 27
? = 4 L PULLELS Q
~ =) > BO ()15 ko) gj
(=} -
-9 2 o E- ~
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=
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-
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5.10. Kontrol I/ O Sinyal Baglantilar:

Siiriictide segilebilecek birgok ¢aligma modu vardir ve I/O sinyalleri kullanimi her ¢alisma modu
icin ayni degildir. Bu yiizden, I/O sinyalleri ayarlanabilir ve segilebilir olarak ayarlanarak daha
etkin kullanilir. Bir bagka ifadeyle, SD-LP Servo kullanilacagi zaman I/O sinyalleri kullanicinin
istegine gore serbestce kullanilabilir.
CN3 Arabirim Konektorii ii¢ sinyal grubuna erigim saglar:

e 8 adet programlanabilir dijital girig (DIN)

e 5 adet programlanabilir dijital ¢ikis (DOUT)

e Ayrica line driver ¢ikisi i¢in AO, /AO, BO, /BO, ZO, /Z0 enkoder ¢ikis sinyalleri, analog

tork giris komutu ve analog hiz giris komutunu saglar.

CN3 konnektorii terminal pin ¢ikiglar1 asagidaki sekilde goriilmektedir. Asagidaki tabloda, CN3
konektdriiniin terminal yerlesimi ve isimleri gosterilmistir.
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CN3 Terminal Agiklamasi

2 DIN7 Dijital Giris 7

4 DIN4 Dijital Giris 4

6 DING Dijital Giris 6

8 DIN1 Dijital Giris 1

10 DOUTS+ | +Dijital Cikis 5

12 DOUT4+ | +Dijital Cikis 4

14 DOUT3+ | +Dijital Cikis 3

16 DOUT2+ | +Dijital Cikis 2

18 DOUT1+ +Dijital Cikis 1

20 ANIN2- - Analog Girig 2

22 ANIN1+ + Analog Giris 1

24 AGND Anolog giris sinyal topragi

26 /AO Enkoder faz A ters pulse ¢ikis sinyali
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28 /1BO Enkoder faz B ters pulse ¢ikis sinyali
29 BO Enkoder faz B pulse ¢ikis sinyali

30 Z0 Enkoder faz Z pulse ¢ikis sinyali

31 120 Enkoder faz Z ters pulse ¢ikis sinyali
32 (NC)* Baglant1 yok.

88 (NC)* Baglant1 yok.

34 (NC)* Baglant1 yok.

35 (NC)* Baglant1 yok.

36 PULL_HI_P | Pulse and Sign pulse giris sinyali

37 PULSE+ AB Mode pozitif pulse giris sinyali

38 PULSE- AB Mode/ Pulse and Sign negatif pulse giris sinyali
39 PULL_HI_S | Pulse and Sign sign giris sinyali

40 SIGN+ Pulse and Sign pozitif sign giris sinyali
41 SIGN- Pulse and Sign/ AB Mode negatif giris sinyali
42 (NC)* Baglant1 yok.

43 COM- -24v giic toprak baglantisi

44 COM- -24v gii¢ toprak baglantisi

45 COM+ +24v gii¢ girisi

46 COM+ +24v gii¢ girisi

47 AGND Anolog giris sinyal topragi

48 AGND Anolog giris sinyal topragi

49 (NC)* Baglant1 yok

50 (NC)* Baglant1 yok

A\

* NC isaretli

terminaller baglanti yapilmadan birakilmalidir (Baglanti

Yok).Buralara baglant1 yapilmadigindan emin olun. Aksi takdirde {irlin zarar

gorebilir.
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5.10.2. Kontrol I/ O Sinyal Baglantilar:
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Kablolama ve Baglanti

5.10.3. Servo Siiriicii Analog Giris Baglanti

Tork ve hiz modunda analog giris komutu gegerli gerilim aralig1 -10V~+10V tur. Komut degeri
parametreden ayarlanabilir.

=4[ 10V —
- 1 ANIN1+
ANINI- ‘
Y

s
4
o

5.10.4. NPN Cikis Tipi PLC —SMB Servo Siiriicii Girisi Baglant1 Diyagram

Bu baglant1 yapisinda PLC’den veya sensorden alinan ¢ikis, servo siiriicii girisine baglanacak ise
¢ikis alinan cihaz NPN ¢ikis tipi olmalidir. SMB servo siiriicii alt1 adet hem sink hem de source
tipini destekleyen dijital girise sahiptir. iki adet sadece sinking girisini destekleyen yiiksek hizli
dijital girislere sahiptir.

SD-LP-X-DX-X

........................

COM+~\CN3 : 45,46
,

/DK

DIl..-DI6/LON3 : 3-8 !
)
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5.10.5. PNP Cikis Tipi PLC —SMB Servo Siiriicii Girisi Baglant1 Diyagram

Bu baglant1 yapisinda PLC’den veya sensorden alinan ¢ikis, servo siiriicii girisine baglanacak ise
¢ikis alman cihaz NPN c¢ikis tipi olmalidir. SMB servo siiriicii alt1 adet hem sink hem de source
tipini destekleyen dijital girise sahiptir. iki adet sadece sinking girisini destekleyen yiiksek hizli
dijital girislere sahiptir.

iCZiV SD-LP-X-DX-X
CN3:1,2 s

C : '
CN3:43,44 TCOM- & ... i

SD-LP-X-DX-X

DC24V
+—= 1
COM+, . CN3:4546 | :

J

DIN1..6,CN3 : 3-8
Ny

________________________
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5.10.6. Servo Siiriicii Dijital Cikis Baglantisi

Burada dijital ¢ikislar PLC ye siiriicli hakkinda bilgi vermek i¢in kullanilir. SMB siiriictide 5 adet
dijital ¢ikis bulunmaktadir. Bu dijital ¢ikiglar hem NPN hem de PNP baglant1 yapisini
desteklemektedir.

--------- T SIS

......... L% PLC

G35
r_-?'::u*:i X1
S
DO _ +
24V

NPN Girisli PLC ile Servo Siiriicii Dijital Cikis Baglantisi

NPN Girisli PLC ile Servo Siiriicii Dijital Cikis Baglantisi
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5.10.7. Servo Siiriicii Pulse&Direction ( Open-Collector) Baglanti

SMB servo siiriiciilerde display veya SMB Motion arayiizii iizerinden Pulse&Direction harici
pozisyon ayari gerceklestirilebilir.

Harici pozisyonlama kontrolii i¢in ayarlanmasi gereken parametreler;

P0-02 (Kontrol modu): Harici pozisyon kontrolii yapilmalidir. Siiriiciide kontrol modunu
degistirmediyseniz varsayilan olarak harici pozisyon moduna ayarlidir.

P3-01 (Harici Pozisyon Tipi): 1 olarak ayarlanmalidir. Siiriicide bu ayar1 daha Once
degistirmediyseniz varsayilan 1 olarak ayarlidir.

Yukaridaki baglantilar1 uyguladiginizda ve parametreleri ayarladigmizda P0-01 (Servo Aktif )
parametresini 1 yaptiginizda kontrolciiniizden gonderdiginiz pulse ve frekans(hiz) degerinde
motorunuz hareket edecektir.

’ SD-LP-X-DX-X

PULL_HIP |

PULSE 24V T

CN3:38 | PULSE-
e

$ eeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee

CN3:39 |

fPULL_HI_S ;

SIGN-

DIRECTION CN3:41

24V
Direction
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5.10.8. Servo Siiriicii AB Mod ( Line-Driver) Baglanti

SMB servo siiriiciilerde display veya SMB Motion arayiizii lizerinden Pulse&Direction harici
pozisyon ayari gerceklestirilebilir.

Harici pozisyonlama kontrolil i¢cin ayarlanmasi gereken parametreler;

P0-02 (Kontrol modu): Harici pozisyon kontrolii yapilmaldir. Siiriictide kontrol modunu
degistirmediyseniz varsayilan olarak harici pozisyon moduna ayarlidir.

P3-01 (Harici Pozisyon Tipi): O olarak ayarlanmalidir. Siiriiciide bu ayar1 daha Once
degistirmediyseniz varsayilan 1 olarak ayarlidir.

Yukaridaki baglantilart uyguladiginizda ve parametreleri ayarladiginizda P0-01 (Servo Aktif )
parametresini 1 yaptiginizda kontrolciiniizden gonderdiginiz pulse ve frekans(hiz) degerinde
motorunuz hareket edecektir.

SD-LP-X-DX-X

PULSE_OUTPUTA+ cN3 ;37 PULSE+

CN3:38 | PULSE-
A

~

PULSE_OUTPUTA-

PULSE_OUTPUTB+ °N3:4°r>_S'GN+

CN3:41/1\ SIGN-

PULSE_OUTPUTE-

________________________
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CN3 Konektorii Sinyal Aciklamasi

Sinyal Pin Adx Pin No Fonksiyon
ANIN1+ 22
Analog Sinval ANIN1- 21 Harici analog girisler i¢in kullanilan pinlerdir. +10V
Girisi g yal - ANIN2+ 19 ve -10V’luk girisler i¢in dizayn edilmistir.
i ANIN2- 20
. Analog ¢ikis icin Kullanilan pindir. Denetleyiciden
élnkils?g Sinyal ANOUT1 23 3.3V alinan ¢ikis +10V ve -10V’luk analog ¢ikisa

doniistiiriiliir.

PULL_ HIL.P 36

Pozisyon Girisg Egtggf gg Siirtictide iki gesit pozisyon giris sinyali vardir. Cizgi
Sinyali SIGN+ 39 stirticti girisi ve Ac¢ik konnektor girisi.
SIGN- 40
szisy_on Cikis g\g; QCO) gg,g; Enkoderin A, B ve Z sinyal ¢ikiglari i¢in kullanilir.
Sinyali 70/ 70 30,31
COM+ 45/46 +24 giic toprak bavglantls1d1r.
-24 gii¢ toprak baglantisidir.
COM- 43/44 . -
Analog giris toprak baglantisidir. Analog ve dijital
AGND 47148 . : o
Besleme sinyallerin referanslar1 ayrilarak dogal bir izolasyon
saglanmstir.
Sistem  toprak  baglantisidir.  Tim  referans
Snleile hisr noktalarinin birlestirildigi kisimdir.
32,33,
Diger 34,35,
NC* 42,49,
50

NC

isaretli

terminaller

baglanti yapilmadan birakilmalhdir (Baglanti

*
A Yok).Buralara baglant1 yapilmadigindan emin olun. Aksi takdirde {irlin zarar
gorebilir.
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5.11. CANopen Haberlesme Konnektoér Baglantilar1 CN4

CANopen, otomasyonda kullanilan gémiilii sistemler i¢in bir iletisim protokolii ve cihaz profili
belirtimidir. CANopen standard1 bir adresleme semasi, birkag kiigiik iletisim protokolii ve bir cihaz
profili tarafindan tanimlanan bir uygulama katmanindan olusur. iletisim protokolleri, ag yonetimi,
cihaz izleme ve mesaj boliimleme / boliimlendirme i¢in basit bir tasima katmani dahil, diiglimler
arasindaki iletisimi destekler.

\u—/1° °—n

CANopen Haberlesme Pinlerinin Aciklamasi

Pin No Pin Ad1 Fonksiyon
1-1 CAN_H CAN_H iletim yolu
2-2 CAN L CAN_L iletim yolu
3-3 CAN_GND Toprak baglantisi
4-4 (NCO)* Baglant1 yok
5-5 (NC)* Baglant1 yok
6-6 (NC)* Baglant1 yok
7-7 CAN_GND Toprak baglantisi
8-8 (NC)* Baglant1 yok
9-9 (NC)* Baglant1 yok
10-10 (NC)* Baglant1 yok

* NC isaretli terminaller baglanti yapilmadan birakilmalidir (Baglanti
Yok).Buralara baglant1 yapilmadigindan emin olun. Aksi takdirde {iiriin zarar
gorebilir.

>
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5.11.1. CANopen Haberlesme Sinyal Baglantilari
Ekranh Kablo ,
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5.12.  Seri Haberlesme Konnektor Baglantilar1 CN5

Servo siirlicii bilgisayarla seri haberlesme konektorii ile haberlesebilir. SD-LP Servo Siiriicii
haberlesme konektorii/portu RS-232, RS-485 seri haberlesme arabirimini destekler. RS-232 15
metreyi bulan bir haberlesme olanagi sunmaktadir. RS-232°nin aksine RS-485’ler uzun
mesafelerde veri aktarimini saglamaktadirlar.

Seri Haberlesme Pinlerinin Aciklamasi

Pin No Pin Adx Pin Tanimlamasi Fonksiyon
1 GND Topraklama
) i Servo siiriicliniin data géndermesi igin.
2 RS_232_TX  RS-232 Data Gonderme PC'nin RS-232 arabirimine baglanir.
3 (NC)* Baglant1 yok.
Servo siiriicliniin data almasi igin
4 RS_232_RX RS-232 Data alma kullanilir. PC'nin RS-232 arabirimine
baglanir.
Servo siriicliniin haberlesmesi i¢in
5 RS 485 A RS-485+ kullanilir. PC'nin RS-485 arabirimine
baglanir.
Servo siiriicliniin  haberlesmesi igin
6 RS 485 B RS-485- kullanilir. PC'nin RS-485 arabirimine
baglanir.

Yok).Buralara baglant1 yapilmadigindan emin olun. Aksi takdirde iiriin zarar

f * NC isaretli terminaller baglanti yapilmadan birakilmalidir (Baglanti
gorebilir.
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5.12.1. Seri Haberlesme Sinyal Baglantilar:

Ekranh Kablo ,
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6. Display ve Tus Takim

Dijital tus takiminda panel ve fonksiyon tuslar1 vardir. Asagidaki sekilde panel ve fonksiyonlar
goriinmektedir.

@oo9) Grie) () () (SED

5-Digit 7 Segment Display. Servo siiriiciniin durumunu ve alarm durumlarini
gosterir.

Display

LED Servo aktif (P0-01) durumunu ve alarm durumunu gésterir.

Mode Tusu Meniiler aras1 gegis icin kullanilir.

Shift Tusu Parametreler arasi gecis yapabilir ve parametre ayari yapilabilir.
Up Tusu Parametreler aras1 gegis yapabilir ve parametre ayar1 yapilabilir.
Down Tusu Parametreler aras1 gegis yapabilir ve parametre ayar1 yapilabilir.

SET tusuna basilarak, parametre gruplari igindeki g¢esitli parametreleri

Set Tusu ayarlanabilir ve gorintiilenebilir.
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6.1. Display Durumlari Akis Semasi

Power On )

Ug/Down

Ug/Down

A

»
>
Mode, Monitoring Up/Down
Mode
Mode
2 v

Monitor
parameter

Parameter
Mode

Basic
parameter

Extension
parametar

Alarm Code 71

Up/Down
Alarm Code 2 i
ommunicatiol
parameter
Up/Down

Alarm  Code n

Diagnosis
parameter

Mction
contral
parametar

PR
parameter

Up/Daown

Up/Down

Up/Down

P

-

Up/Down
Up/Dx
R P4-nn
Up/Down
Up/Dx
- FE P5-nn
Up/Down
Up/Down

Fm——T—— e ——

Parametre Setting Mode

N
[ oooog ¥

e S
returnto - U°

; AVED
2

AVED

|
|
[ 00001
: v Shift

LRy |
| [ ooog1 %[ ooo1
I ¥  Shit
| [oogor {00101
I | Shift
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Display
6.2. Parametre Durumlari Akis Semasi
,\\\ Up/Down Up/Down Up/Down

___________________________________

UpDoun
‘ 00000 }—>| 00001
Shi

L hift
Upioan
00001 }—>| 00011
l Shift
Ueiomn
‘ 00001 }—D| 00101

*Parametre listesi i¢in 5. Servo Siiriicii Parametreleri sayfasina bakiniz.

6.3. Monitoring menu

Parametre Display
Position Command PSCMd
Position Feedback PSFdb
Speed Command SPCMd
Speed Feedback SPFdb
Current Command crCMd
Current Feedback CrFdb
DCBara dChrA
IPM Temperature IPMtP
Amb Temperature AMDtP
Encoder Electronic Position EncEP
Encoder Mechanic Position EncMP
Ta akim 1A

Ib akim Ib

Ic akim IC
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6.4. Alarm Durumlan

Servo motor siiriiclide hata olustugu zaman display'de “ALXXX” goriiniir. “AL” alarmi, “XXX”
asagidaki tabloda bulunan alarm kodlarini gosterir. “No AL” durumunda hata yoktur.

Display Sembol Alarm Mesaji
ALO001 Asir1 Akim

ALO002 Asir1 Gerilim
ALO003 Ortam Sicaklig
ALOQ04 Diisiik Gerilim
ALO005 Asin Yiik
ALO006 Asirt Hiz
ALO007 IPM Sicakligi
ALO008 IPM Hatasi
ALO009 Enkoder Hatas1
ALO010 Fan Hatasi
ALO11 Fren Hatas1
ALO012 Faz Kayb1
ALO013 Motor Hatas1
ALO014 Eeprom Hatas1
ALO015 Acil Durdurma
ALO016 WDT Sifirlama
ALO017 ForwardLimit
ALO018 ReverseLimit
ALO019 Regeneratif Asin Yiik
ALO020 Regeneratif Asirt Yiik Uyarisi
AL021 Asin Yiik Uyarist

NO AL Alarm Yoktur

6.5. Pozitif, Negatif ve Ondalikli Degerlerin Ayarlanmasi

o Pozitif parametre degerlerine SHIFT tusuna basarak yanip sonen dijitteki degerler UP /
DOWN tusu ile arttirilip veya azaltilarak ayarlanir.

e Eger parametre degeri dort dijitten yiiksek degilse negatif degerler “—” ile gosterilir.

e Parametre degeri ondalikli bir deger ayarlanacaksa display degeri ayarlandiktan sonra SHIFT
tusuna basarak noktanin konumu ayarlanir.
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6.6. JOG Modu Calismasi

JOG uygulamasi yapmak i¢in kullanicilar asagidaki ¢alisma adimlarini izlemelidir.
1. Parametre meniisiine girebilmek i¢cin MODE tusuna basilir.
2. SET tusuna basilarak parametre kismina girilmis olunur.

3. P2-14 parametresine girilebilmesi igin SHIFT tusuna basilir ve P2 meniisiine girilir. UP /
DOWN tusu ile parametre segilir.

4. SET tusuna basilarak UP / DOWN tuslar ile hiz degeri ayarlanir. SET tusuna basilarak hiz
degeri ayarlanmis olur. Varsayilan hiz degeri 50 rpm’dir.

5. SHIFT tusu ile PO meniisiine girilir. UP / DOWN tuslari ile P0-01 segilir. SET tusuna basilir
ve deger 1 yapildiginda Servo On aktif olur.

6. SHIFT tusu ile PO mentisiine girilir. UP / DOWN tuslari ile PO-8 segilir. Set tusuna basilir ve
JOG modu aktif olur.

UP tusuna basilirsa motor saat yoniinde doner.
DOWN tusuna basilirsa motor saat yoniiniin tersi yonde doner.

JOG modundan ¢ikmak i¢in SET tusuna basilir.

10. SHIFT tusu ile PO meniisiine girilir. UP / DOWN tuslari ile PO-1 se¢ilir. Set tusuna basilir ve
deger 0 yapildiginda Servo Off aktif olur.

SD750 00000
¢MODE ¢UP
PAAOO 00001
¢SET ¢SET
PO-00 SD750
¢SHIFI’ ¢MODE
P2-00 P0-00
¢UP ¢ SET
P2-14 P0-08
SET SET
A J A J
00050 JOGON
v SET P 5 oW
P2-14 | cw \ \ cew \
SET SET
SHIFT v v
¥ PO-00
PO-00
up
A J
P0-01
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6.7. Dijital Girislerin Display Ile Ayarlanmasi

Parametre Parametre
Tanimlar
P6-00 Dijital Input 1
P6-01 Dijital Input 2
5 P6-02 Dijital Input 3
£ P6-03  Dijital Input 4
% P6-04 Dijital Input 5
2 P6-05  Dijital Input6
P6-06 Dijital Input 7
P6-07 Dijital Input 8

Dijital girislere istenilen bir fonksiyonu set etmek i¢in asagidaki ornekte oldugu gibi uygulama

adimlarin1 uygulayabilirsiniz.

Ornek: Dijital Input 4'e Servo Aktif fonksiyonunu atamak.

sD-LP

Mod
¥

PAADD

Set
v

PO-00

Shift
v

P6-00

Up/Mown
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6.8. Dijital Giris Fonksiyonlar:
Display
Numaras Fonksiyon Agciklama
1
0 Gérev Yok ];‘)ljltal. girls 1¢in herh?ngl .blr gorev tan1mlanmam1$t1r.
Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.
Aygitta yiiklii olan yazilimin siiriimiinii belirtir. NOT: Bu
1 Servo Aktif parametre kullanici  tarafindan ayarlanamaz, sadece
gozlenebilir.
Stirticiideki  alarmlar1  temizlemek i¢cin  kullanilan
parametredir.
& ALED ki PO 07 parametresi de alarmlar1 temizlemek i¢in ayrica
kullanilabilir.
3 Yon Degistirme Girisi Motor rotasyonunu degistirir.

Etkin Tork Sinir1

Bu parametre, hiz ve konum modunda tork sinirlamasini
etkinlestirmek i¢in kullanilir. Tork sinir iglevini kullanirken
kullanicilar bu degeri 1 olarak ayarlamalidir. Buna ek
olarak, kullanicilar dijital girisler kullanarak tork smirlayici
islevi etkinlestirilebilir.

Etkin Hiz Sinir1

Siirticii tork modunda ve SPDLM etkinlestirildiginde, hiz
sinirt komutunun gegerli oldugunu gosterir.

Dijital Giris Fonksiyonlari

6 Acil Durdur Acil durdurma anahtar1 devreye girer.

7 Ters Kisitlama Limiti B}ruan%a ile temasa gecilmelidir. Ters limit anahtar hatasi
gorlintiilenecektir.

8 fleri Kisitlama Limiti B}r"arlga ile temasa gecilmelidir. Ileri limit anahtar1 hatasi
goriintiilenecektir.

9 fleri JOG Giris(JOGU)  JOGU etkinlestirildiginde, motor ileri yonde JOG olacaktir.

10 Geri JOG Giris(JOGD)  JOGD etkinlestirildiginde, motor geri yonde JOG olacaktir.
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DI1-DI8 dijital girisleri igin gorev atamalar1 P6-00 ve P6-07 arasindaki
parametreler ile gergeklestirilir. Bu parametrelerde 3. Dijit “0” olarak ayarlanirsa
acik kontak, “1” olarak ayarlanirsa kapali kontak atanmis olur.
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6.9. Dijital Cikislarin Display ile Ayarlanmasi

Parametre
Tanimlar:
P6-08 Dijital Output 1

P6-09 Dijital Output 2
P6-10 Dijital Output 3
P6-11 Dijital Output 4
P6-12 Dijital Output 5

Parametre

Dijital Cikislar

A DO1-DOS5 dijital cikislar igin gbrev atamalari P6-08 ve P6-12 arasindaki
parametreler ile gergeklestirilir. Bu parametrelerde 3. Dijit “0” olarak ayarlanirsa
acik kontak, “1” olarak ayarlanirsa kapali kontak atanmis olur.

Dijital ¢ikislarin istenilen bir fonksiyonu set etmek icin agagidaki 6rnekte oldugu gibi uygulama
adimlarin1 uygulayabilirsiniz.

Ornek: Dijital Output 1'e Elektromanyetik fren kontrolii fonksiyonunu atamak.

SD-LP
Mod

PAADD
Set

PO-00
Shift

Pa-00
Up/Mown

Po-08
Set

v
00000

Up/Mown

. 4
00003

Set

P6-03
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6.10. Dijital Cikis Fonksiyonlar:

Display
Numaras Fonksiyon Aciklama
1
0 Gérev Yok ]?ijital. ¢ikis icin herha'l‘lgi bir gé’)?ev tanlm}anmamlstlr.
Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.
Aygitta yiiklii olan yazilimin siiriimiinii belirtir. NOT: Bu
1 Servo Aktif parametre kullanic1 tarafindan ayarlanamaz, sadece
gozlenebilir.
é 2 S N 3.1:1;;011 bir ariza durumu tespit ettiginde alarm devreye
E: . Elektromanyetik fren kontrolii. Motor freninin aktif olarak
7 3 Elektromanyetik Fren
= calistirilmasidir.
< Servo siiriicii calismaya hazir oldugunda servo hazir
e 4 Servo Hazir parametresi etkinlestirilir. Varsa tiim ariza ve alarm
LE-} kosullar1 temizlenir
= Sifir hiz, motorun siiriiclisii parametrede tanimlanan sifir
=5 Sifir Hiz hiz araligi ayarina esit veya altinda oldugunda
a etkinlestirilir.
6 Ulasilan Tork Limiti Stirlici, motorun belirlenen tork sinirlarina ulastigini

tespit ettiginde Tork limiti etkinlestirilir.

Asirt  Yikleme Uyan
7 Cikist

Servo siiriici motorun Cikis asirt yiik uyar1 siiresi
parametresi tarafindan ayarlanan ¢ikis asir1 yiik zamanina
ulastigini tespit ettiginde OLW etkinlestirilir.
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6.11.  Analog Girislerin Display ile Ayarlanmasi

Parametre I;iﬁrl?ﬁ:f
25 P6-13  Analog Input 1
© =
c & -

I3 P6-14  Analog Input 2

Analog giriglere istenilen bir fonksiyonu set etmek igin asagidaki ornekte oldugu gibi uygulama
adimlarini uygulayabilirsiniz.

Ornek: Analog Input 2'e Analog Hiz Girisi fonksiyonunu atamak.

SD-LP
Mod
v
PAADO
Set
Y
P0-00
Shift
v
P6-00
Up/Mown
v
P6-14
Set
L J
00000
Up/Mown
v
00001
Set
L J
P6-08
6.12.  Analog Giris Fonksiyonlari
Display .
Numarasi Fonksiyon Aciklama
5 0 Gérev Yok Analog giris i¢in herhangi bir gorev tanimlanmamustir.
z Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.
Ll
C L Hiz modunda, kullanicilar analog hiz girisine bir ofset
E" 1 Analog Hiz Girisi degeri eklemek i¢in bu parametreyi kullanabilirler.
=
= . Tork modunda, kullanicilar analog tork girisine bir ofset
i Analog Tork Girisi degeri eklemek icin bu parametreyi kullanabilirler.
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6.13.  Analog Cikiglarin Display Ile Ayarlanmasi

Parametre E)ri:imf;:?
g S
= E P6-15 Analog Output 1
C -
<o

Analog cikisina istenilen bir fonksiyonu set etmek icin asagidaki 6rnekte oldugu gibi uygulama
adimlarini uygulayabilirsiniz.

Ornek: Analog Output 1'e Analog Hiz Komut Gerilimi fonksiyonunu atamak.

SD-LP
Mod

v
PAADD

Set

Y
PO-00
Shift

v
P6-00

Up/Down

¥
P6-15
Set

v
00000

Up/Down

v
00002

Set

P§-15

6.14. Analog Cikis Fonksiyonlari

Display
Numarasi

Fonksiyon Aciklama

0

Gorev Yok

Analog giris i¢in herhangi bir gérev tanimlanmamuistir.
Oncesinde tanimlanan gorev ise pasif hale gelir.

Analog Izleme

Bu parametre analog monitor ¢ikiglarmin fonksiyonlarmi
belirler.

Analog Cikis

Analog
Gerilimi

Hiz Komut Bu parametre analog hiz komutunun fonksiyonlarmni
belirler.

Fonksiyonlar

Analog Tork Komut Bu parametre analog tork komutunun fonksiyonlarini

Gerilimi

belirler.
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6.15. Display Otomatik Ayar

Otomatik ayar 6lgiilen atalete bagli olarak ¢evrim kazancinin siirekli ayarlanmasini saglar ve yiik
ataletindeki genis degisim araliklart i¢cin uygun degildir. Ayarlama zamaninin periyodu, servo
motorun hizlanma ve yavaslamasina bagh olarak degisir.

e Motor ve siiriicii bir sisteme takili ise yani yiliklii durumda ise motorun takili oldugu siiriicii
JOG modunda ¢alistirilarak robot kolu orta noktaya getirilmelidir.

e Display ve tus takimi kullanilarak JOG modunun calistirilmasinda izlenecek adimlar
Boliim 4.6’da detayli bir sekilde anlatilmistir.

e Yukaridaki belirtilen adimlar tamamlandiktan sonra siiriiciiniin enerjisi varken Servo Aktif
ozelligi kapatilmaldir. Servo Aktif 6zelligini kapatmak icin PO_01 parametresi 0 yapilarak
kapatilabilir.

o Servo Aktif dijital giris olarak ayarlandiysa bu girise aktiflesme sinyali
verilmemelidir.

e Yukaridaki adimlar1 tamamladiktan sonra Otomatik Ayar1 aktif etmek icin P5 00
parametresi 1 yapilarak otomatik ayar tamamlanir.

o Otomatik kazan¢ ayarlanma moduna alindiktan sonra sisteme higbir sekilde miidahale
edilmemesi gerekiyor. Otomatik ayar c¢alistirilmaya baglandiginda ilk olarak motordan
yiiksek frekansli ses gelebilir, daha sonra motor saga ve sola hareket ederek sistemdeki
diger parametreleri hesaplayacaktir.

Otomatik kazang galistirildiktan sonra sistemde baska bir ayarlama yapilmadan enerji kapatilip 5
saniye sonra tekrar verilmelidir.
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7. Otomatik Kazan¢ Ayarlama

Otomatik ayar dlciilen atalete bagl olarak ¢evrim kazancinin siirekli ayarlanmasini saglar ve yiik
ataletindeki genis degisim araliklari i¢in uygun degildir. Ayarlama zamaninin periyodu, servo
motorun hizlanma ve yavaslamasina bagh olarak degisir.

Servo siiriiciide otomatik kazan¢ degerlerini ve sistem parametrelerini hesaplamak igin iki farkh
mod bulunmaktadir.

e Cevrimdisi otomatik ayarlama

e Cevrimic¢i otomatik ayarlama

7.1. Cevrimdisi otomatik kazan¢ ayarlama

Cevrimdigi otomatik ayarlama igin yapilmasi gereken adimlar asagida maddeler halinde
belirtilmistir.

e Siiriicliniin baglantilar1 Béliim 3 dikkate alinarak yapilmalidir.
e Siiriicliniin enerji baglantilar1 yapilarak siiriicii ¢alistirilmalidir.

e  Siiriicii ¢aligtirildiktan sonra otomatik ayar yapilacak sistemin durumuna gore 6n bir islem
yapilmalidir.

o Motor ve siiriicii bir sisteme takilmamigsa yani yiiksiiz ise veya gorseldeki gibi
doner bir sistemde takili ise 6n bir iglem yapilmasima gerek yoktur.
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o Motor ve siiriicii bir sisteme takili ise yani yiikli durumda ise motorun takili
oldugu siirticii JOG modunda c¢alistirilarak robot kolu orta noktaya getirilmelidir.
Siirticiiyti JOG modunda ¢alistirmanin iki yolu vardir.

e Display ve tus takimi kullanilarak JOG modunun c¢alistirilmasinda
izlenecek adimlar Boliim 4.6°da detayli bir sekilde anlatilmigtir.

e QGrafiksel kullanici arayiizii kullanilarak JOG modunun c¢aligtirilmasinda
izlenecek adimlar Boliim 10°da detayli bir sekilde anlatilmistir.

Yukaridaki belirtilen adimlar tamamlandiktan sonra siiriiciiniin enerjisi varken Servo Aktif
ozelligi kapatilmalidir. Servo Aktif 6zelligini kapatmak i¢in izlenecek yollar asagidaki
gibidir.
o Display ve tus takimi veya Grafiksel kullanici arayiizii kullanilarak PO 01
parametresi 0 yapilarak kapatilabilir.

o Servo Aktif dijital giris olarak ayarlandiysa bu girise aktiflesme sinyali
verilmemelidir.

Tiim ayarlamalar yapildiktan sonra otomatik kazang¢ hesaplamak i¢in hem Display ve tus
takimi hem de Grafiksel kullanici arayiizii kullanilarak calisma yapilabilir. Otomatik
kazang ayarlanma moduna alindiktan sonra sisteme higbir sekilde miidahale edilmemesi
gerekiyor. Otomatik ayar galistirtlmaya baslandiginda ilk olarak motordan yiiksek frekansli
ses gelebilir, daha sonra motor saga ve sola hareket ederek sistemdeki diger parametreleri
hesaplayacaktir.

o Display ve tus takimi kullanilarak otomatik kazang ayarlamasi hakkinda izlenecek
adimlar Boliim 4°15de detayl bir sekilde anlatilmistir.

o Grafiksel kullanici arayiizii kullanilarak otomatik kazang ayarlamasi hakkinda
izlenecek adimlar Boliim 10.3’de detayli bir sekilde anlatilmisgtir.

Otomatik kazang c¢aligtirildiktan sonra sistemde bagka bir ayarlama yapilmadan enerji
kapatilip 5 saniye sonra tekrar verilmelidir.

Otomatik kazang ¢alisma moduna alindiktan sonra sistemde 15 saniye kadar hareketlilik
gbzlenmezse veya otomatik kazang ayarlama moduna alindiginda ¢alisma baslamadan
veya bagladiktan sonra siiriiciiden hata gelip islem yarida kesildiginde siiriicii otomatik
kazan¢ moddan normal ¢alisma moduna alinir. Sistem fabrika ayarlarina alinarak Bolim 7
gibi bagka bir ayarlama yapilmadan enerji kapatilip 5 saniye sonra tekrar verilmelidir.
Daha sonra tiim baglantilar1 kontrol ederek tekrar otomatik kazang hesaplama moduna
aliarak onceki islemler takip edilmelidir.
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Cevrimdis1 otomatik kazan¢ ayarlama modunda hesaplanan kontrolor kazang degerlerinin
aciklamalar1 tabloda belirtilmistir. Detayli bilgi almak i¢in Boliim 6°y1 inceleyebilirsiniz.

Parametre PEIEITEIE Aciklama
Tammlar
Akim Oransal Bu parametre akim kontrol cihazinin oransal kazancini
o P1-02 .
£ Kazang ayarlamak i¢in kullanilir,
S P1-03 Akim Integral Bu parametre mevcut kontroloriin integral kazancini ayarlamak
j Kazanci i¢in kullanilir.
£ Hiz Oransal
S £ P2-07 Bu parametre hiz oransal kazang degerini gosterir.
£ & Kazanci
g T Hiz integral
Z 2 P2-08 Kazanci Bu parametre hiz integral kazang degerini gosterir.
E P3-02 Pozisyon Oransal Bu parametre, pozisyon g¢evrimi oransal kazancini ayarlamak
E Kazanci i¢in kullanilir.
O P3-03 Pozisyon Integral ~Bu parametre, pozisyon ¢evrimi integral kazancini ayarlamak
Kazanci i¢in kullanilir.
7.2. Cevrimici otomatik kazan¢ ayarlama

Bu 0zellik mevcut siiriiciilerde bulunmamaktadir. Yeni nesil siiriiciilerimizde bu 06zellik

kullanilabilecektir.
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7.3. Otomatik Kazanc¢ ayarlamasi akis semasi

7.3.1. Yiiksiiz Durum

Metoru yikslz gahshnldifindan
emin olun

Cevrimici otomatik kazang
ayarlama bu tip strilerde
bulunmakmaltadr.

Otomatik ayarlama gevrimdiz
olarak m1 yapilacak?

Kazang ayarlamasinda Kazanc ayarlamas1 icin

Kullanict Arayiz mi display ve tug talarmi
kullamyorsunuz? kullamm

h 4
Sordcodeki "Servo Sordcodeki "Servo
Abktif" azelligi Abktif" azelligi
kapatiimalidar. kapatilmalidir.
v v
Kullamm klavuzunda Kullamm klavuzunda
"Boalom 10.3" de "Balam 4" de
belittilen adimlar takip belirtilen adimlar takip
edilmelidir. edilmelidir.

Cevrimdizi otomatik ayarlama
tamamlandiktan sonra hig bir
ayarlama yapilmambdar.

h 4

Sdricinin enerjisi kapatilarak
5 saniye beklenmeli sonra
tekrardan verilmelidir.

h 4

Cevrimdiz otomatik
ayarlama tamamland:
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7.3.2.  Yiiklii durum

Motoru yikla cahghrmak igin
ancelikle motorun enerjisini
kapatn

v

Motorun mekanik sistem
baglantlanm yapin.

w

Motorun mekanik sistem
baglantlanm yapin.

Otomatik ayarlama ¢cevrimdiz
olarak m yvapilacak?

Cevrimigi otomatik kazang
ayarlama bu tip striacalerde

bulunmaktadir.

azanc ayarlamasinda kullanica
arayaz mi kullamyorsunuz?

Kazanc ayarlamasa icin

display ve tug talarm
kullamima

"Boliam 9" da
anlatilan JOG Modu
ile sistem crta
noktaya alinar.

v

Soroctdeki "Servo
Aktif* czelligi
kapatilmaldr.

v
Kullamm klavuzunda
“Boalam 10.3" de
belirtilen adimlar takip
edilmelidir.

w

"Bolom 4.6" de
anlatilan JOG Modu
ile sistem orta
noktaya ahmr.

w

Soroctdeki "Servo
Aktif* czelligi
kapatilmaldir.

w

Kullamm kalavuzunda
“Bolim 4" de
belirtilen adimilar takip
edilmelidir_

—» tamamlandiktan sonra hig
ayarlama yapilmambhdar.

Gevrimdizt otomatik ayarlama

bir

A

w

tekrardan werilmelidir.

Soracanon enerjisi kapatilarak
5 saniye beklenmeli sonra

w

Cevrimdiz otomatik
ayarlama tamamland:
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8. Calisma Kontrol Modlan

8.1. Kontrol Modu Secimi

SD-LP servo siiriiciide pozisyon, hiz ve tork olmak iizere 3 adet kontrol modu bulunmaktadir.

Pozisyon kontrol modu; harici pozisyon kontrol ve dahili pozisyon kontrol modu olarak

ayarlanabilir.

Hiz kontrol modu; analog hiz kontrol ve dahili hiz kontrol modu olarak ayarlanabilir.
Tork kontrol modu; analog tork kontrol ve dahili tork kontrol modu olarak ayarlanabilir.

Tablo Kontrol Modlar

MOD

Aciklama

Pozisyon Kontrol Modu
(Harici Pozisyon Kontrol)

Servo siiriicli, servo motorun iizerinden gelen pozisyon kontrol
komutuna bagh olarak pozisyon kontrolii yapar. Kontrol komutu
harici sinyal girisidir. Sinyal tipi pulse 'tir. Kontrol komutu temel
parametrelerden segilir.

Pozisyon Kontrol Modu
(Dahili Pozisyon Kontrol)

Servo siiriicli, servo motorun iizerinden gelen pozisyon kontrol
komutuna bagh olarak pozisyon kontrolii yapar. Kontrol komutu
dahili parametrelerden yapilir. Siirliciide sekiz adet dijital giris
mevcuttur. Kontrol komutu temel parametrelerden segilir.

Hiz kontrol komutundan gelen hiz bilgisine bagli olarak servo

Hiz Kontrol Modu stiriicii servo motoru hedef hizda kontrol eder. Kontrol komutu
(Analog Hiz Kontrol) harici analog sinyal girisidir. Hiz kontrol komutu temel
parametrelerden secilir.
Hiz kontrol komutundan gelen hiz bilgisine bagl olarak servo
(g;il:ﬁoﬁfz(;l(x(:iﬁ) siirticli, servo motoru hedef hizda kontrol eder. Hiz kontrol komutu

temel parametrelerden segilir.

Tork Kontrol Modu
(Analog Tork Kontrol)

Tork kontrol komutundan gelen tork bilgisine bagh olarak servo
siiriicli, servo motoru hedef hizda kontrol eder. Kontrol komutu
harici analog sinyal girisidir. Tork kontrol komutu temel
parametrelerden secilir.

Tork Kontrol Modu
(Danhili Tork Kontrol)

Tork kontrol komutundan gelen tork bilgisine bagli olarak servo
striicii, servo motoru hedef hizda kontrol eder. Tork kontrol komutu
temel parametrelerden segcilir.
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Kontrol modu se¢imi, P0-02 kontrol modu parametresinden gergeklestirilir. PO-02 parametresinin
degistirilebilmesi i¢in P0-01 Servo Aktif parametresinin 0 olmasi gerekmektedir. P0O-02 kontrol
modu parametresinden kontrol modu segimi gergeklestirildikten sonra P0-O1 Servo Aktif
parametresi 1 yapilmalidir.

Tablo Kontrol Modu Secimi

P0-02 Kontrol Modu Adres
Varsayilan 0 0004-0006
Kontrol Modu Tork, Hiz, Pozisyon
Aralik 0~5
Veri Boyutu 8-hit
Format Ondalik

Siirliciiniin ¢alisacagi kontrol modunu belirtir.

e P0_02 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii
“Harici Pozisyon Kontrol” modunda ¢aligtirilir.

e PO 02 parametresi 1 olarak ayarlandiginda siiriicii
“Dabhili Pozisyon Kontrol” modunda ¢aligtirilir.

e PO 02 parametresi 2 olarak ayarlandiginda siiriicii

Ayarlar “Analog Hiz Kontrol” modunda galistirilir.

e PO 02 parametresi 3 olarak ayarlandiginda siiriicii
“Dahili Hiz Kontrol” modunda ¢aligtirilir.

e PO 02 parametresi 4 olarak ayarlandiginda siiriicii
“Analog Tork Kontrol” modunda calistirilir.

e PO 02 parametresi 5 olarak ayarlandiginda siiriicii
“Dahili Tork Kontrol” modunda galistirilir.
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8.2. Pozisyon Kontrol Modu

Pozisyon kontrol modu pozisyon kontrolii gerektiren uygulamalarda kullanilir. SD-LP servo
stirlictisii pozisyon kontrol modu i¢in iki ayrt modu desteklemektedir. Harici pozisyon ve dahili
pozisyon parametreleridir.

8.2.1. Harici Pozisyon Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide harici pozisyon kontrol modunda, AB-Mode ve Pulse&Direction olmak
tizere iki adet harici pozisyon girisi bulunmaktadir. Harici pozisyon giris se¢imi P3-01
parametresinden gergeklestirilir. P3-01 parametresi 0 olarak ayarlanirsa AB-Mode pozisyon girisi,
1 olarak ayarlanirsa Pulse&Direction pozisyon girisi se¢ilmis olur.

Tablo Harici Pozisyon Kontrol Modu Sec¢imi

P3-01 Harici Pozisyon Giris Tipi Adres
Varsayilan 0 0302-0304
Kontrol Modu  Pozisyon
Arahik 0~1

Veri Boyutu 8-bit
Bu parametre ile harici pozisyon giris tiirii ayarlanir.
e (0 olarak ayarlandigimnda AB-Mode pozisyon girisi
Ayarlar secilir.
e | olarak ayarlandiginda Pulse&Direction pozisyon girisi
segilir.
SD-LP Servo siiriiciide dahili pozisyon kontrol modu i¢in, P3-00 dahili pozisyon profil se¢imi
parametresinden ii¢ adet farkli pozisyon profili secilebilir. Bu profiller dahili pozisyon referansi,
trapezoidal ve s-egri profilleridir.

P3-00 Dabhili Pozisyon Profil Secimi Adres
Varsayilan 0 0300-0302
Kontrol Modu  Pozisyon
Aralik 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Dahili pozisyon modunda referans profil ayarlamasi yapilir.

e 0 olarak ayarlanildiginda dahili pozisyon referansi
segilir.

e | olarak ayarlanildiginda trapezoidal pozisyon referansi
secilir.

e 2 olarak ayarlandiginda s-egri pozisyon referansi secilir.
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Dabhili Pozisyon profil se¢imi P3-00 parametresinden referans profil ayarlanmasi yapildiktan sonra,
dahili pozisyon profili P3-06 pozisyon komutu parametresinden dahili pozisyon komutu verilebilir.

Tablo Dahili Pozisyon Komutu

P3-06 Pozisyon Komutu Adres

Varsayilan 0 030C-030E
Kontrol Modu  Pozisyon
Veri Boyutu 32-hit

Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre ile dahili pozisyon kontroliinde pozisyon komutu
ayarlanir.
8.2.1.1. Pozisyon Cevrimi Katsayllarinin Ayarlanmasi

SD-LP Servo siiriiciide pozisyon kontroliinde PI kontrolor ve ileri beslemeli kontrolor
kullanilmaktadir. PI kontrolor oran ve integral kazang degerlerinden olugmaktadir.

8.2.1.2. Otomatik Ayar

SD-LP Servo siiriiciide pozisyon PI kazang degerlerinin otomatik olarak ayarlanmasi miimkiindiir.
Otomatik ayar i¢in Servo Aktif ( P0-01 ) parametresinin degeri 0 olmalidir. Otomatik ayar
yapilacak eksenin konumu ortaya alindiktan sonra otomatik ayar islemine baglanabilir. Otomatik
ayar islemine baglamak i¢in arayiiz ekranindan, otomatik ayar meniisiinden BASLA’ya basilmasi
gerekmektedir. Otomatik ayar sirasinda eksen ileri ve geri hareket edecektir. Otomatik ayar iglemi
tamamlandiginda arayiiz ekraninda, akim oransal kazang, akim integral kazang, hiz oransal kazang,
hiz integral kazang, pozisyon oransal kazang, eksene ait viskoz siirtiinme katsayisi ve atalet
degerleri goriiliir.

8.2.1.3. El ile (Manuel) Ayar

SD-LP Servo siiriiciide pozisyon PI kazang degerleri olan, P3-02 Pozisyon Oransal Kazang, P3-03
Pozisyon Integral Kazan¢ parametreleri el ile ayarlanabilir. Aym sekilde P3-04 Pozisyon ileri
Besleme Kazanci da el ile ayarlanabilir.

8.2.1.3.1. Pozisyon Oransal Kazang

Tablo Pozisyon Oransal Kazang

P3-02 Pozisyon Oransal Kazang Adres
Varsayilan 8 0304-0306
Kontrol Modu  Pozisyon
Arahk 0 ~500
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre ile pozisyon denetleyici oransal kazanci ayarlanir.

Pozisyon oransal kazang¢ degeri arttirildiginda, pozisyon cevabi
arttirilabilir ve pozisyon hatasi azaltilabilir. Deger ¢ok biiyiik
ayarlanirsa titresime ve giiriiltiiye neden olabilir.

95



@

Calisma Kontrol Modlar:

8.2.1.3.2. Pozisyon integral Kazanci

Tablo Pozisyon Integral Kazanc

P3-03 Pozisyon Integral Kazanci Adres
Varsayilan 0 0306-0308
Kontrol Modu  Pozisyon
Aralik 0~ 500
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre pozisyon kontrol cevrimi integral kazancim

ayarlamak i¢in kullanilir.

8.2.1.3.3. Pozisyon Ileri Besleme Katsayisi

Tablo ileri Besleme Kazanci

P3-04 Pozisyon Ileri Beslemeli Kazanci Adres
Varsayilan 0 0308-030A
Kontrol Modu  Pozisyon
Aralik 0~ 500
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Pozisyon komutu diizgiin bir sekilde degistirilirse, kazang

degerini artirmak pozisyon hatasi azaltilabilir. Pozisyon komutu
diizgiin sekilde degistirilemezse, kazang degerini arttirmak
mekanik titresime sebep olabilir.

8.2.1.3.4. Pozisyon Geri Beslemesi

Tablo Pozisyon Geri Beslemesi

P3-05 Pozisyon Geri Beslemesi Adres
Varsayilan 0 030A -030C
Kontrol Modu  Pozisyon
Aralik -2147483647~ 2147483647
Veri Boyutu 32-hit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre motor pozisyonunu gostermektedir.
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8.2.1.4. Pozisyon Komutunun ve Pozisyon Geri Beslemesinin Filtrelenmesi

8.2.1.4.1. Pozisyon Komutunun Filtrelenmesi

SD-LP Servo siiriiciide pozisyon komutunun filtrelenmesi i¢in iki tip algak geciren filtre (AGF)
bulunmaktadir. Bunlar birinci dereceden al¢ak geciren ve ikinci dereceden algak geciren filtredir.
Alcak geciren filtre secimi P3-07 pozisyon komutu al¢ak gegiren filtre tiirli se¢imi parametresinden
gerceklestirilir.

Tablo Filtre Secimi

P3-07 Pozisyon Komutu Alcak Geciren Filtre Tiirii Secimi Adres
Varsayilan Yok 030C -030E
Kontrol Modu  Pozisyon
Arahk 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Ayarlar Bu parametre, pozisyon komutu algak gegiren filtre se¢imi igin

kullanilir.

e () olarak ayarlandiginda filtre devre dis1 birakilir.

e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
secilir.

e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
secilir.

8.2.1.4.2. Pozisyon Geri Beslemesinin Filtrelenmesi

SD-LP servo siiriiciide pozisyon geri beslemesinin filtrelenmesi icin iki tip algak geciren filtre
(AGF) bulunmaktadir. Bunlar birinci dereceden algak gegiren filtre ve ikinci dereceden algak
geciren filtrelerdir. Algak geciren filtrenin se¢imi P3-08 pozisyon geri besleme algak geciren filtre
secimi parametresinden gerceklestirilir.

Tablo Pozisyon Geri Besleme Al¢ak Geciren Filtre Secimi

P3-08 Pozisyon Geri Besleme Al¢cak Gegiren Filtre Secimi Adres

Varsayilan Yok 030E -0310
Kontrol Modu  Pozisyon
Veri Boyutu 8-bit
Ayarlar Bu parametre, pozisyon geri beslemesinde algak gegciren filtre
secimi yapmak i¢in kullanilir.
e ( olarak ayarlandiginda filtre devre dis1 birakilir.
e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
segilir.
e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
segilir.
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8.2.1.4.3. Pozisyon Geri Beslemesinin Filtrelenmesi

Tablo Elektronik Disli Oran1 Pay

P3-11 Elektronik Disli Orani (Pay) Adres
Varsayilan 128 0316 - 0318
Kontrol Modu  Pozisyon
Aralik 0~ 65535
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Harici pozisyon modunda disli oraninin paymi ayarlamak i¢in

kullanilir.

NOT: Parametre degeri Servo OFF durumunda degistirilebilir.

Tablo Elektronik Disli Oram Payda

P3-12 Elektronik Disli Orani (Payda) Adres
Varsayilan 128 0318 -
Kontrol Modu  Pozisyon 031A
Aralik 0~ 65535
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Harici pozisyon modunda digli oranmin payini ayarlamak igin

kullanilir.

NOT: Parametre degeri Servo OFF durumunda degistirilebilir

SMB Servo siiriiciilerde elektronik disli oran1 hesaplanmasi su sekildedir.

]ilekt.rcn.uik Encoder Céziiniirliik Degeri(ppr)
Disli =
Oram Motor turu icin istenen céziiniirlik(ppr)

orani ile hesaplanmaktadir.

Bir 6rnek ile agiklanacak olursa:

SMB Servo Motor Gear Box :B:\- _.\-_ [|§ _.\-_ _\:\- _.\-_ _\]

» Motor Tur Coziiniirliigi : 8192 ppr

» Gear Box 12

» Vidali mil hatvesi : 10mm

> lIstenilen Coziiniirlik  : Imm=1000pulse

Burada elektronik disli oraninda pay ve paydaya hangi deger girildiginde 1000pulse Imm’ye esit
olsun mantig1 kurulmustur.

Encoder Pulse Degeri

Elektronik 8192 8102
Disi  — .

Oram (1/2)*(10mm)*(1000pulse) - 5000

Amm igin istenilen ¢oziinirlik

Hatve Dederi

N Gear Box Degeri
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Yukarida ornek degerler ile hesaplama yapilmistir. Hesaplamaya gore servo motor 5000pulse
degerinde bir tur donecektir. Buradaki mantiktan yola ¢ikarak sisteme 10000 pulse degeri verilirse
servo motor 2 tur donecektir. Gear Box orani %2 oldugundan Gear box 1 tur donecektir. Boylece
sistem 10mm ileri yonde hareket edecektir. Eger sistem 20mm hareket ettirilmek istenirse sisteme
20000 pulse degeri verilmelidir. 20000Pulse verildiginde servo motor 4 tur donecek ve Gear box 2
tur donecektir. Boylece sistem 20mm hareket edecektir.

A Yukaridaki degerler 6rnek amagli verilmistir.
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8.3. Dabhili Pozisyon Kontrol Modu

Dahili pozisyonlama modunda gerekli sayida “Pozisyon Komut Se¢imi” (IP) inputu ve siiriiciiye
bir “Pozisyon Komutu Tetikleyicisi” (CTRG) inputu tanimlanir. Tetikleme inputu geldiginde
stiriicliye tanimlanmig pozisyonlar gergeklesir. Tetikleme inputu yiikselen kenar mantigiyla calisir.
Pozisyon bir kere tetiklendikten sonra IP gerceklestirilirken input gelmese dahi IP
gerceklestirilmeye devam edilir.

8.3.1. Dahili Pozisyonlama icin Parametre Ayarlar

Dahili pozisyonlama modunda ¢alismak i¢in asagidaki parametre ayarlarini yapmalisiniz. Bu
ayarlar SMB Motion arayiiz programini baglanilarak yapilir.

P0-10: 1 — Servo siiriiciiyli Fabrika Ayarlarina almak igindir. Siiriiciide Onceden yapilmis
herhangi bir parametresel degisikligin bu modun ¢aligmasinda hataya yol agmamasi igin tavsiye
edilir. Bu degisiklik yapildiktan sonra enerji kesilip tekrar verilmelidir.

P0-02: 1 — Servo Siiriicliyli Dahili Pozisyonlama moduna almak i¢indir.

Dahili Pozisyonlama c¢aligtirabilmeniz igin Digital Input ve Output baglant1 ve

A atamalariin yapilmasi1 gerekmektedir. Asagidaki adimlarda Dahili Pozisyonlama
icin Digital Input ve Output atamalar1 agiklanmaktadir. Digital Input ve Output
baglanti atamalar1 i¢in 4.10.2. Kontrol /O Sinyal Baglantilar1 boliimiinii
inceleyiniz.

8.3.1.1. Dabhili Pozisyonlama Digital Giris Parametreleri

Pozisyon Komutu Tetikleyicisi: Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlari i¢in tetikleme girisi
olarak kullanilir. “Pozisyon Komutu Tetikleyicisi” sini Digital Inputl - Digital Input8 arasindaki
input’lardan birini kullanabilirsiniz. Atamayr SMB Motion arayiiz programimdan Digital Giris
sayfasindan yapabilirsiniz.

Pozisyon Komut Secimi 0-5: Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar arasinda segim yapilir.
Atamay1 SMB Motion arayiiz Digital Giris sayfasindan veya Display lizerinden yapabilirsiniz.

Home Sensor: Home Sensor’u arar. Atamayr SMB Motion arayiiz programindan Digital Girig
sayfasindan yapabilirsiniz.

Home Sensor Aktif: Home Sensor bulundugunda aktif olur.

8.3.1.2. Dabhili Pozisyonlama Digital Cikis Parametreleri

Pozisyon Tamamlandi: Siiriicliye tanimlanmig pozisyonlar tamamlandr bilgisini verir. Atamayi
SMB Motion arayliz programindan Digital Cikis sayfasindan yapabilirsiniz.

Home Tamamlandi: Home Sensoriinii goriir ve hareketini tamamlar. SMB Motion arayiiz
programindan Digital Cikis sayfasindan veya Display iizerinden gerceklestirebilirsiniz.
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8.3.1.3. Dabhili Pozisyonlama Tanimlamalarn

SMB Servo Siiriicii’lerinde 64 adet dahili pozisyonlama atamasi yapilabilmektedir. Asagidaki
tanimlamalar Dahili Pozisyonlama Ayarlar1 ve Homing igin yapilmasi gereken atamalari agiklar.
Dahili pozisyonlama ve Homing ayarlar i¢cin SMB Motion arayiiz programindan Dahili Pozisyon
Kontrolii sekmesinden yapabilirsiniz.

ACC/DEC: Motor hizlanma zamani ve yavaglama zamani ACC/DEC béliimiinden girilir.
Hiz Komutu: Motor hareket hiz1 Hiz Komutu boliimiinden girilir.

Pozisyon Komutu: Siiriici motorunun istenilen pozisyona gidilmesi Pozisyon Komutu
boliimiinden girilir.

Homing Direction: Home sensér konumuna gore saat yonii ve saat tersi yoni segilir.
Homing Mode: Home modu ayarlanir. Home Sensor ya da Z Pulse modlarini igerir.
Home Offset Speed: Ayarlanan offset konumuna gidecegi hiz ayarlanir.

Speed Command: Home konumuna gidecegi hiz ayarlanir.

Home Offset Value: Offset degeri atanir.

*Methods : Normalde aktif degildir. Home Mode, Z Pulse olarak ayarlandiktan sonra aktif olur.

Move Type: Siiriicliniin hedef pozisyonu nasil belirleyecegi bu boliimden yapilir.

o Relative: Relative pozisyonlamada pozisyon tetiklendigi anda motorun pozisyonu hafizaya
alinir ve bu pozisyon iizerine IP datasindan belirlenen deger hedef pozisyon belirlenir.

e Absolute: Absolute pozisyonlamada istenilen pozisyon komutu hedef alinarak konuma
gidilir. Ornegin; Home konumundan sonra 20000 pulse’ine gitmis olsun. Daha sonra 5000
pulse konumuna gitmesi istenirse siiriici motoru 5000 pulse ileri gitmesi yerine 15000
pulse geri giderek 5000 pulse’lik konuma ulasir.

8.3.1.4. Dahili Pozisyonlama Arayiiz Atama ve Uygulama
o Digital Input atamalar1 asagidaki gibidir.

Pozisyon Komutu Tetikleyicisi — Digital Input 1

Pozisyon Komutu Se¢imi 0  — Digital Input 4

Pozisyon Komutu Se¢cimi 1 ~ — Digital Input 3
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8.4. Hiz Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide Analog Hiz Kontrol Modu ve Dahili Hiz Kontrol Modu olmak iizere iki tip
hiz kontrol modu bulunmaktadir. Segimi P0-02 kontrol modu parametresinden gergeklestirilir.

8.4.1. Analog Hiz Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide, analog girise (+10V) harici gerilim uygulayarak motorun hiz kontrolii
saglanabilir. Analog hiz kontroliiniin uygulanmasi i¢in arayiiz iizerinden P2-01 analog hiz referans
komutu parametresinin ayarlanmas1 gerekir. P2-01 parametresine girilen hiz degeri analog girise
uygulanabilecek en fazla gerilim degerine (£10V) karsihk diisen hiz degeridir. Ornegin; P2-01
parametresine 1000 rpm degeri girilirse ve analog girise 5V gerilim uygulanirsa, motor 500 rpm
hiziyla donecektir. P2-01 parametresine 1000 rpm degeri girilirse ve analog girise -5V gerilim
uygulanirsa, motor -500 rpm hiziyla donecektir.

Tablo Analog Hiz Referans

P2-01 Analog Hiz Referans Komutu Adres
Varsayilan 3000 0202-0204
Kontrol Modu Hiz
Birim r/min
Aralik 0 ~ 5000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Analog hiz kontrol modunda analog hiz referans komutu

maksimum analog gerilime (=10V) karsilik gelen hiz degerini
VErIr.

8.4.2. Dahili Hiz Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriictide motor hiz kontrolii, dahili hiz referansiyla da gerceklestirilebilir. Dahili hiz
referansinin profili secimi i¢in P2-00 Hiz Referans Se¢imi parametresi ayarlanarak gergeklestirilir.
P2-00 parametresinden secilebilecek ii¢c adet referans tipi mevcuttur. Bunlar dahili hiz referansi
(ROCL), trapezoidal ve s-egri referanslaridir. P2-00 parametresinden nasil segim yapilacagi
asagidaki tabloda detayli sekilde anlatilmistir.

Tablo Referans Hiz Secimi

P2-00 Referans Hiz Secimi Adres
Varsayilan 2 0200-0202
Kontrol Modu  Hiz
Arahk 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Hiz modunda referans profil ayarlamasi yapilir.

e 0 olarak ayarlandiginda dahili hiz referansi(ROCL)
secilir.

e 1 olarak ayarlandiginda S-Egri hiz referansi secilir.
e 2 olarak ayarlandiginda Trapezoidal hiz referansi
secilir.

106



@

Calisma Kontrol Modlart

\

8.4.2.1. ROCL Hiz Referansi

SD-LP Servo siiriiciide dahili hiz modunda P2-00 parametresi ayarlanarak ROCL hiz referans
profili ayarlanabilir. Bu modda hiz kontroliinii saglamak i¢in P2-02 parametresi ile referans hizin
ayarlanmasi yeterlidir.

8.4.2.1.1. Hiz Referans Komutu

P2-02 parametresi ile motorun kontrolii igin istenen hiz degeri ayarlanir.

Tablo ROCL Hiz Referans
P2-02 Hiz Referans Komutu Adres
Varsayilan 1000 0204-0206
Kontrol Hiz
Modu
Birim r/min
Arahik -6000 ~ 6000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar P2-00 parametresi ile belirlenen hiz referans profilleri igin

istenen hiz degeri belirtilir.

8.4.2.2. S-Egri Hiz Referansi

SD-LP Servo siiriiciide Dahili Hiz Kontrol modunda S-Egri hiz referans profili ayarlamasi P2-00
parametresi ile gerceklestirilebilir. S-Egri hiz referans profilini ayarlamak i¢in P2-02, P2-03, P2-04
ve P2-05 parametrelerinin ayarlanmasi ile gergeklestirilir.

8.4.2.2.1. S-Egri Hizlanma Siiresi

P2-03 S-Egri Hizlanma Siiresi motorun baslangic hizindan referans hiza ulagirken hizlanma
ivmesinin sabit oldugu siireyi verir.

Tablo S-Egri Hizlanma Siiresi

P2-03 S-Egri Hizlanma Siiresi Adres
Varsayilan 200 0206-0208
Kontrol Modu  Hiz
Birim 0.5ms
Aralik 1 ~ 65500
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar P2-03 motorun baslangi¢ hizindan referans hizina ulasirken

hizlanma ivmesinin sabit oldugu siireyi verir. Hizlanma
profilinde P2-03 ve P2-05 parametreleri motorun baslangi¢
hizindan referans hizina ulagma siiresini belirler.
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8.4.2.2.2. S-Egri Yavaslama Siiresi

P2-04 S-Egri Yavaslama Siiresi motorun baslangi¢ hizindan, referans hiza ulasirken yavaglama
ivmesinin sabit oldugu siireyi verir.

Tablo S-Egri Yavaslama Siiresi

P2-04 S-Egri Yavaslama Siiresi Adres

8.4.2.2.3. Hiz Referans Komutu
P2-02 parametresi ile motorun kontrolil i¢in istenen hiz degeri ayarlanir.
Tablo S-Egri Hiz Referansi
P2-02 Hiz Referans Komutu Adres

108



(f'
Calisma Kontrol Modlart @

8.4.2.2.4. S-Egri Hizlanma/Yavaslama Siiresi

P2-05 S-Egri Hizlanma/Yavaglama Siiresi motorun baslangic hizindan, referans hizina ulagirken
yavasglama veya hizlanma ivmesinin degisken oldugu siireyi verir.

Tablo S-Egri Hizlanma-Yavasama Siiresi

P2-05 S-Egri Hizlanma/Yavaslama Siiresi Adres
Varsayilan 50 020A-020C
Kontrol Modu Hiz
Birim 0.5ms
Arahk 1 ~ 65500
Veri Boyutu 16-hbit
Format Ondalik

Ayarlar P2-05 motorun baslangi¢ hizindan, referans hiza ulasirken

yavaslama veya hizlanma ivmesinin degisken oldugu stireyi
verir. Yavaglama profilinde P2-04 ve P2-05 parametreleri
motorun baslangi¢ hizindan, referans hiza ulasma siiresini
belirler. Hizlanma profilinde P2-03 ve P2-05 parametreleri
motorun baslangic hizindan referans hiza ulagsma siiresini
belirler.

8.4.2.3. Trapezoidal Hiz referansi
Trapezoidal hiz referans profili P2-02, P2-03 ve P2-04 parametreleri kullanilarak ayarlanir.

8.4.2.3.1. S-Egri Hizlanma Siiresi

P2-03 S-Egri Hizlanma Siiresi motorun baslangi¢ hizindan, referans hiza ulasirken hizlanma
ivmesinin sabit oldugu siireyi verir.

Tablo S-Egri Hizlanma Siiresi

P2-03 S-Egri Hizlanma Siiresi Adres
Varsayilan 200 0206-0208
Kontrol Modu Hiz
Birim 0.5ms
Aralk 1 ~ 65500
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar P2-03 motorun baslangic hizindan, referans hiza ulasirken

hizlanma ivmesinin sabit oldugu siireyi verir. Hizlanma
profilinde P2-03 ve P2-05 parametreleri motorun baglangig
hizindan referans hiza ulagma siiresini belirler.
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8.4.2.3.2. S-Egri Yavaslama Siiresi

P2-04 S-Egri Yavaslama Siiresi motorun baslangi¢ hizindan, referans hiza ulasirken yavaglama
ivmesinin sabit oldugu siireyi verir.
Tablo S-Egri Yavaslama Siiresi

P2-04

S-Egri Yavaslama Siiresi Adres

e  S-egrisi karakteristikleri ve zaman diyagrami

V (rom)
)

W

=
P2.03 P202 P2.04
e S-egrisi hizlanma-yavaslama ve zaman diyagrami
V (rom)
&
'''' T
— &=
P2.03 P2.02 P2.04
P2.05| P25 P205 P2.05
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8.4.2.3.3. Hiz Referans Komutu

P2-02 parametresi ile motorun kontrolil i¢in istenen hiz degeri ayarlanir.

Tablo Hiz Referans Komutu

P2-02 Hiz Referans Komutu Adres
Varsayilan 1000 0204-0206
Kontrol Hiz
Modu
Birim r/min
Arahk -6000 ~ 6000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar P2-00 parametresi ile belirlenen hiz referans profilleri igin

istenen hiz degeri belirtilir.

8.4.3. Hiz Cevrimi Kazan¢ Degerlerinin Ayarlanmasi

SD-LP Servo siiriiciide hiz kontroliinde PI kontrolor ve ileri beslemeli kontrolér kullanilmaktadir.
Pl kontrolor oransal kazang ve integral kazang degerlerinden olusmaktadir.

8.4.3.1. Otomatik Ayar Modu

SD-LP Servo siiriiclide pozisyon PI kazang degerlerinin otomatik olarak ayarlanmasi miimkiindjir.
Otomatik ayar i¢in Servo Aktif ( PO-01 ) parametresinin degeri 0 olmalidir. Otomatik ayar
yapilacak eksenin konumu ortaya alindiktan sonra otomatik ayar islemine baglanabilir. Otomatik
ayar islemine baslamak i¢in arayliz ekranindan, otomatik ayar meniisiinden BASLA’ ya basilmasi
gerekmektedir. Otomatik ayar sirasinda eksen ileri ve geri hareket edecektir. Otomatik ayar islemi
tamamlandiginda arayiliz ekraninda, akim oransal kazang, akim integral kazang, hiz oransal kazang,
hiz integral kazang, pozisyon oransal kazang, eksene ait viskoz siirtiinme katsayisi ve atalet
degerleri goriiliir.

8.4.3.2. El ile ( Manuel ) Ayar

SD-LP Servo siriiciide hiz PI kazang degerleri olan, P2-07 Hiz Oransal Kazang, P2-08 Hiz
Integral Kazang parametreleri el ile ayarlanabilir. Ayni sekilde P2-09 Hiz Ileri Besleme Kazanci
da el ile ayarlanabilir.

8.4.3.2.1. Hiz Oransal Kazang

Hiz oransal kazanci, sistemin cevap hizini artirir ancak fazla arttirilirsa agma ve kararsizliga sebep
olabilir.

Tablo Hiz Oransal Kazanci

P2-07 Hiz Oranti Kazanci(PI) Adres
Varsayllan 0.3 020E-0210
Kontrol Modu Hiz
Arahk 0~ 255
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Hiz kontroloriiniin oransal kazang katsayisinin degerini

belirtir.
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8.4.3.2.2. Hiz Integral Kazanci

Hiz integral kazanci sistemin siirekli hal hatasini azaltir. Sistemin cevap hizin1 yavaslatabilir.

Tablo Hiz integral Kazanci

P2-08 Hiz Integral Kazanci(PID) Adres
Varsayilan 6 0210-0212
Kontrol Modu Hiz
Arahk 0~ 255
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Hiz Kkontroloriiniin integral kazan¢ katsayisinin degerini

belirtir.

8.4.3.2.3. Hiz lleri Besleme Katsayisi

Hiz ileri Besleme katsayis1 hiz geri beslemesinin, hiz komutunun degisimindeki takibini etkiler.

Tablo Hiz ileri Besleme Katsayis

P2-09 Hiz Ileri Besleme Katsayisi Adres
Varsayilan 0 0212-0214
Kontrol Modu Hiz
Aralk 0 ~ 255
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Hiz komutu diizgiin bir sekilde degistirilirse, kazan¢ degerini

artirmak hiz hatasini azaltabilir. Hiz komutu diizgiin sekilde
degistirilmezse, kazang degerini arttirmak mekanik titresime
sebep olabilir.

8.4.4. Hiz Geri beslemesinin Filtrelenmesi

8.4.4.1. Alcak Gegiren Filtre Kesim Frekansi

SD-LP Servo siiriiciide hiz geri beslemesi i¢in kullanilacak filtrenin kesim frekansi P2-11
parametresi ile ayarlanmaktadir. P2-11 parametresini ayarlayabilmek i¢in Oncellikle P2-12
parametresi ile algak gegiren filtre kullanimi sec¢ilmelidir.

Tablo Al¢ak Gegiren Filtre Kesim Frekansi

P2-11 Alg¢ak Gegiren Filtre Kesim Frekansi Adres
Varsayilan 100 0216-0218
Kontrol Modu Hiz
Arahk 1~ 1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Hiz geri beslemesi i¢in kullanilan algak geciren filtrenin kesim

frekansin1 belirtir. P2-12 parametresi sec¢ildikten sonra P2-11
parametresi ayarlanabilmektedir.
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8.4.4.2. Alcak Geciren Filtre Tiirii Secimi

SD-LP Servo siiriiciide hiz geri beslemesi i¢in iki tip algak gegiren filtre (AGF) bulunmaktadir.
Bunlar Birinci Dereceden ve lkinci Dereceden alcak gegiren filtrelerdir. Algak geciren filtre se¢imi
P2-12 Algak Gegiren Filtre Tiirii Se¢imi parametresi ayarlanarak gergeklestirilir.

Tablo Algak Geciren Filtre(AGF) Secimi

P2-12 Al¢ak Gegiren Filtre(AGF) Sec¢imi Adres
Varsayilan 0 0218-021A
Kontrol Modu Hiz
Aralk 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, algak gegiren filtre tiiriinii segmek i¢in kullanilir.

e () olarak ayarlandiginda filtre devre dig1 birakilir.

e | olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
secilir.

e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
secilir.

8.4.4.3. Filtre Kalite Faktorii

SD-LP Servo siiriiciide hiz geri beslemesi i¢in kullanilacak olan ikinci dereceden filtrenin kesim
frekans1 P2-13 Filtre Kalite Faktorii parametresi ayarlanarak gergeklestirilir. P2-13 parametresini
ayarlayabilmek icin dncellikle P2-12 parametresinin “Ikinci Dereceden Filtre” olarak ayarlanmasi
gerekmektedir.

Tablo Filtre Kalite Faktorii

P2-13 Filtre Kalite Faktorii Adres
Varsayilan 1 021A-
Kontrol Modu  Hiz 021C
Aralik 1~100
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Ikinci dereceden algak gegiren filtrenin kesim frekansimi belirtir.

NOT: P2-12 parametresi ikinci dereceden algak gecirilen filtre
secimi yapildiktan sonra bu parametre ayarlanmalidir.
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8.5. Tork Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide tork kontrol uygulamalarinda kullanilmak iizere Analog Tork Kontrol
Modu ve Dahili Tork Kontrol Modu olmak iizere iki tip tork kontrol modu bulunmaktadir. Se¢imi
P0-02 Kontrol Modu parametresinden gergeklestirilir.

8.5.1. Analog Tork Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide, analog girise harici gerilim uygulayarak motorun tork kontrolii
saglanabilir. 1V girig gerilimine kars1 diisen %’de tork degeri P1-00 parametresine girilir.

Tablo Analog Tork Komutu

P1-00 Analog Tork Komutu Adres
Varsayilan 100 0100-0102
Kontrol Modu  Tork
Birim %

Aralk 0~ 100

Veri Boyutu 8-bit

Format Ondalik

Ayarlar Bu parametre analog tork komutunun degerini gosterir.

8.5.2. Dabhili Tork Kontrol Modu

SD-LP Servo siiriiciide tork kontrolii P1-01 Dahili Tork Komutu kullanilarak saglanabilir. P1-01
parametresine yazilan deger % tork degeridir.

Tablo Dahili Tork Komutu

P1-01 Dahili Tork Komutu Adres
Varsayilan 100 0102-0104
Kontrol Modu  Tork
Birim %

Aralk -300 ~ 300

Veri Boyutu 16-bit

Format Ondalik

Ayarlar Bu parametre analog tork komutu giris pininde 1 [V] i¢in

tork komutu degerini [%] ayarlamak i¢in kullanilir. %100
tork degeri motorun anma torkunu ifade etmektedir.
Tork komutu [%] = P1-01[%/ V] x giris voltaji [V]

114



@

Calisma Kontrol Modlart

8.5.3. Akim Cevrimi Kazan¢ Degerlerinin Ayarlanmasi

SD-LP Servo siiriiciide akim kontroliinde PI kontroldr yapist kullanilmaktadir. PI kontrolor oransal
kazang ve integral kazang degerlerinden olugsmaktadir.

8.5.3.1. Otomatik Ayar Modu

SD-LP Servo siiriiciide akim PI kazang degerlerinin otomatik olarak ayarlanmasi miimkiindiir.
Otomatik ayar i¢in Servo Aktif ( P0-01 ) parametresinin degeri 0 olmalidir. Otomatik ayar
yapilacak eksenin konumu ortaya alindiktan sonra otomatik ayar islemine baslanabilir. Otomatik
ayar iglemine baslamak i¢in arayliz ekranindan, otomatik ayar meniisiinden BASLA’ ya basilmasi
gerekmektedir. Otomatik ayar sirasinda eksen ileri ve geri hareket edecektir. Otomatik ayar islemi
tamamlandiginda, arayiiz ekraninda akim oransal kazang, akim integral kazang, hiz oransal kazang,
hiz integral kazang, pozisyon oransal kazang, eksene ait viskoz siirtiinme katsayisi ve atalet
degerleri goriiliir.

8.5.3.2. El ile ( Manuel ) Ayar Modu

SD-LP Servo siiriiciide akim PI kazang degerleri olan, P1-02 Akim Oransal Kazang ve P1-03 Akim
Integral Kazang parametreleri el ile ayarlanabilir.

8.5.3.2.1. Akim Oransal Kazanci

Akim Oransal Kazanci akimin cevap hizini artirir. Ancak gereginden fazla arttirilirsa sistem
cevabinda agma ve kararsizliga sebep olabilir.

Tablo Akim Oransal Kazanci

P1-02 Akim Oransal Kazanci Adres
Varsayilan 22 0104-0106
Kontrol Modu  Tork
Arahk 0 ~ 250000
Veri Boyutu 32-it
Format
Ayarlar Bu parametre akim ¢evriminin oransal kazancimi ayarlamak

icin kullanilir.

8.5.3.2.2. Akim integral Kazanci
Akimin stirekli hal hatasini ortadan kaldirir. Akimin cevap hizini diisiirebilir.

Tablo Akim Integral Kazanci

P1-03 Akim Integral Kazana Adres
Varsayilan 22500 0106-0108
Kontrol Modu  Tork
Aralik 0 ~ 250000
Veri Boyutu 32-it
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre akim cevriminin integral kazancini ayarlamak

icin kullanilir.
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8.5.4. Tork Komutunun Filtrelenmesi

SD-LP Servo siiriiciide tork komutunun filtrelenmesi i¢in iki tip al¢ak gegiren filtre (AGF )
bulunmaktadir. Bunlar Birinci Dereceden AGF ve Ikinci Dereceden AGF’dir. AGF’nin se¢imi P1-
05- Algak Gegiren Filtre Tiirli Se¢imi parametresinden gerceklestirilir.

Tablo Al¢ak Geciren Filtre Tiirii

P1-05 Alc¢ak Gegiren Filtre Tiirii Secimi Adres

Varsayilan Yok 010A-010C
Kontrol Modu  Tork
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, akim cevrimi algak gegiren filtre tiiriinii
se¢mek i¢in kullanilir.
e () olarak ayarlandiginda filtre devre dis1 birakilir.
e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
segilir.
e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
segilir.

AGF’nin tipi Birinci Dereceden AGF olarak segilirse, P1-07 Filtre Kesme Frekansi
parametresinden filtrenin kesim frekansi ayarlanmalidir.

AGF’nin tipi Ikinci Dereceden AGF olarak segilirse, P1-07 Filtre Kesme Frekansi parametresinden
filtrenin kesim frekansi, P1-06 Filtre Kalite Faktorii parametresinden filtrenin kalite faktori
ayarlanmalidir.

Tablo Filtre Kalite Faktorii

P1-06 Filtre Kalite Faktorii Adres
Varsayilan 1 010C-010E
Kontrol Modu  Tork
Arahk 1~100
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, ikinci dereceden algak geciren akim

filtresinin kalite faktoriinii ayarlamak i¢in kullanilir.
NOT: P1-07 parametresi ile ikinci dereceden algak gegirilen
filtre se¢imi yapildiktan sonra bu parametre ayarlanmalidir.

Tablo Filtre Kesim Frekansi

P1-07 Filtre Kesme Frekansi Adres
Varsayilan 100 010E-0110
Kontrol Modu Tork
Birim Hz
Arahk 100~1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre akim filtrelerinin kesim frekansini ayarlamak

icin kullanilir.
NOT: Bu parametre P1-07 parametresi ile bir filtre tiirii
secildiginde ayarlanabilmektedir.
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(Bu sayfa not almamz i¢in bos birakilmistir.)
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9. Servo Siiriicii Parametreleri

Kullanilan parametreler SD-LP siiriiciilerinin motorlarinda uygulanabilir.

Servo Siiriicliniin parametreleri 5 gruba ayrilmstir.

9.1

e Grup 0: Temel Parametreler

e Grup 1. Akim Parametreleri

o Grup 2: Hiz Parametreleri

e Grup 3: Pozisyon Parametreleri

e Grup 4: Haberlesme Parametreleri

Grup Temel Parametreler

Tablo Temel Parametreler

Parametre Parametre Aciklama
Tamimlar
P0-00 Aygt Yazihm Aygit Yazilim Siiriimii
Sirtimi
P0-01 Servo Aktif Servo Durumu 0 = Kapali, 1 = A¢ik
P0-02 Kontrol modu Secilen kontrol moduna gore motor iizerinde hareket
saglanir.
P0-03 Rejeneratif  Direng Bu parametre rejeneratif direng degerini ayarlamak igin
Degeri kullanilir.
P0-04 Rejeneratif  Diren¢ Bu parametre rejeneratif direng giiciinii ayarlamak igin
I Giici kullanilir.
UEJ P0-05 Besleme Faz Se¢imi Tek-Faz Besleme, Ug-Faz Besleme
LU
= P0-06 Servo Siiriicii Giicii Siiriiciiniin hangi gii¢ ailesine ait oldugunu belirtir.
P0-07 Alarm Sifirlama Bu parametre ayarlanarak bir dizi alarm temizlenebilir.
P0-08 JOG Modu Bu parametre JOG islemini etkinlestirmek / devre disi
birakmak icin kullanilir.
P0-09 Motor Durdurma Bu parametre dinamik fren etkinlestirmek / devre dist
Modu birakmak i¢in kullanilir.
P0-10 Fabrika Ayarlar Bu parametre, tiim parametreleri orijinal fabrika
ayarlarna geri dondiiriiliir.
P0-11  Asim Yiiklenme Motor nominal degerinin tizerinde asir1 yiikleme
Uyar1 Seviyesi durumunu gosteren 6n uyari parametresidir.
P0-12  Rejeneratif Asirt - Rejeneratif frenleme direnci igin asirt yiikleme durumunu
Yiiklenme Uyar1 godsteren 0n uyari parametresidir.
Seviyesi
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Tablo Aygit Yazihm Siiriimii

P0-00 Aygit Yazihm Siiriimii Adres

Tablo Servo Aktif
P0-01 Servo Aktif Adres

Tablo Kontrol Modu
P0-02 Kontrol Modu Adres
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9.1.1. Frenleme Direnci

SMB SD-LP servo siiriiclisii ailesinde, motor yavaslarken ortaya cikan rejeneratif enerjinin
tilketimini gerceklestirebilen dahili frenleme devresi bulunmaktadir. Siiriiciiniin rejeneratif frenleme
kapasitesi artirilmak isteniyorsa, harici frenleme direncinin kullanilmasi ve kullanilacak harici
frenleme direncinin direng degeri (P0-03) ve anma giicii (P0-04) dogru parametrelerle siiriiciiye
dogru degerlerinin tanitilmasi gerekmektedir.

Harici frenleme direncinin parametrelerinin siiriiciiye dogru tanitildigindan emin olunduktan sonra
sistem calistirilmahidir. Aksi takdirde rejeneratif asir yiik hatas1 dogru bir sekilde algilanamayabilir.
Bu durum harici frenleme direncinin bozulmasina, kullanici sagligi i¢in riskli bir durum olugmasina
veya yangin olugsmasina sebebiyet verebilir.

minimum ve maksimum frenleme direncinin degeri Tablo X iizerinden kontrol edilmelidir.

f Uygulamanin isterlerine gore frenleme direncinin degeri belirlenirken siiriiciiniin izin verdigi
Secilen frenleme direncinin belirtilen aralikta olmasina dikkat edilmelidir.

Minimum diren¢ degerinden daha diisik degerli bir frenleme direnci kullanildiginda,
frenleme direncinin ve/veya siiriiclinlin zarar gorme riski bulunmaktadir.

Harici baglanacak frenleme direncinin degeri (P0-03) ve giicii (P0-04) siiriiciiye dogru bir sekilde
tanitilmalidir. PO-04 degeri belirlenirken direncin sogutulma bigimine dikkat edilmesi ve asagidaki
ornekteki gibi tanitilmasi 6nerilmektedir:

e Harici frenleme direnci dogal sogutma ile sogutulacaksa anma giiciiniin maksimum
%20’si siiriiciiye tanitilmalidir.

e Harici frenleme direnci zorlanmis sogutma ile sogutulacaksa anma giiciiniin
maksimum %50’si siiriiciiye tanitilmalidir.

Ornegin; dogal soguma ile sogutulan 2kW anma giiciindeki harici frenleme direnci icin P0-04
degeri 2kW x %20 = 400W olarak siiriiciiye tanitilmalidir.

Tablo Rejeneratif Diren¢ Deger

P0-03 Rejeneratif Diren¢ Degeri Adres
Varsayilan 40 0006 - 0008
Kontrol Modu  Tork, Hiz, Pozisyon
Birim Ohm
Arahk 30 ~ 1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Siiriiciide takili olan rejeneratif direng degerini belirtir.

Varsayilan (default) deger, dahili frenleme direncinin
degeridir.
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Tablo Rejeneratif Diren¢ Giicii

P0-04 Rejeneratif Direng Giicii Adres
Varsayilan 40 0008 -
Kontrol Modu  Tork, Hiz, Pozisyon 000A
Birim w
Aralk 40 ~ 7500
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Siirtictide takili olan rejeneratif direncin gii¢ degerini belirtir.

Varsayilan (default) deger, dahili frenleme direnci iizerinde
izin verilen anma giiciinii ifade etmektedir.

SMB SD-LP servo siiriicii ailesinde, hata durumunda veya Servo Off durumunda, motoru durdurma
yontemi ve motor durduktan sonra siirliciiniin hangi modda bekleyecegi kullanici tarafindan
belirlenebilmektedir. Bunun igin siiriiciye PMSTOP parametresinin dogru bir sekilde tanitilmasi
gerekmektedir.

A Siirlici sistemi caligtirilmadan 6nce PMSTOP parametre degerinin uygunlugu kontrol

edilmelidir.
P0-09 PMSTOP (Motor Durdurma Yoéntemi Se¢im Adres
Parametresi)

Varsayilan 0
Kontrol Modu
Aralk 0~1
Veri Boyutu 8-bit
Format
Ayarlar Siiricii  hataya girdiginde veya Servo Off yapildiginda

motoru durdurma yontemini belirtir.
e PO0-09 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii
dinamik frenleme yaparak motoru durduracaktir.
Varsayilan (default) degerdir.
e P0-09 parametresi 1 olarak ayarlandiginda motor
serbest durus (free-run, coast to stop) yaparak
duracaktir.
SMB SD-LP servo siiriicii ailesinde, rejeneratif asir1 yiik hatasi1 (AL019) olusmadan 6nce display
veya arayiiz iizerinden 6n uyari verilmektedir. Rejeneratif On Uyar1 verilecegi deger frenleme
direncinin enerji kapasitesiyle ilgili olup, 6n uyar1 degeri kullanici tarafindan PO-12 parametresi ile
belirlenebilmektedir.

P0-12 WRN_REG_OL (Rejeneratif Asir1 Yiikleme On Uyari Adres
Parametresi)

Varsayllan 50
Kontrol Modu

Arahk 0~100

Veri Boyutu 16-bit

Format

Ayarlar Rejeneratif frenleme direnci igin asir1 yiikkleme durumunu

gosteren On uyari parametresidir.
e P0-12 parametresi 100 olarak ayarlandiginda on
uyar1 verilmez. Varsayilan (default) degeri %50°dir.
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Tablo Besleme Faz Secimi

P0-05 Besleme Faz Secimi Adres
Varsayilan 0 000A -
Kontrol Modu  Tork, Hiz, Pozisyon 00oC
Aralk 0~1
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Stiriiciiniin - beslemesinin tek-faz ya da {ig-faz olacag

belirtilir.

e PO 05 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii
beslemesi “Tek-Faz Girig” olarak ayarlanir.

e PO 05 parametresi 1 olarak ayarlandiginda siiriicii
beslemesi “Ug-Faz Giris” olarak ayarlanr.

Tablo Servo Siiriicii Giicii

P0-06 Servo Siiriicii Giicii Adres
Varsayilan 0 0ooC -
Kontrol Modu Tork, Hiz, Pozisyon 000E
Birim W
Aralk 0~4
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Stiriiclintin hangi gii¢ ailesine ait oldugunu belirtir.

* PO 06 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii giicii
SD_LP olarak ayarlanir.

* PO_06 parametresi 1 olarak ayarlandiginda siiriicii giicti
400W olarak ayarlanir.

* PO 06 parametresi 2 olarak ayarlandiginda siiriicii giicii
750W olarak ayarlanir.

* PO_06 parametresi 3 olarak ayarlandiginda siiriicii giicti
1000W olarak ayarlanir.

* PO 06 parametresi 4 olarak ayarlandiginda siiriicii giicii
1500W olarak ayarlanir.

Tablo Alarm Reset

P0O-07 Alarm Sifirla Adres
Varsayilan 0 000E -
Kontrol Modu Tork, Hiz, Pozisyon 0010
Arahk 0~1
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Stirticiideki ~ alarmlar1 ~ temizlemek  i¢in  kullanilan

parametredir.
e PO 07 parametresi 0 olarak ayarlandiginda deger
“Yok” olarak ayarlanir siiriiciiden alarmlar silinmez.
e PO 07 parametresi 1 olarak ayarlandiginda “Alarm
Sifirlama” olarak ayarlanir. Siiriiciiden alarm silinir.
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Tablo Jog Modu

P0-08 JOG Modu Adres

Tablo Motor Durdurma Modu
P0-09 Motor Durdurma Modu Adres

Fabrika Ayarlari
P0-10 Fabrika Ayarlari Adres
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Asin Yiiklenme Uyari Seviyesi

PO-11

Asin Yiiklenme Uyar: Seviyesi Adres

Rejeneratif Asir1 Yiiklenme Uyar Seviyesi

P0-12

Rejeneratif Asir1 Yiiklenme Uyar: Seviyesi Adres
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9.2.

Grup Akim Parametreleri

Tablo Akim Parametreleri

Parametre Parametre Aciklama
Tanimlar
P1-00 Analog Tork Bu parametre analog akim komutunun degerini
Komutu gosterir.
P1-01 Tork Komutu Bu parametre tork komutunun degerini ayarlamak
i¢in kullanilir.
P1-02 Tork Komutu?2 Bu parametre tork komutunun degerini ayarlamak
icin kullanilir.
P1-03 Akim Oransal Bu parametre akim kontrol cihazinin oransal
Kazang kazancini ayarlamak i¢in kullanilir.
P1-04 Akim Integral Bu parametre mevcut kontroldriin integral kazancini
Kazanci ayarlamak i¢in kullanilir.
P1-05 Maksimum Akim Bu parametre kontrol c¢evrimindeki maksimum
Limiti akimin degerini ayarlamak i¢in kullanilir.
P1-06 Algak Gegiren Filtre Bu parametre, mevcut alcak geciren filtre tiiriinii
Tiirt Se¢imi secmek icin kullanilir.
P1-07 Filtre Kalite Faktorii Bu parametre, ikinci derece algak geciren filtre
s kalite faktoriinti ayarlamak i¢in kullanilir.
= P1-08 Filtre Kesme Bu parametre mevcut filtrelerin kesme frekansimi
¥ -
< Frekanst ayarlamak icin kullanilir.
P1-09 Tork Geri Beslemesi  Bu parametre tork geri besleme degerini gosterir.
P1-10 Tork Limit Modu Bu parametre tork limit fonksiyonunu etkinlestirmek
icin kullanilir.
P1-11 Pozitif Tork Limit Bu parametre torku negatif olarak smirlamak igin
kullanilir.
P1-12 Negatif Tork Limit Bu parametre torku pozitif olarak sinirlamak icin
kullanilir.
P1-13 Analog Tork Bu parametre, analog tork komutuna uygulanacak
Komutu Filtre algak gegiren filtre tiiriinti segmek i¢indir.
Secimi
P1-14 Analog Tork Bu parametre analog tork komutu i¢in ayarlanan
Komutu Filtre Kesim filtrelerinin kesim frekansini belirlemek amaciyla
Frekansi kullanilir.
P1-15 Analog Tork Bu parametre, ikinci dereceden tork komutu

Komutu Filtre Kalite
Faktoru

filtresinin kalite faktoriinil ayarlamak i¢in kullanilir.
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9.2.1. Grup Akim Parametre Ac¢iklamalari

Tablo Analog Akim Komutu

P1-00 Analog Akim Komutu Adres
Varsayilan 100 0100 -
Kontrol Modu Tork 0102
Birim %

Aralik 0~ 100

Veri Boyutu 8-hit

Format Ondalik

Ayarlar Bu parametre analog tork komutu giris pininde 1 [V] i¢in tork komutu

degerini [%] ayarlamak i¢in kullanilir. %100 tork degerini motorun
anma torkunu ifade etmektedir.
Tork komutu [%] = P1-01[%/ V] x giris voltaj1 [V]

Tablo Dahili Tork Komutu

P1-01 Dahili Tork Komutu Adres
Varsayilan 100 0102 -
Kontrol Modu  Tork 0104
Birim %

Arahk -300 ~ 300

Veri Boyutu 16-bit

Format Ondalik

Ayarlar Bu parametre dahili tork komutunun degerini ayarlamak i¢in
kullanilir.

Tablo Dahili Tork Komutu

P1-02 Dabhili Tork Komutu Adres
Varsayilan 100 0102 -
Kontrol Modu  Tork 0104
Birim %

Arahk -300 ~ 300

Veri Boyutu 16-bit

Format Ondalik

Ayarlar Bu parametre dahili tork komutunun degerini ayarlamak igin
kullanilir.

Tablo Akim Oransal Kazanci

P1-03 Akim Oransal Kazanc Adres
Varsayilan 22 0104 -
Kontrol Modu  Tork 0106
Aralk 0 ~ 1000
Veri Boyutu 32-bit
Format
Ayarlar Bu parametre akim g¢evriminin oransal kazancini ayarlamak igin

kullanilir. Akim ¢evrim kazancinin degeri arttirildiginda, akim
cevabi arttirilabilir ve akim hatas1 azaltilabilir.
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Tablo Akim Integral Kazanc

P1-04 Akim Integral Kazanci Adres
Varsayilan 22500 0106 -
Kontrol Modu  Tork 0108
Arahk 0 ~ 900000
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre mevcut kontroloriin integral kazancimi ayarlamak

icin kullanilir.

Tablo Maksimum Akim Limiti

P1-05 Maksimum Akim Limiti Adres
Varsayilan 100 0108 —
Kontrol Modu Tork 010A
Aralik 0~ 300
Veri Boyutu 16-bit
Ayarlar Bu parametre kontrol ¢evrimindeki maksimum akimin degerini

ayarlamak i¢in kullanilir.

Tablo Al¢ak Geciren Filtre Secimi

P1-06 Alc¢ak Gegiren Filtre Tiirii Secimi Adres
Varsayilan Yok 010A-
Kontrol Modu Tork 010C
Arahk 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, akim algak gegiren filtre tiiriinii segmek i¢in

kullanilir.

e 0 olarak ayarlandiginda filtre devre dis1 birakilir.

e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
segilir.

e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
segilir.

Tablo Filtre Kalite Faktorii

P1-07 Filtre Kalite Faktorii Adres
Varsayilan 1 010C-
Kontrol Modu Tork 010E
Arahk 1~100
Veri Boyutu 8-hit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, ikinci dereceden algak gegiren akim filtresinin kalite

faktoriinii ayarlamak i¢in kullanilir.
NOT: P1-06 parametresi ile ikinci dereceden algak gecirilen filtre
secimi yapildiktan sonra bu parametre ayarlanmalidir.
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Tablo Filtre Kesim Frekansi

P1-08 Filtre Kesim Frekansi Adres
Varsayilan 100 010E-
Kontrol Modu  Tork 0110
Birim Hz
Aralk 100~1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre akim filtrelerinin kesim frekansini ayarlamak icin

kullantlir.

Not: Bu parametre P1-06 parametresi ile bir filtre tiirti
secildiginde ayarlanabilmektedir.

Tablo Tork Geri Beslemesi

P1-09 Tork Geri Beslemesi Adres
Varsayilan 0110 -
Kontrol Modu  Tork 0112
Birim Nm
Aralik -28~28
Veri Boyutu 32-bit
Ayarlar Bu parametre tork geri besleme degerini gosterir.

Tablo Tork Limit Modu

P1-10 Tork Limit Modu Adres
Varsayilan Devre dis1 0112 -
Kontrol Modu  Hiz/Pozisyon 0114
Birim 0-~-1
Veri Boyutu 8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre hiz ve pozisyon modunda tork smirlandirma

ozelligini etkinlestirmek veya devre dis1 birakmak icin
kullanilir.  Tork  smirlandirma  fonksiyonu  kullanmak
istendiginde, kullanicilar bu degeri 1 olarak ayarlamalidir.
Ayrica  kullanicilar  dijital  girisleri  kullanarak  tork
sinirlandirma  islevini etkinlestirebilir veya devre disi

birakabilir.

Tablo Pozitif Tork Limit

P1-11 Pozitif Tork Limit Adres
Varsayilan 100 0114 -
Kontrol Modu Hiz/Pozisyon 0116
Birim %
Arahk 0~ 300
Veri Boyutu 16- bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre torku ters yonde smirlamak i¢in kullanilir.
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Kullanict motoru sadece CCW doniis yoniinde sinirlandirmak
istediginde P1-10 parametresi ile tork sinirlandirma 6zelligini
aktif ettikten ve dijital girisleri kullanarak torku

sinirlandirabilir

Tablo Negatif Tork Limit

P1-12 Negatif Tork Limit Adres
Varsayilan 100 0116-
Kontrol Hiz/Pozisyon 0118
Modu
Birim %
Arahk 0~ 300
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre torku ileri yonde smirlamak igin kullanilir.

Kullanic1 motoru sadece CW doniis yoniinde siirlandirmak
istediginde P1-10 parametresi ile tork sinirlandirma 6zelligini
aktif ettikten ve dijital girisleri kullanarak torku
siirlandirabilir..

Tablo Analog Tork Komutu Filtre Secimi

P1-13 Analog Tork Komutu Filtre Secimi Adres
Varsayilan 0
Kontrol Tork
Modu
Aralk 0~2
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, analog tork komutuna uygulanacak algak

gegiren filtre tiiriini segmek icindir.

* P1-13 parametresi 0 olarak ayarlanildiginda “Yok” olarak
ayarlanir.

* P1-13 parametresi 1 olarak ayarlanildiginda “Birinci
Dereceden Filtre” olarak ayarlanir.

*P1-13 parametresi 2 olarak ayarlanildiginda “Ikinci
Dereceden Filtre” olarak ayarlanir.

Tablo Analog Tork Komutu Filtre Kesim Frekansi

P1-14 Analog Tork Komutu Filtre Kesim Frekansi Adres
Varsayilan 0
Kontrol Tork
Modu
Arahk 100 ~ 10000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre analog tork komutu i¢in ayarlanan filtrelerinin

kesim frekansini belirlemek amaciyla kullanilir.
Not: Bu parametre P1-13 parametresi ile bir filtre tiirti
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Tablo Analog Tork Komutu Filtre Kalite Faktorii
P1-15 Analog Tork Komutu Filtre Kalite Faktorii Adres
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9.3.

Grup Hiz Parametreleri

Tablo Hiz Parametreleri

Parametre Parametre
Tanimlar Aciklama
P2-00  Hiz referans se¢imi 0 -->Dahili Hiz Referans(ROCL Profili),1-->S-Egri Hiz
Referans Profili, 2-->Yamuk Hiz Referans Profili
P2-01  Analog hiz referans Hiz modunda, analog hiz referans komutu, maksimum
komutu analog gerilime(10V) karsilik gelen hiz degerini belirtir.
P2-02  Hizreferans komutu 1 Dahili hiz referansi, S-Egri hiz referansi ve yamuk
egrileri i¢in verilen referans hiz degerlerini belirtir
P2-03  Hizreferans komutu 2 Dahili hiz referansi, S-Egri hiz referansi ve yamuk
egrileri icin verilen referans hiz degerlerini belirtir.
P2-04  S-Egri Hizlanma Motorun sifir hizdan anma hizina ulasma siiresini belirtir.
Stiresi
P2-05  S-Egri Yavaslama Motorun anma hizindan sifir hiza ulasma siiresini belirtir.
Stiresi
P2-06  S-Egri S-Egri referans profilinde yiikselme ve yavaslama
Hizlanma/Yavaslama  bolgesindeki gecisler igin filtre siiresini belirtir.
Stiresi
P2-07  Maksimum Hiz Limiti Bu parametre motor hizinin maksimum degerini
ayarlamak i¢in kullanilir.
P2-08  Hiz Oransal Kazanci  Bu parametre hiz oransal kazang degerini gosterir.
P2-09  Hiz Integral Kazanci  Bu parametre hiz integral kazang degerini gdsterir.
N
T P2-10  Hiz ileri Besleme Bu parametre hiz besleme kazancimi ayarlamak igin
Katsayisi kullanilir.
P2-11  Hiz Geri Beslemesi Motor hizindan gelen bilgiyi ifade eder.
P2-12  Filtre Kesme Frekansi  Bu parametre hiz filtrelerinin kesme frekansini ayarlamak
icin kullanilir.
P2-13  Algak Gegiren Filtre Bu parametre, diigiik hizli gegis filtresinin tiiriinii segmek
Tiirti Segimi icin kullanilir.
P2-14  Filtre Kalite Faktorii Bu parametre, ikinci derecen algak gegiren filtrenin
kesme frekansini ayarlamak icin kullanilir.
P2-15  JOG Hiz Bu parametre JOG islem hizin1 ayarlamak i¢in kullanilir.
P2-16  Asir Hiz Kosulu Bu parametre asir1 hiz esigini ayarlamak i¢in kullanilir.
P2-17 Hiz Limit Modu Hiz limit modunu aktif etmek i¢in kullanilir.
P2-18  Negatif Hiz Limit CCW yoniindeki hiz limitini ayarlamak i¢in kullanilir.
P2-19  Pozitif Hiz Limit CW yoniindeki hiz limitini ayarlamak i¢in kullanilir.
P2-20  Ulasilan Hiz Aralig1 Bu parametre referans hiza ulasildi bilgisinin hiz

referansina gore hangi
belirler.

degerler arasmda oldugunu
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9.3.1. Grup Hiz Parametre Ac¢iklamalari

Tablo Referans Hiz Secimi

P2-00 Referans Hiz Secimi Adres

Tablo Analog Hiz Referans Komutu
P2-01 Analog Hiz Referans Komutu Adres

Tablo Hiz Referans Komutu
pP2-02 Hiz Referans Komutu 1 Adres
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Tablo Hiz Referans Komutu

P2-03 Hiz Referans Komutu 2 Adres

Tablo S-Egri Hizlanma Siiresi
P2-04 S-Egri Hizlanma Siiresi Adres

Tablo S-Egri Yavaslama Siiresi

P2-05 S-Egri Yavaslama Siiresi Adres
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Tablo S-Egri Hizlanma/Yavaslama Siiresi
P2-06

S-Egri Hizlanma/Yavaslama Siiresi Adres

Tablo Maksimum Hiz Limiti

P2-07 Maksimum Hiz Limiti Adres

Tablo Hiz Oransal Kazanci

P2-08 Hiz Oransal Kazanci Adres

Tablo Hiz integral Kazanci

P2-09 Hiz integral Kazanci Adres

134



"~
Parametreler @)

Tablo Hiz ileri Besleme Katsayisi

P2-10 Hiz ileri Besleme Katsayisi Adres

Tablo Hiz Geri Beslemesi

pP2-11 Hiz Geri Beslemesi Adres

Tablo Alcak Geciren Filtre Kesim Frekansi
p2-12

Alcak Gegiren Filtre Kesim Frekansi Adres

Tablo Alcak Gegiren Filtre Secimi

p2-13 Alcak Gegiren Filtre Tiirii Secimi Adres
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Tablo Filtre Kalite Faktorii

pP2-14 Filtre Kalite Faktorii Adres

Tablo JOG Hiz1
p2-15 JOG Hizx Adres

Tablo Asir1 Hiz Kontrolii

P2-16 Asir1 Hiz Kosulu Adres

Tablo Hiz Limit Modu
p2-17 Hiz Limit Modu Adres
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Tablo Negatif Hiz Limit

P2-18 Negatif Hiz Limit Adres

Tablo Pozitif Hiz Limit
P2-19 Pozitif Hiz Limit Adres

Tablo Ulasilan Hiz Arahig:

pP2-20 Ulasilan Hiz Arahg Adres
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9.4.

Grup Pozisyon Parametreleri

Tablo Servo Siiriicii Pozisyon Parametreleri

Parametre Parametre Tanimlari Aciklama
P3-00 Dahili Pozisyon Profil 0: ROCL, 1: Trapezoidal, 2: S-Cruve
Secimi
P3-01 Harici Pozisyon Tipi Bu parametre harici pulse giris komutunu segmek
icin kullanilir.
P3-02 Pozisyon Orant1 Kazanci  Bu parametre, pozisyon ¢evrimi orantisal
kazancini ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-03 Pozisyon Integral Bu parametre, pozisyon ¢evrimi integral kazancini
Kazanci ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-04 Pozisyon Ileri Besleme Bu parametre, pozisyon ileri Besleme Katsayisini
Katsayisi ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-05 Pozisyon Geri Beslemesi  Bu parametre rotor konumunu gosterir.
P3-06 Pozisyon Komutu Bu parametre, dahili pozisyon komutunu
ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-07 Komut AG Filtresi Bu parametre, al¢ak gegiren filtre tiiriinii segmek
Se¢imi icin kullanilir.
P3-08 Geri Besleme Algak Bu parametre geri besleme algak geciren filtre
Gegiren Filtre Secimi tiiriinii segmek igin kullanilir.
P3-09 Komut AG Filtresi Bu parametre, komut diisiik gecis filtresinin
Kesme Frekansi kesme frekansini ayarlamak icin kullanilir.
Z P3-10 Geri besleme Algak Bu parametre geri besleme algak gegiren filtre
S Gegiren Filtre Kesme kesme frekansini ayarlamak igin kullanilir.
iz Frekansi
g P3-11 Elektronik Disli Harici pozisyon modunda disli oraninin payini
R Orani(Pay) ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-12 Elektronik Disli Harici pozisyon modunda disli oraninin payimi
Orani(Payda) ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-13 Notch Filtre kalite Ikinci dereceden alcak gegiren filtrenin kalite
Faktort faktoriinii belirtir.
P3-14 Notch Filtre Se¢imi Bu parametre Notch filtresini etkinlestirir veya
devre dis1 birakir.
P3-15 Notch Filtre Frekansi Bu parametre Notch filtresinin merkez frekansim
ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-16 Pozisyon Komut Algak Bu parametre, ikinci dereceden pozisyon komutu
Gegiren Kalite Faktorii filtresinin  kalite faktoriinii ayarlamak igin
kullanilir.
P3-17 Pozisyon Geri Besleme Bu parametre, ikinci dereceden pozisyon geri
Algak Gegiren Kalite beslemenin filtresinin kalite faktoriinii ayarlamak
Faktorii icin kullanilir.
P3-18 Harici Komut Yonii Bu parametre harici pozisyon modunda motorun
Se¢imi doniis yoniinii ayarlamak i¢in kullanilir.
P3-19 Ulagilan Pozisyon Araligi  Bu parametre referans pozisyona ulasildi
bilgisinin  pozisyon referansina gore hangi

degerler arasinda oldugunu belirler.
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9.4.1. Grup Pozisyon Parametre Aciklamalari:

Tablo Dahili Pozisyon Profil Secimi

P3-00 Dahili Pozisyon Profil Se¢imi Adres

Tablo Harici Pozisyon Giris Tipi

P3-01 Harici Pozisyon Tipi Adres

Tablo Pozisyon Oransal Kazanci

P3-02 Pozisyon Oransal Kazanci Adres
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Tablo Pozisyon Integral Kazanci

P3-03 Pozisyon Integral Kazanci Adres
Varsayilan 0 0306 -
Kontrol Modu Pozisyon 0308
Arahk 0 ~ 50000
Veri Boyutu 32-it
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, pozisyon ¢evriminin integral kazancini

ayarlamak i¢in kullanilir.

Tablo Pozisyon ileri Besleme Kazanci

P3-04 Pozisyon Ileri Besleme Katsayisi Adres
Varsayilan 0 0308 -
Kontrol Modu Pozisyon 030A
Aralk 0~ 100
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Pozisyon komutu diizgiin bir sekilde degistirilirse, kazang

degerini arttirmak pozisyon hatasini azaltabilir. Pozisyon
komutu diizgiin sekilde degistirilmezse, kazang degerini
arttirmak mekanik titresime sebep olabilir.

Tablo Pozisyon Geri Beslemesi

P3-05 Pozisyon Geri Beslemesi Adres
Varsayllan 0 030A -
Kontrol Modu Pozisyon 030C
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre motor pozisyonunu gostermektedir.

Tablo Pozisyon Komutu

P3-06 Pozisyon Komutu Adres
Varsayllan 0 030C -
Kontrol Pozisyon 030E
Modu
Veri Boyutu 32-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre ile dahili pozisyon kontroliinde pozisyon

komutu ayarlanir.
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Tablo Pozisyon Komutu Al¢ak Geciren Filtre Tiirii Secimi

P3-07 Pozisyon Komutu Alcak Geciren Filtre Tiirii Secimi Adres
Varsayilan 0 030E -
Kontrol Pozisyon 0310
Modu

Aralik 0~2

Veri Boyutu 8-bit

Ayarlar Bu parametre, pozisyon komutunun algak geciren filtre

secimi i¢in kullanilir.
e () olarak ayarlandiginda filtre devre dig1 birakilir.
e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
secilir.
e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
segilir.

Tablo Pozisyon Geri Besleme Al¢ak Gegciren Filtre Secimi

P3-08 Pozisyon Geri Besleme Alcak Gegiren Filtre Tiirii Secimi Adres
Varsayilan 0 0310 -
Kontrol Modu Pozisyon 0312
Aralk 0~2
Veri Boyutu 8-bit
Format
Ayarlar Bu parametre, pozisyon geri beslemesinde algak geciren

filtre se¢imi yapmak i¢in kullanilir.
e 0 olarak ayarlandiginda filtre devre dis1 birakilir.
e 1 olarak ayarlandiginda birinci dereceden AG filtre
segilir.
e 2 olarak ayarlandiginda ikinci dereceden AG filtre
segilir.

Tablo Pozisyon Komutu Al¢ak Geg¢iren Filtre Kesme Frekansi

P3-09 Pozisyon Komutu Al¢ak Geciren Filtre Kesme Frekansi Adres
Varsayilan 100 0312-
Kontrol Modu Pozisyon 0314
Arahk 0~ 1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Pozisyon komutu igin al¢ak gegiren filtrenin kesim frekansini

belirtir.

NOT: P3-07 parametresi ile algak gegirilen filtre se¢imi
yapildiktan sonra bu parametre ayarlanmalidir.
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Tablo Geri Besleme Al¢ak Geciren Filtresi Kesme Frekansi

P3-10 Geri Besleme Alcak Gegiren Filtresi Kesme Frekansi Adres
Varsayilan 128 0314 -
Kontrol Pozisyon 0316
Modu
Arahk 0~ 1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Harici pozisyon modunda disli oraninin payini ayarlamak

i¢in kullanilir.
NOT: Parametre degeri Servo OFF durumunda
degistirilebilir.

Tablo Elektronik Disli Oran1 Pay

P3-11 Elektronik Disli Oram (Pay) Adres
Varsayilan 128 0316 -
Kontrol Pozisyon 0318
Modu
Aralk 0~ 65535
Veri Boyutu 16-hit
Format Ondalik
Ayarlar Harici pozisyon modunda disli oranmin paymi ayarlamak

icin kullanilir.
NOT: Parametre degeri Servo OFF durumunda
degistirilebilir.

Tablo Elektronik Disli Oram Payda

P3-12 Elektronik Disli Oram (Payda) Adres
Varsayilan 128 0318 -
Kontrol Pozisyon 031A
Modu

Arahk 0~ 65535

Veri Boyutu 16-bit

Format Ondalik

Ayarlar Harici pozisyon modunda disli oraninin paymi ayarlamak

icin kullanilir.
NOT: Parametre degeri Servo OFF durumunda
degistirilebilir

Tablo Notch Filtre Kalite Faktorii

P3-13 Notch Filtre Kalite Faktorii Adres
Varsayilan 1 031A -
Kontrol Pozisyon 031C
Modu
Aralk 0~1

Veri Boyutu  8-bit
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Ayarlar

Ikinci dereceden alcak geciren filtrenin kalite faktdriinii
belirtir. NOT: P3-07 veya P3-08 parametreleri ile ikinci
dereceden algak gegirilen filtre se¢imi yapildiktan sonra bu
parametre ayarlanmalidir.

Tablo Notch Filtre Secimi

P3-14 Notch Filtre Se¢imi Adres
Varsayilan Etkin degil 031C
Kontrol Pozisyon 031E
Modu
Arahk 0~1
Veri Boyutu  8-bit
Ayarlar Bu parametre Notch filtresini etkinlestirir veya devre dis1

birakair.
e (0 olarak ayarlandiginda filtre “’Devre Dis1”’
birakalir.
e 1 olarak ayarlandiginda filtre “’Aktif>’ edilir.
Tablo Notch Filtre Frekansi

P3-15 Notch Filtre Frekansi Adres
Varsayilan 100 031E-
Kontrol Pozisyon 0320
Modu
Aralk 0~ 1000
Veri Boyutu 16-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre ile Notch filtresinin kesim frekansi ayarlanir.

Tablo Pozisyon Komut Alcak Geg¢iren Kalite Faktorii

P3-16 Pozisyon Komut Al¢ak Geciren Kalite Faktorii Adres
Varsayllan 0
Kontrol Pozisyon
Modu
Arahk 1~ 100
Veri Boyutu  8-bit
Format Ondalik
Ayarlar Bu parametre, ikinci dereceden pozisyon komutu filtresinin

kalite faktoriinii ayarlamak i¢in kullanilir.
e NOT: P3-07 parametresi ikinci dereceden algak
gecirilen filtre secimi yapildiktan sonra bu
parametre ayarlanmalidir.
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Tablo Pozisyon Geri Besleme Al¢cak Gegiren Kalite Faktorii
P3-17

Pozisyon Geri Besleme Alcak Geciren Kalite Faktori Adres

Tablo Harici Komut Yonii Se¢imi

pP3-18 Harici Komut Yonii Secimi Adres

Tablo Ulasilan Pozisyon Arahgi

P3-19 Ulasilan Pozisyon Arahg Adres
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9.5. Grup Haberlesme Parametreleri

Tablo Haberlesme Parametreleri

Parametr Parametre Aciklama
e Tanimlari

f Modbus parametreleri Long CDAB olarak okunmalidir.
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9.5.1. Grup Haberlesme Parametre A¢iklamalari

Tablo Slave Adresi

P4-00 Slave Adresi Adres

Tablo Haberlesme Protokolii Secimi
P4-01

Haberlesme Protokolii Secimi Adres

Tablo ModBus Haberlesme Hiz1
P4-02 MODBUS Haberlesme Hiz1 Adres
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Tablo Haberlesme Zaman Asimi
P4-03

Haberlesme Zaman Asimi Adres

Tablo iletim Protokolii
P4-04 iletim Protokolii Adres

Tablo Kontrol Modu
P4-05 Kontrol Modu Adres
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Tablo CANopen Haberlesme Hizi
P4-06 CANopen Haberlesme Hiz1 Adres

Tablo Ayarlama Haberlesme Kurah
P4-07

Ayarlama Haberlesme Kurah Adres
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Tablo Secenekler

P4-08

Secenekler

Adres
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10. Haberlesme Protokolleri

10.1. MODBUS Haberlesme Protokolii

RS-232/485/422 seri haberlesme arabirimleri kullanilirken, her SD-LP serisi AC servo
siiriici 6nceden P0-00 parametresi ile tanimlanmis bir haberlesme adresine sahiptir.
Bilgisayar her AC servo siiriiciiyli bu haberlesme adresine gore tanimlar. SD-LP serisi AC
servo siirlicii RTU (Remote Terminal Unit) modlarini kullanan MODBUS aglar1 {izerinden
haberlesmek {izere ayarlanabilir. Kullanicilar P3-02 parametresindeki seri port haberlesme
programi sayesinde istedikleri modu segebilirler.

RTU Modu:

8-bitlik her data iki tane 4-bitlik hexadecimal karakterin kombinasyonundan olusur. Ornegin;
1-bayt'lik bir data: 64 Hex.

Data Formati:

10-bit karakter gergevesi ( 7-bit karakter igin)

_______

/N2 _ ]
Start : i : ; : i ' Stop | Stop
o 1. 2+ 3 1 4% 5 6 | :
S /| S I b b S R | bit___; bit
< 7-data bits g |
« 10-bitlik karakter gercevesi ' >
e
Start : i : i : !
Mool 1l 213 % 4! 51
BN SR S S S— bbb | panty bit
| N 7-data bits >
“ 10-bitlik karakter gergevesi : >
_?0'_1____1'__ - “re- T - B - 177 -r- mmmspestemanss
St 0l 4 2i3 i 4 5 g 9%
bt panib) bit
| “ 7-data bits >
« 10-bitlik karakter gercevesi : >

151



)

Haberlesme Protokolleri

11-bitlik karakter ¢ergevesi ( 8-bit karakter i¢in)

8N2 _— _ _
Start 1 2- 3- 4- 5 6'| 5 SfopEStop
bt bit | bit |
| « 8-data bits > ';
E: 11-bitlik karakter cercevesi >
€L
Start | | | ! E ! i ! Even St
Mol 1 20 31 4 5 61 7:°"°" OPI
bt b i i party bit |
—— 8-data bits > :
;H— 11-bitlik karakter ¢ercevesi >
801
Start| | _ L 4
. b1 2 4+ 31 4

': -« 8-data bits -.
«- 11-bitlik karakter cercevesi >

RTU Mod:

STX 10ms'den fazla aralik

ADR Haberlesme  adresi: 1-bayt

CMD Komut kodu: 1-bayt

DATA(n-1)

....... Data Igerikleri: n word = n x 2-bayt, n<12

DATA(0)

CRC Komut kodu: 2-bayt

End 1 10ms'den fazla bir aralik
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STX (Haberlesme Start) :

RTU Mod:10ms'den fazla bos gecen bir aralik

ADR (Haberlesme Adresi) :

Gegerli haberlesme adresi araligl 1 ~ 254 bit arasindadir.

Ornegin, AC servo siiriicii ile haberlesme adresi 16 decimal ise:
RTU Mod: ADR = 10H
CMD (Komut Kodlar1) ve DATA (Data Karakterleri) :

Data karakterlerinin formatlar1 komut koduna baglidir. Uygun komut kodlar1 ve AC servo siiriicii

ornekleri agagidaki gibi tammlanmistir:

Komut kodu: 03H, N tane word oku. N'in max. degeri 10'dur.

Ornek: AC servo siiriiciiniin 0200H adresinde baslayarak 01H komut kodu ile ard arda 2 word

okuma.

RTU Mod:

Komut mesaiji:

Cevap mesaiji:

ADR 01H
CMD 03H

Data Sayisi
04H

(bayt ile sayilir )

ADR 01H
CMD 03H
Baslangi¢ Data 02H (YUksek bayt)
Adresi O0H (Dusik bayt)
Data Sayisi 00H
(word ile sayilir) 02H

CRC Kontrol

C5H (Dusuk bayt)

Baslangig data
adresi 0200H'in

OOH (Yuksek bayt)

B3H (Yuksek bayt)

Komut kodu: 06H, 1 word yazma

igerigi B1H (Disuk bayt)
ikinci data 1FH (Yuksek bayt)
adresi 0201H'in
icerigi 40H (Dusuk bayt)
CRC Kontrol  |-A3H (Dustk bayt)
D4H (Yuksek bayt)

Ornek: SD-LP serisi AC servo siiriiciiniin 0200H adresinden baslayarak, 06H komut kodu ile, 100
yazma.

(0064H)
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RTU Mod:
Komut mesaji: Cevap mesaji:
ADR 01H ADR 01H
CMD 06H CMD 06H
Baslangic data  [02H (Yiiksek bayt) Baslangic data  |02H (Yiiksek bayt)
adresi 00H (Diisiik bayt) adresi 00H (Diisiik bayt)
. 00H (Yiiksek bayt) ) 00H (Yiiksek bayt)
Data I¢cerigi Data Icerigi
64H (Diisiik bayt)
64H (Diisiik bayt)
89H (Diisiik bayt 89H (Diisiik bayt
CRC Kontrol ( Y CRC Kontrol ( Y
99H (Yiiksek bayt) 99H (Yiiksek bayt)

CRC (RTU Mod):

CRC (Cyclical Redundancy Control) asagidaki adimlar takip edilerek hesaplanir:

Adim 1: FFFFH ile CRC register olarak tanimlanan 16-bit register yiikleyiniz.

Adim 2: Komut mesajmin ilk 8-bitlik bayti ile 16-bit CRC registerin diisitk baytini EXOR
yaparak sonucu CRC registerinde tutunuz.

Adim 3: LSB(en diisiik anlamli bit) incelenir. Eger CRC registerin LSB'si 0 ise, CRC registeri
saga bir bit kaydirilir. CRC registerin LSB'si 1 ise, CRC registeri bir bit saga kaydirin
ve CRC register ile polinomal deger AOO1H't EXOR islemine tabi tutunuz.

Adim 4: Sekiz kez kaydirincaya kadar adim 3'i tekrarlaymiz. Sonra 8-bitlik tam bir
bayt islenmis olacaktir.

Adim 5: Komut mesajinin bir sonraki 8-bitlik bayt'r i¢in 2. adimdan 4. adima kadar tekrar ediniz.
Biitlin baytlar islenene kadar bu adimlara devam ediniz. CRC registerin aldig1 en son

deger CRC degeridir.

Not: Mesajda CRC degeri iletilirken, CRC degerinin yiiksek ve diisiik baytlarinin yerleri

degistirilmelidir(swap), yani daha diisiik anlamli bayt ilk 6nce iletilir.
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Ornegin, AC servo siiriiciiden 01H komut kodu ile 0101H adresinden baslayarak word okuyalim.
ADR'den son data karakterine kadar olan CRC registerin son igerigi 3794H'tir. Bu durumda
komut mesaj1 asagidaki gibi goriiniir. Dikkat edilmesi gereken nokta; 94H 37H'dan Once
iletilmelidir.

Komut Mesaji:

ADR 01H

CMD 03H

Baslangic Data 01H (Yiiksek bayt)

Adresi 01H (Distik bayt)

Data Sayisi 00H (Yiiksek bayt)

(word ile sayilir) 02H (Diistik bayt)

CRC Kontrol 94H (Yiiksek bayt)
37H (Diisiik bayt)

10.1.1. Haberlesme Parametresi Yazma ve Okuma

Asagida goriildiigli gibi parametreler 5 gruptan olugmaktadir:

Grup 0: Temel Parametreler (6rnek: PO-xx)
Grup 1: Akim Parametreleri (6rnek: P1-xx)
Grup 2: Hiz Parametreleri (6rnek: P2-xx)
Grup 3: Pozisyon Parametreleri (6rnek: P3-xx)
Grup 4: Haberlesme Parametreleri (6rnek: P4-xx)

Biitiin parametrelerin tam listesi ve agiklamalari i¢in Boliim 6'ye bakiniz.
SD-LP serileri icin haberlesme yazma parametrelerinin icerigi:
Grup 0: P0-00 ~ P0-09 (0000H - 0012H)

Grup 1: P1-00 ~ P1-11 (0100H - 0116H)

Grup 2: P2-00 ~ P2-15 (0200H - 021EH)

Grup 3: P3-00 ~ P3-15 (0300H - 031EH)

Grup 4: P4-00 ~ P1-08 (0100H - 0410H)

Not:
P4-02 Yeni iletisim hiz1 ayarlandiktan sonra, siradaki data yeni iletisim hiz ile yazilacaktir.
P4-04 Yeni haberlesme protokolii ayarlandiktan sonra, siradaki data yeni haberlesme

protokolii ile yazilacaktir.

P0-08 Servo  motorun  JOG kontrolii. Tanim igin Boliim 7'ye bakiniz.
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SD-LP serileri icin haberlesme okuma parametrelerinin icerigi:
Grup 0: P0-00 ~ P0-09 (0000H - 0012H)
Grup 1: P1-00 ~ P1-11 (0100H - 0116H)
Grup 2: P2-00 ~ P2-15 (0200H - 021EH)
Grup 3: P3-00 ~ P3-15 (0300H - 031EH)

Grup 4: P4-00 ~ P1-08 (0100H - 0410H)

10.2. CANopen Haberlesme Protokolii

CANopen haberlesmesi ile ilgili detayli parametre ayarlamalar1 i¢in “CANopen Kullanim
Kilavuzu” kullanilmalidir.

10.2.1. CANopen Konnektorii

87654321 87654321

Pin Numarasi Pin Aciklamasi
CAN H
CAN L

CAN_GND

NC
NC
NC
NC
NC

(N0 B WNFE

CAN_GND:
CAN L
CAN_H

Lelrlefel«fsfz] ]| |[elzlefef«]o]=]"]

RJ45 A RJ45 8
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10.2.2. Baudrate Ayarlari ve Kablo Uzunluklar:
P4-06 Baudrate Kablo Uzunluklari
0 125Kbps 500m
1 250Kbps 250m
2 500Kbps 100m
3 750Kbps 50m
4 1Mbps(Default) 25m
10.2.3. CANopen Slave Adresi

P4-00 Slave Adresi

1-127 1(Default)
10.2.4. CANopen I¢in Parametre Ayarlar

Siiriictiniin Slave adresini P4-00 parametresinden ayarlanmalidir. Bu adres agdaki her cihaz
icin 0zel olarak 1 ile 127 arasinda bir degere ayarli olmalidir.

CANbus&CANopen haberlesme hiz1 P4-06 parametresinden “Baudrate Ayarlar1 ve Kablo
Uzunluklar1” tablosuna ayarlanmalidir.

Degisen parametrelerin CANopen baglatma ayarlar1 tarafindan devreye alinmasi igin
Siiriiciiniin enerjisinin kesilip tekrar verilmesi gerekmektedir.

CANopen Master cihazina SMB tarafindan temin edilen EDS(elektronik datasheet)
dosyasi(SMB_SD LP C VX XX.EDS) tanitildiktan sonra CANopen Master cihaz Servo
Siiriiciide ayarlanan Slave Adres ve CANopen Baudrate ayarlart dikkate alinarak
baslatilmalidir.

Servo Siiriicii kontrol modu CANopen 0x6060 objesinden “CANopen Calisma Modlar1”
tablosu dikkate alinarak ayarlanmalidir.(Bu ayar Servo Siiriicii “OFF” durumunda iken
yapilmalidir.)

Servo  Siirticii  “CANopen  CIA402 Durum  Makinesi” diyagramma  gore
ControlWord(0x6040) objesi ayarlanarak Servo Siiriicii “ON” konumuna alinmalidir.
(Servo ON i¢in sirastyla: 0x06 — 0x07- OxOF)

Servo Siiriiciin “ON-OFF” durumu StatusWord(0x6041) objesinden teyit edilmelidir.
Pozisyon modunda siiriis i¢in istenen birimde pozisyon komutu CANopen Target
Position(0x607A) objesinden verilmektedir.

Hiz modunda siiriis i¢in istenen birimde hiz komutu CANopen Target Velocity(0x60FF)
objesinden verilmektedir.
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10.2.5. CANopen CIA402 Durumu Makinesi

[ Start ] Fault Reaction Active

0 l, Automatically

Not Ready to Switch On Fault

1 l Automatically

Switch On Disabled

2| 17

Ready to Switch On ]

Switch On
Operation Enable

Quick Stop Active

ii * CANopen haberlesme protokolit SMB-LPXX C ve SMB-LPXX E siiriiciilerin
ozelligidir.

10.3. EtherCAT Haberlesme Protokolii

iﬁ * EtherCAT haberlesme protokolii SMB-LPXX E siiriiciilerin 6zelligidir.
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11. Alarm

11.1. Alarm Mesajlar1 Tablosu

Alarm bir kez tespit edildiginde, ilgili koruma fonksiyonlar1 aktif olur ve alarm mesajlar1 displayde

goriintiilenir.

Tablo Alarm Mesajlar1 Tablosu

Display Hata ismi

Alarm Tanimi

ALO01 Asirt Akim
AL002 Asir1 Gerilim
ALO003 Kutunun Ortam
Sicakligt
ALO004 Diisiik Gerilim
ALO05 Asin Yiik

ALO06 Asirt Hiz
ALO007 IPM Sicaklig

ALO008 IPM Hatas1
ALO009 Enkoder Hatas1
ALO010 Fan Arnzasi
ALO11 Fren Arnizasi
ALO012 Faz Kaybi

ALO013 Motor Hatasi

ALO014 Eeprom Hatas1
ALO015 Acil Durdur

AL016 WDT Sifirlama
ALO017 Tleri Yon Limit
ALO018 Geri Yon Limit
ALO019 Rejeneratif Asir

Ana devre akimi, motorun anlik maksimum akim degerinin 1,1
katindan daha yiiksek oldugunda aktif olur.

Ana devre voltaj1 izin verilen maksimum degeri astiginda aktif
olur.

Kutunun ortam sicakligi beklenen degerden yiiksek.

Ana devre voltaj1 izin verilen minimum degeri astiginda aktif
olur.
Servo motor Ve siiriicii asir1 yiiklendiginde aktif olur.

Motor kontrol hizi normal hiz simirini astyor.
[PM'nin sicakhigr fazla yiikseldiginde aktif olur.

Ayarlamalarm hatali yapilmas1 veya motor gii¢ baglantilarinda
problem olusmasi
Enkoder girislerinde hatal1 sinyal olustugunda aktif olur.

Servo siirticiiye takili fan anormal ¢alistiginda aktif olur.
Rejeneratif direng baglantisinda hata oldugunda aktif olur.
Giiciin bir faz1 kayip oldugunda aktif olur.

Motor ile siiriicli arasinda baglanti kopuklugu oldugunda veya
Boyutlar (gii¢ derecesi) icin dogru sekilde baglanmadiginda
aktif olur.

Eeprom dogru ¢alismadiginda aktif olur.

Acil durdurma anahtarii etkinlestirir.

Asin sistem giiriiltiisii oldugunda aktif olur.

Ileri yonde yer alan limit anahtarin aktif oldugunu gosterir.
Geri yonde yer alan limit anahtarin aktif oldugunu gosterir.
Rejeneratif frenleme direnci i¢in asir1 yiikkleme hatasini

Yik gosterir.

ALO020 Rejeneratif Asiri Rejeneratif frenleme direnci i¢in asir1 yiikleme uyarisini
Yiik Uyarisi gosterir.

ALO21 Asin Yiiklenme Servo motor ve siiriicii agir1 yiiklendiginde uyar1 verir.
Uyarisi
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11.2.  Olas1 Alarm Nedenleri ve Yapilmas1 Gerekenler

11.2.1. Asir1t Akim

Tablo Alarm Mesajlar1 Tablosu

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu

11.2.2. Asir1 Gerilim

Tablo Asir1 Gerilim

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
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11.2.3. Kutunun Ortam Sicakhgi
Tablo Kontrol Algoritmasinin Baslangici
Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e  Siirlicliniin bulundugu ortam Alarm Kontrolii e  Kutunun ortam sicakligi beklenen
sicakligmin yiiksek olmasi 3 degerden yiiksek.
11.2.4. Diisiik Gerilim
Tablo Diisiik Gerilim
Olasi Neden Kontrol Metodu Yapilmasi Gerekenler
e Ana devrenin giris e Voltaj kablolamayi tekrar gézden gegirin.
voltaji  izin verilen
nominal gerilimin Alarm
altindadir. Kontrolii 4
e Ana devre igin gi¢ e  Gii¢ anahtarini kontrol edin.
kaynagi
bulunmamakta.
e  Yanlis gii¢ girisi e Dogru gii¢ kaynagina veya seri adaptore
uygulayin.
11.2.5. Asin Yiik
Tablo Asin Yiik
Olasi Neden Kontrol Metodu Yapilmasi Gerekenler
e Unite nominal e Motorun yiik kapasitesini artirin veya
yiiklemenin tizerinde azaltm.
e Kontrol sistemi e Aygitin kazang degerini ayarlayin.
parametresinin ayari
uygun degildir. Alarm
e Kontrol sistemi Kontrolii 5 e Hizlanma ve yavaglama siirelerini
parametresinin ayari optimize edin.
uygun degildir.
e  Motor ve enkoderin e  Dogru kablolama yapin.
hatali kablolanmasi
e  Motorun enkoderi e Enkoderi degistirin.
arizalidir.
11.2.6. Asir1 Hiz
Tablo Asir1 Hiz
Olasi Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Sistemde uygun e  Analog hiz komutunun anormal olup
olmayan komut olmadigini kontrol etmek i¢in hiz
calismakta. Alarm degerlerini inceleyin.
e Sistemde uygun Kontrolii 6 e  Siirlicli sistemini tekrar ayarlayin.
olmayan parametre Encoder baglantilarini kontrol edin

ayar1 yapilmakta.
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11.2.7. IPM Sicakhg

Tablo IPM Sicakhgi

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e [PM'nin sicakligi fazla e  Motor gii¢ kablosunun ve konektoriin
yiiksek. stirekliligini dogrulayn.
e [PM'nin sicakligi fazla e  Motor gii¢ kablolarini motordan ayirin.
yiiksek. Elle ¢evirin, degistirilmesi gerekebilir.
Alarm S
e  Siiriicii sicaklig1 ¢ok Kontrolii 7 e Tikali havalandirma delikleri olup
yiiksek. olmadigini kontrol edin. Siiriicii
cevresinde yetersiz alan olabilir.
e Siiriicide beklenmeyen bir e  Ortam sicakliginin ¢ok olmadigini
IPM c¢ikisi, kisa devre veya dogrulayin. Siirekli gii¢ sinifi dahilinde
asir1 akim mevcut. calisin.

11.2.8. IPM Hatasi

Tablo IPM Hatasi

Olasi Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Parametre ayarlar1 hatali e Parametre ayarlarinin tekrardan yapilmasi
yapilmasi Alarm
e  Motor gii¢ baglantilarinda Kontrolii 8 e Kablo baglantisini tekrar saglayin.

problem olugmasi

11.2.9. Enkoder Hatas1

Tablo Kodlayic1 Hatasi
Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e  Enkoderin hatali e Dogru kablolama yapin.
kablolamas1 mevcut
o  Enkoder de hatali Alarrr.l. e Kablo baglantisini tekrar saglayin.
baglanti mevcut. Kontrolii 9
e  Enkoder hasar gordii. e  Motoru degistirin.
11.2.10.Fan Arizasi
Tablo Fan Arizasi
Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Servo siriiciiye takili fan Alarm e Fanin lizerinde yabanci madde olup
anormal caligmakta. Kontrolii 10 olmadigini kontrol edin.
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11.2.11.Fren Arizasi

Tablo Fren Arizasi

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu

11.2.12.Faz Kayb1

Tablo Faz Kaybi

Olasi Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
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11.2.13.Motor Hatas1

Tablo Motor Hatasi

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e  Motor siiriicliyle e Motoru degistirin veya motor
eslesmiyor. Boyutlar Alarm parametrelerini tekrar giincelleyin.

(glic derecesi) i¢in dogru
sekilde eslesmiyor.

Kontroli 13

11.2.14.Eeprom Arizasi

Tablo Eeprom Arizasi

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Eeprom dogru Alarm e Teknik servis tarafindan devredeki

calismiyor.

Kontrolii 14 eeprom degistirilmeli.

11.2.15.Acil Durdur

Tablo Acil Durdur

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Acil durdurma (E- Alarm e Acil durdurma kosullarini kaldirin.
STOP) sinyali algilandi. ~ Kontrolii
15
11.2.16.WDT Sifirlama
Tablo WDT Sifirlama
Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
e Asint sistem giiriltiisi e Baglantilar1 ve kurulum yontemini
mevcut. Alarm kontrol edin.
Kontrolii
16

e Arnizali donanim

e Siriiciiyii degistirin.
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11.2.17 Rejeneratif Asir1 Yiikleme Arizasi

Tablo Rejeneratif Asir1 Yiikleme Arizasi

Olas1 Neden Kontrol Yapilmasi Gerekenler
Metodu
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(Bu sayfa not almamz icin bos birakilmistir.)
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12. Grafiksel Kullanic1 Arayiizii

12.1. USB Kurulumu ve Aciklama

Bu bolimde Servo arayiiz projesinde kullanilacak siiriicli i¢in gerekli USB siiriiciisliniin elle
kurulumundan bahsedilmektedir. Windows isletim sistemi, XP siirlimiinden sonra {igiincii parti
uygulamalar ve donanimlara ait kurulum dosyalar1 i¢in dijital imza kontrolii yapmaktadir. Eger
ilgili dosya dijital imza i¢ermiyorsa kullanicinin Windows {iizerinde dijital imza kontroliinii
kaldirmas1 gerekir. Bunun i¢in gerekli adimlar asagida gorsel ifadeler ile belirtilmistir. Ayrica
stirici imzasini kaldirdiktan sonra “.inf *“ uzantili dosyanin bilgisayara yiiklenmesi gerekir. Bu iki
asamadan sonra siiriicii kurulumu tamamlanmis olacaktir.

NOT= Son giincelleme ile gelen arayiiz kurulumu icin gerekli USB siiriicii dosyasi dijital imzalidir.
Bu nedenle kullanicinin dijital imza yetkisini kaldirmasina gerek yoktur.

Kullanicilar, arayiiziin yaninda 2 adet USB .inf klasorii alacaktir.

1. sign_inf (Bilgisayar ile USB siiriiciisii arasindaki haberlesme i¢in Aygit Yoneticisi
iizerinden kurulmasi gerekmektedir.)

2. sign_dfu_inf (Bilgisayar tizerinden USB siiriiciistiniin yazilimin giincellemek i¢in Aygit
Y oneticisi tizerinden kurulmasi gerekmektedir.)

12.1.1. USB Haberlesmesini Baslatmak I¢in Aygit Yoneticisinin agilmas

e Windows isletim sisteminde kurulumu yapilmamis bir USB donanimi, Hata! Basvuru
kaynag1 bulunamadi.’da gosterildigi gibi sar1 bir iinlem ile belirtilir. Bu, kurulum
dosyasinin eksik oldugu anlamina gelir.

A Aygit Yoneticisi — O X

Dosya Eylem Gorlnim Yardim

e m HEm B

~ & 8505 "
&P Ag bagdastinalan

& Akilli kart okuyuculan
L1 Bellek teknolojisi cihazlan

[ silgisayar
| Biyometrik cihazlar
0 Bluetooth

c.“ Depolama denetleyicileri
~ R” Diger aygitlar
B4 Generic Bulk Device

- Disk struculert
¥ Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
¥ Evrensel Seri Yol cihazlan
@ Fare ve diger isaret aygitlan
@ Gorinti bagdastincilan
7 Guvenlik cihazlan
v Insan Arabirim Aygitlan
L islemciler
@ Kameralar
=2 Klavyeler
3 Monitérler
% Piller
i Ses girisleri ve gikislar
i Ses, video ve oyun denetleyicileri
i3 sistem aygitian
~ | USB Baglayial Yoneticileri
§ UCM-UCSI ACPI Cihaz:

12.1.2. Siiriicii Giincellestir

e Aygit lizerinde sag tiklanip "Siiriicli giincellestir" segilerek kurulum baglatilir.
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e Aygit Yoneti

Dosya Eylem Gorlinim  Yardim

e m B HE B EX®

v % BSOS
¥ Ag bagdastinalan
L4 Akilli kart okuyuculan
{1 Bellek teknolajisi cihazlan
=] Bilgisayar
| Biyometrik cihazlar
e Bluetooth
S Depolama denetleyicileri
if Diger aygitlar
B4 Generic Bulk =
s Disk strticileri ] Suriiclyl glincellestir
i Evrensel Seri Ver Cihazi devre digi birak
i Evrensel Seri Yol Gihazilaler
@ Farevedigerisa
I Goruntd bagdas Donanim degisikliklerini tara
7 Guvenlik cihazla "
Insan Arabirim £ T
[ istemciler
® Kameralar
= Klavyeler
[ Monitorler
a Piller
i Ses girisleri ve gikislan
iy Ses, video ve oyun denetleyicileri

<

Em Sistem aygitlan
§ USB Baglayia Yoneticileri
B Uretici Yazilirm

Secili cihaz igin Strici Guncellestirme Sihirbazi'ni baslatir.

12.1.3. Dosya Tara

Siiriicti yazilimi i¢in “bilgisayar tara” segilir.
-.;.; Aygit Yoneticis

Dosya Eylem Gorunim  Yardim

e @ EH HEm B EX®

v o BSOS

: q B sardcileri Guncellestir - Generic Bulk Device

& e Sartcileri nasil aramak istiyorsunuz?

- Siricleri otomatik olarak ara
Windows, bilgisayarinizda kullanilabilir olan en iyi striicliyl arar ve cihaziniza yikler.

- Bilgisayanmdaki strictilere goz at
Sarictleri el ile bulup ylkleyin.

= A A " mme~e

3= =]

ilien

Lot e
IReyass

Iptal
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12.1.4. Listeden Secime izin Ver

e  Siiriicli kurulum dosyas1 bilgisayarda 6zel yerde kayith ise kirmizi kutu ile isaretlenmis
yere tiklanir.

= I Strtcden Glmoellestir - Generic Bulk Device
Bilgisayanmzda sarticilen arayin

Bu konurnda slrici ara:
Drive_InstallhWindowsFormsApplication\bint\Debug\SMB_21.082017 Gozat_

&1 At klasaderle bidikte

=+ Bilgisayanmdaki kullamilabilir siirtictilerin bir listesinden segmeme izin ver
Bu liste cihaz ile uyurmlu elan kullarlabilir siricller ve cihaz ile aym kategoride olan tim siricllen gésterecektir

Meri | Iptal

o Setup dosyasinin igerisinde sign_inf klasoriiniin i¢erisindeki smb.inf dosyasi segilir.

< B Sordca Yazlirim Goncellestir - Generic Bulk Device

Sirdcd yazilimini bilgisayannizda arayin

Bu kenurmnda sdrdcd yazilirm ara:

| ChlUsers\arged 2 AKIMMETALDesktoptsign_inf e Gozat...

Alt klasarlerle birlikte

— Bilgisayanmdaki aygit strdctleri listesinden segmeme izin ver
Bu liste, aygitla uyumlu clan yakld sdrdcd yazihmlanm ve aygitla aym kategorideki tdm
sirdcd yazilmlanni gasterir.

12.1.5. Tiim Aygitlar1 Goster

e “Tiim Aygitlar1 Goster” secildikten sonra “ileri” tusuna basilir.
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ﬁ Ayait Yoneticis . O W
Dosya Eylem Gorunim  Yardim
&= @  HE B EX®
« & BSOS B
& x
: Ell: + l Surlcileri Guncellestir - Generic Bulk Device
» El g
’ % £ Asagidaki listeden aygitinizin tirind segin.
» E
. &,[ Genel donamim tiirleri:
~ B
§ N
a0 @ 61883 cihazlan
C Qo @ Ag bagdastinicilan
P 9 Ag Hizmeti
N B3 Ag Istemcisi
[ 14 4 Ag Protokolii
> B¢ [ 2 Alall kart filtreleri
Ll [ Akilli kart okuyuculan
= [ Akill kartlar
@ ¥ @ Algilayialar
P Bk  Baglanti noktalan (COM ve LPT)
oy W Bellek aygitlan
’ QF [_IBellek teknolojisi cihazlan v
iqs —
> i s
s
N Iptal
W v
12.1.6. Disketi Var
é yait Yoneticis! . O w
Dosya Eylem Gorunim  Yardim
9 B EX®
© <& B50S B
-y x
: EJI: + l Surtictleri Glincellestir - Generic Bulk Device
> ElE
@ Bu donanim igin ylklemek istediginiz aygit strlictistinii segin.
> E
’ % L l.?\ Donanim cihazinizin dreticisini ve modelini segin ve Sonraki digmesine tiklayin. Yuklemek
- istediginiz stiricliyd igeren isketiniz varsa Disketi Var'a tiklayin.
§
> aall
N i E
PE
N ‘ P
=T (Tum aygitlann bir listesi alinyor)
o
1
= ]
®
> K
= ]
s BF
i s
> o S
[=F:
N Sonraki Iptal
- ;
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12.1.7. Gozat

Disketten Yikle x,

= Ureticinin yikeme disketini yedestiin ve asadida dogru Tamam

~ sinicinin secimesini sajlayn.

Kopyalanacak dretid dosyalannin yer:

A\ Gozat...

12.1.8. Dosya Secimi

e Sign_inf klasoriiniin igerisinden gerekli smb.inf dosyasi segilir.

# Hizh erigim Ad Degigtirme tarihi Tir Boyut
. sign_dfu_inf 7.02.2020 16:01 Dosya klastri
& OneDrive ——
7.02.2020 16:01 Dosya klastri
# Hizh erisim Ad Degigtirme tarihi Tar Boyut
X amdBd Dosya klasora
@ OneDrive . N
iabd Dosya klasora
v E Bu bilgisayar license Dosya klasari
E] Belgeler %86 Dosya klasarii
* Indirilenler [ installer_x64.exe Uygulama 22 KB
B Masaisti @ installer_x26.exe Uygulama 21KB
|=] libusb-win32-bin-README.bet Metin Belgesi TKB
Mizikl
d Mizikler £ smb.cat Gavenlik Katalogu 11 K8
=] Resimler Kur Bilgileri K8
B Vvideolar

i Yerel Disk (C:)
- Terel Disk (H:)

> ¥ Ag

12.1.9. Aygit Yazilhinm Yiikle

e Windows .inf dosyasi secgildikten sonra Next igslemi yapilir ve dijital imzali .cat dosyasina
ait USB cihaz1 Windows isletim sistemine yiiklenir. Segilen inf dosyasinin dijital imzali
olup olmadig1 kontrol edilmeli. Resimde sol alt alanda bu bilgi goziikiir.
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& B Sordci Yazihrmim Gancellegtir - Generic Bulk Device
Bu donanim igin yiklemek istediginiz aygit striicGsiind segin.

| ‘) Donanim aygitinizin Greticisini ve modelini secin ve sonra ileri'yi tiklatin, Yaklemek istediginiz
L sardciyid igeren bir disketiniz varsa, Disketi Var't tiklatin,

Uyumlu donarimlan géster

Model
[=] sMB Motion

|__|~ Bu sirdcanon Authenticode(tm) imzasi var. Dicketi Var...

Sdrdcd imzalamasinin énemini anlat

leri Iptal

e Yiikleme islemi sirasinda dijital imzaya ait onay bilgisi sorulur. Yiikle butonuna tiklayarak

PC’ye dijital imzali USB kurulum dosyalar yiiklenir.

=] Windows Gavenligi

Bu aygit yazilimini ydklemek ister misiniz?

Ad: SMB Motion Drivers
= Yayimer AKIM METAL SANAYI VE TICARET ANONIM SIRK...

Viikle

Her zaman "AKIM METAL SAMNAY| VE TICARET
AMONIM SIRK..." kaynakh yazihmlara gGven.

() Valnizea gavendiginiz yayimailann sdrdcd yaziimlanm yaklemelisiniz. Hangi ayait vazniliming ydklemenin givenli olduguna

nasil karar veririm?
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12.1.10. Kurulumun Tamamlanmasi

o Kurulum tamamen bittikten sonra asagidaki ekran karsimiza ¢ikar.

a Aygit Yonetics

Dosya Eylem GérinGm Yardim

e m Em P

v % DESKTOP-GIMB3IB
? Agj bagdagtinalan
=@ Bilgisayar
0 Bluetooth
S Depolama denetleyicileri
- Disk sUrGculer
¥ Ewrernsel Sen Veri Yolu denetieyiclen
O Fare ve diger igaret aygitlan
N Gonuntu bagdagunalan
B Guvenlik ahazlan
"B IDE ATAJATAP! denetleyiciler
e Insan Arabinm Aygatlan
B2 inelR) Dynamic Platform and Thermal Framework

D Iglemaler
@ Kameralar

— Klaweler
v § libusb-win32 dewices
. SMB Motion

12.1.11. Aygit Yazhmmm Giincellemek (DFU- Device Firmware Update) icin Aygit

Yoneticisinin acilmasi

USB fizerinden Aygit Yazilim Giincellenme isleminin yapilabilmesi i¢cin 11.1 numarali adimda yer
alan tiim iglemlerin yapilmasi gerekmektedir. Arayiiz ile siiriicii haberlesmesi basarili olduysa
asagidaki islem yapilarak DFU islemi i¢in gerekli. inf dosyasi kurulumunun da yapilmasi
gerekmektedir.

e Arayiiz baglatilir
e Baglanti ekranindan USB cihazina baglanilir
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@ SMB Motion

Dosya Gordndm  Araglar  Parametre Fonksiyonu

Pencere  Segenekler  Yardim

" santcaye Bagln 7] 13 44 (1) ¢ (D) (D € Aok Saytalann Ektan Gordtasand AS)

i1y Siricd
Motor Ayarian
"3 Otomatik Ayar
°, Alamlar
o Dijtal Gl
' Diftal Glag
$84 Anslog Gir
7} Analog Glag
Durum Moniténi
f=d Osioskop
8 Parametreler
.43 Parametre Grubu 0: Temel
i Parametre Grubu 1: Tork.
iy Parametre Grubu 2: Hz
i3 Pammetre Grubu 3: Pozisyon
e} Parametre Grubu 4: Habersgme:
- Enkoder Ayan
& Jog Modu

| Ciku Penceresi | Calisma Alam

Gizle

[ ]
secenegine tiklanir

Arayiizde list menil {izerinde

Cevimdig  Gevrimici
Cihaz Bilgisi Seri
| SMB Disik Giig Servo Siniciisi

Model
|smB-LP-750

Cihaz:

SMB Motion v
. 11130

gmnumennrm siriicii hakkanda bilgi alinabilir.

@ SMB Motion

Gérandm  Araglar

bk
e

Parametre Fonksiyonu

or Qo x]

Dosya
' Suricitye Bajlan

(] sumcil
Mator Ayarlan
5 Otomatik Ayar
. Alamlar
& Dital Gig
~ala Diltal Gilag
444 fnzlog Girg
{4 Analog Clkag
Durum Monitora
] Osioskop
-8 Parametreler
48 Parzmetre Grubu 0: Temel
% Parametre Grubu 1: Tork
—agpy Parametre Grubu 2 Hz
- Parametre Grubu 3: Pozisyon
3 Parametre Grubu 4: Haberlegme
# Enkoder Ayan
-G Jog Modu

| Cikn Penceresi | Cahsma Alam

Gizle

Yardim

Pencere

Segenekler

Yazihim Kilavuzu

Gevrimigi Yardim

Aygit Urin Yazilimi Giincelleme

Dazeltme Gegmigi
Baslangic Ekrant
Hakkinda

Bu durumda cihaz USB modundan DFU moduna gegecektir. Cihazin igerisine yazilim
yiikleme isleminin yapilmasi i¢in asagidaki adimlarn uygulayarak DFU islemi igin gerekli
.inf dosyasinin yiiklenmesi gerekmektedir.
Aygit Yoneticisini agarak DFU moduna gecis yapildigi goriilmelidir. T1 Device Firmware
Upgrade isminde bir cihaz listelenecektir.
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:.j.; Aygit Yeneticisi

Eylem  Gardndm  Yarchim

&= | HmE

& Bl143

I Ag bagdastinalan
o Akl kart okuyuculan
[ Bilgisayar
a Bluetooth
& Depolama denetleyicileri
s Disk sdrdcidleri
- DVD/CD-ROM srdcdleri
i Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
m Fare ve diger isaret aygitlan
@ Gérantd bagdastinalan

[ Maonitarler

Iy Ses, video ve oyun denetleyicileri

i3 Sistem aygitlan

@ Taginabilir Aygitlar

& T Device Firmware Upgrade (runtime mode)

& T Device Firmware Upgrade (runtime mode)

§ Uretici Yazhmi
M Yazdirma kuyruklan
B Yazlim cihazlan

12.1.12. Windows 10 Isletim Sistemi ‘nde Dijital Imza Zorlamasn Kapatarak Aygit
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Yazilmin Giincellemek (DFU- Device Firmware Update)

Windows isletim sisteminde siiriicii imzasin1 devre dis1 birakmak igin: ilk olarak Windows
Ayarlar’a girilip “Giincellestirme ve Giivenlik” bagligina giris yapilir.
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<« Ayarlar

o

Windows Ayarlari

| ‘Bir ayar bulun

Sistem
Ekran, ses, bildirimler, a¢/kapa

Ag ve internet
Wi-Fi, ugak modu, VPN

Hesaplar
Hesaplariniz, e-posta, esitleme,
is, diger kisiler

Erisim Kolayhgr
Ekran Okuyucusu, buyttec,
yiksek kargitlik

Q

Glincellestirme ve Giivenlik
Windows Update, yedekleme,

Cihazlar
Bluetooth, yazicilar, fare

Kisisellestirme
Arka plan, kilit ekrani, renkler

Zaman ve Dil
Konugma, bélge, tarih

Ara
Dosyalanmi bul, izinler

kurtarma

Telefon
Android'inizi ve iPhone'unuzu
baglayin

Uygulamalar
Kaldir, varsayilanlar, istede bagh
ozellikler

Oyun
Xbox Game Bar, yakalamalar,
QOyun Modu

Gizlilik

Konum, kamera, mikrofon

e “Kurtarma” sekmesi altinda “Simdi yeniden baslat” butonuna tiklanir.

< Ayarlar

 Ana Sayfa

Bir ayar bulun

Giincellestirme ve Giivenlik

< Windows Update
4 Teslim lyilestirme
W Windows Giivenligi
T Yedekleme

2 Sorun Gider
& Kurtarma
© Etkinlestirme
A CGihazimi bul

i Gelistiriciler igin

Kurtarma

Bu bilgisayari sifirla

PC'niz iyi calismiyorsa, sifirlamak ise yarayabilir. Bu islem, kisisel
dosyalarinizi kaldirmay: veya saklamayi secebilmenizi saglar ve ardindan

Windows'u yeniden ytikler.

Baslayin

Gelismis baslangig

Bir cihaz veya diskten (USB stirtictisii veya DVD gibi) baslatin,

bilgisayarinizin tiretici yazilimi ayarlarini degistirin, Windows baglangig
ayarlarini degistirin veya Windows'u bir sistem gériintiisiinden geri

yuikleyin. Bu islem bilgisayarinizi yeniden baslatir.

Simdi yeniden baglat

Diger kurtarma segenekleri

Temiz bir Windows kurulumuyla nasil yeni bir baslangi¢ yapabileceginizi

ogrenin

Bilgisayarinizi sifirlamadan sorunlari giderin

Bilgisayariniz: sifilamak biraz zaman alabilir. Hentiz yapmadiysaniz sifirlamadan énce sorunlan ¢ézmek icin bir

sorun giderici calistirmayi deneyin.
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e Kullanicinin karsisina “Segenek Belirleyin ” meniisii agilir.

SECENEK BELIRLE
Islem Ad: Aciklama
Devam Cik ve Windows ile devam et
Sorun Gider Bilgisayarinizi yenileyin, sifirlayin  ve gelismis

ayarlar1 kullanin.

Bilgisayarinizi Kapatin

e  Siiriicli imzasim kaldirmak i¢in "Sorun Gider" secenegine tiklanir.

SORUN GIDER

Islem Ad:

Agiklama

Bilgisayarinizi Yenileyin

Bilgisayariniz iyi ¢alismiyorsa, dosyalarinizi kaybetmeden

bilgisayarinizi yenileyebilirsiniz.

Bilgisayarinizi Sifirlayin

Tiim dosyalar1 kaldirmak istiyorsaniz, bilgisayarinizi

tamamen sifirlayabilirsiniz.

Gelismis Secenekler

e Ardindan "Gelismis Secenekler" islemi segilir.

GELISMIS SECENEKLER

Islem Adi

Acgiklama

Sistem Geri Yiikleme

Windows’u  geri  yiiklemek

kurtarm.

bilgisayarinizda kayith geri yiikleme noktasini

kisisel

Sistem GOrintiisi Kurtarma

Windows’u kurtarin.

Belirli bir sistem goriintii dosyasimi kullanarak

Baslangic Onarma

giderin.

Windows’un yiiklemesine engel sorunlart

Komut Istemi

kullanin.

Gelismis sorun giderme icin Komut Istemi’ni

UEFI Donanim Yazilimi Ayarlart

degistirin.

Bilgisayarinizin UEFI Donanim Yazilim Ayarlarini

Baglangi¢ Ayarlari

Windows basglangi¢ davranigini degistirin.

e Ardindan "Baslangi¢c Ayarlar1" islemi segilir.
e Bilgisayar yeniden baglatilir. Bilgisayar acildiktan sonra sekildeki meniiye erisilir. Siiriicti
imzasini devre dis1 birakan rakama basilarak imza devre dis1 birakilir.
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BASLANGIC AYARLARI
Asagidaki segenekler arasindan birini belirlemek icin bir sayiya basin F1-F9 tuslarindan birini
kullanin
Islem | Agiklama
No
1 Hata ayiklamayi etkinlestir
2 Onyiikleme giinliigiinii etkinlestir
3 Coziiniirliigh diisiik videoyu etkinlestir
4 Giivenli modu etkinlestir
5 Giivenli modu Ag ile birlikte etkinlestir
6 Giivenli modu Komut Istemi ile birlikte etkinlestir
7 Siiriicii imza zorlamasini devre dis1 birak
8 Kotii amagh yazilimdan korumayi erken baslatmay1 devre digi birak
9 Hatadan sonra otomatik yeniden baslatmay1 devre dis1 birak

12.1.13.T1 Device Firmware Upgrade icin Siiriicii Giincellestir

e Aygit lizerinde sag tiklanip "Siiriicli giincellestir” segilerek kurulum baslatilir.

i Aypgrt Yoneticisi

Dosya  Eylern

Gorinam  Yardim

B @ R XG

~ % DESKTOR-GIMB3IB
P A5 bagdagtmalan
B gilgisayar
e Blustooth
S Depolama denetleyicileri
~ K7 Diger ayastlar
ks G

o sk s hl g Jtir

P Evren Cihaz devre diga barak

[! Fare Cihaz kaldir

B Gorur

B Gover Domnamm dedigikliklernin tara

W IDE & Gzellikder

v INSan seausneer mygroon

Em Intel(R) Dynamic Platform and Thermal Framework
O iglemciler

® Kameralar

—1 Klawyeler

Bl Monitarler

= Piller

W Ses girigler ve akaglan

W Ses, video ve oyun denstleyiciler
Em Sistem aygitlan

B Uretic Yazlim

= Yardirma kuyruklan

[ L P ST P

Secili dhaz igin Sdnicl Gincellegtirme Sahirban’m basglatr.

12.1.14. Dosya Tara

e  Siiriicli yazilimu i¢in “bilgisayar1 tara” segilir.
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B sirtcien Guncellestir - Generic Bulk Device

Sdrucileri nasil aramak istivorsunuz?

— Guncel stricd yaziliminm otomatik olarak ara
Bu azelligi aygit yikleme ayadanmzda dewre digi birakmadikga, Windows.
bilgisayanmzda ve Intermet'te aygitimz igin en son sunbcd yvazlimir arar

= Suriacl yazihimi icin bilgisayanm tara
Sornkou yazhrmm elle bulun ve yikleyin

Iptal

12.1.15.Listeden Secime izin Ver

e Siiriicii kurulum dosyasi bilgisayarda 6zel yerde kayith ise kirmizi kutu ile isaretlenmis
yere tiklanir.

= _I Shrticilen Glncellestir - Generic Bulk Device
Bilgisayanmizda sirliclilen arayin

Bu kenumda sirtcl ara:

ive_InstallWindowsFormsApplicationBbinDebugh\SMB_21.082017 Gozat_

&1 At klasaderle birlikte

=+ Bilgisayanmdaki kullarlabilir sGriiciilerin bir listesinden secmeme izin ver
Bu liste chaz ile uyurmlu clan kullardabilir siricller ve cihaz ile aym kategoride olan tim sOricilen gésterecektir

lleri Iptal ‘

12.1.16. Tiim Aygitlar1 Goster

e  “Tiim Aygitlar1 Goster” secildikten sonra “Ileri” tusuna basilir.
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- . Surbcilen Gincellestir - Generic Bulk Devce

Asagidaki listeden aygitimzin tlrind segin.

Genel donanim tiler:

Aygitlan Goster
P 51883 cihazlan
P ADB Interface
P a5 bagdagtnalan
B 0y Hizmeti
B9 g Istemcisi
a Ag Protokold
[ Adarlli keart filtreler
[,.-._i Akl kart okuyucdan
BN Akl kartlar
B Algalanclar
@ Baglant: noktalan (COM ve LPT)
W Bellek aygitlan

leri Iptal

12.1.17. Disketi Var

+ B surnicileri Guncellestir - Generic Bulk Device
Bu donarmim igin yiklemek istediginiz aygit stinicisiind segin.

? Donarum aygitinezin dreticisini ve modelini segin ve sonra llen'y tiklatin Yiklemek istediginiz
l. siindciivi iceren bir disketiniz varsa, Drsketi Var' tiklating

(Tiam aygitlann bir listesi alinnyor)

Disketi Var..

lleri Iptal
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12.1.18. Gozat

Disketten Yikle

H Ureticinin yikeme disketini yedestiin ve asadida dogru

~ sinicinin secimesini sajlayn.
iptal
Kopyalanacak Uretd dosyalannin yen:
A\ Gozat...

12.1.19. Dosya Sec¢imi

e Sign_dfu_inf klasoriiniin igerisine girerek gerekli boot_usb.inf dosyasi segilir.
3 H eisim Ad Degigtirme tarihi ~ Tr Boyut
. sign_dfu_inf 17.02.2020 16:01 Dosya klaséri
@ OneDrive
sign_inf 17.02.2020 16:01 Dosya klasoril
A& Dosya Konumlandir x
Konum: | | | SMBMotion_DFLI_INF v @ % = @
i Ad Degistirme tarihi Tir
. armdgd 16.12.2020 09:24 Dosyi
A= 286 16.12,2020 09:24 Dosy:
- B boot_ush 2.02.2016 14:04 Kur B

Masaidsti
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12.1.20. Aygit Yazilim Yiikle

e Windows isletim sisteminde gilivenlik sebebi ile {iglincii parti uygulama kurulumu igeren
bir islem icin dogrulama paneli agilir. Kurulumun tamamlanmasi i¢in “Bu siiriicii
yazilimini yine de yiikle” secenegi tiklanmalidir.

B soruciler G ¥ Windows Givenligi

> Windows bu sirticl yazilimimin yayimcasim dogrulayamiyor

Ve

i yazilimin edinmek icin dreticinizin Web

— Bu surlcld yazihimim yine de yukle
Yalnzca dreticinizin Web sitesinden veya diskinden edindiginiz yaziimlan
yiikleyin_ Diger kaynaklardan alinan imzasiz yazilimlar bilgisayanniza zarar
werebilir veya bilgilerinizi ¢alabilir

Aynntlan goster

12.1.21. Kurulumun Tamamlanmasi

e Kurulum tamamen bittikten sonra asagidaki ekran karsimiza ¢ikar.

& Aygit Yaneticisi - O bt
Dosya Eylem  Gaérdndm  Yardim

= =

v % B143
L Ag bagdastincilan
Akl kart okuyuculan
[ Bilgisayar
B Bluetcoth
& Depolama denetleyicileri

e Disk sdriciler
o DVD/CD-ROM siriicileri
§ Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
Q Fare ve diger isaret aygitlan
& Gariintii bagdastinalan
Insan Arabirim Aygitlan
L islemciler
Klawyeler
[ Monitorler
0| Ses, video ve oyun denetleyicileri
K3 Sistem aygitlan
@ Taginabilir Aygitlar
W IE Tl Device Firmware Upgrade (runtime mode)
[E& Tl Device Firmware Upgrade (runtime mode)
: Uretici Yazilirni
= Yazdirma kuyruklan
B Yazlm cihazlan
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12.1.22. Windows 7 Isletim Sistemi ‘nde Dijital Imza Zorlamasn Kapatarak Aygit

Yazilhmim Giincellemek (DFU- Device Firmware Update)

e (WINDOWS + R) BASLAT / CALISTIR’A giris yapilir.
e (Calistir’a “CMD” yazarak komut satir1 penceresi agilir.
e Komut penceresine asagidaki satir yazilarak enter tusuna bastlir:

bcdedit.exe -set loadoptions DDISABLE_INTEGRITY_CHECKS

“islem basariyla tamamlandi” uyarisini

Bilgisayarinizi  yeniden  baglatarak  asagidaki

gergeklestirebilirsiniz.

12.1.23. Aygit Yoneticisinin Yazilmasi

gordiiyseniz
DRIVER  vyiikleme islemini

tamamlanmugtir.

e Windows isletim sisteminde kurulumu yapilmamis bir USB donanimi, gdsterildigi gibi
sar1 bir iinlem ile belirtilir. Bu, kurulum dosyasimin eksik oldugu anlamma gelir.

A Bilgisayar Yonetimi — [m] X
Dosya Eylem  Gorondm  Yardim
ez | pHE HD B EXC
é- Bilgisayar Yanetimi (Yerel) W .‘.: B143 Eylemler

2 e L
~ |t Sistem Araglan I Ag bagdastinalan Ayqit Voneticisi -

@ Girev Zamanlayici ol Akl kart ckuyuculan
Ek Eylemler »

2] Olay Geruntuleyicisi
2| Paylagilan Klasérler
& Verel Kullamicilar ve Gru
i%‘;lil Performans
& Aygit Yaneticisi
v =5 Depolama

= Disk Yonetimi

::’ Hizmetler ve Uygulamalar

~ [ Algilayicilar
B¥ Microsoft Visual Studio Location Simulator Sensor
[ Bilgisayar
e Eluetooth
& Depolama denetleyicileri
& Diger aygitlar
B Device Firmware Upgrade

§ Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
@ Fare ve diger isaret aygitlan

@ Gorantid bagdagtincilan

B Gavenlik cihazlan

=) insan Arabirim Aygitlan

0 islemciler

[ Monitdrler
i Ses, video ve oyun denetleyicileri
E3 Sistem aygitlan

~ @ Taginabilir Aygitlar

B G

i Uretici Yazilimi
= Yazdirma kuyruklan
B Vazlim cihazlan

12.1.24. Aygit Yoneticisinin Yazilmasi

e Aygit lizerinde sag tiklanip “Siiriicii Giincellestir” segilerek kurulum baslatilir.
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& Bilgisayar Yanetimi - [m} >
Dosya Eylem Gardndm  Yardim
e 1F B BE B EX®
;A:' Bilgisayar Yanetimi (Yerel) o B143 Eylemler
v [?‘} Slstanj Araclan > ? Ag bagdastinalan Aygit Yoneticisi -
> () Gorev Zamanlayici 5 [l Akill kart okuyuculan
> [& Olay Garintileyicisi ~ [ Algilayicilar Ek Eylemler 4
> [l Paylagilan Klasérler ﬁ Microsoft Visual Studio Location Simulator Sensor
> %& Yerel Kullanicilar ve Gru » g Bilgisayar
> @ Performans > 0 Bluetooth
:.l. Aygrt Yoneticisi > c.,a Depolama denetleyicileri
~ 2 Depolama v ¥ Diger aygrtlar
= Disk Yanetimi M Device Firmware Upgrade
> ?S'i Hizmetler ve Uygulamalar 5w Disk srdcdleri
» i Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
> B Fare ve diger igaret aygitlan
» @ Gorintd bagdastincilan
» By Govenlik cihazlan
> [ Insan Arabirim Aygrtlan
» I islemciler
» Klavyeler
» [ Menitérler
» | Ses, video ve oyun denetleyicileri
> @ Sistemn aygitlan
v @ Taginabilir Aygitlar
H G
R HA\
A
(AN
> B Uretici Yaziimi
» = Yazdirma kuyruklan
> B Yazhm cihazlan
12.1.25. Dosya Sec¢imi
e  Siiriicli yazilimu i¢in “bilgisayar tara” segilir.
*

B Soracaleri Gancellestir - Device Firmware Upgrade

Strdcdleri nasil aramak istiyorsunuz?

—> Guncel strtcd yazilimim otomatik olarak ara
Bu ozelligi aygit yikleme ayarlannizda devre digi birakmadikga, Windows
bilgisayannizda ve Internet'te aygiiniz igin en son sdrdcd yazilimin arar.

—> SUrict yazilimi icin bilgisayarimi tara

Sordcd yazhrn elle bulun ve yikleyin.
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12.1.26. Listeden Secime izin Ver
Siirticii kurulum dosyas1 bilgisayarda 6zel yerde kayith ise kirmizi kutu ile isaretlenmis

yere tiklanir.

« B Sordcileri Gancellestir - Device Firmware Upgrade

Bilgisayarinizda stracileri arayin

Bu konumda sOrdcd ara:

<\arge2 2 Desktop\SMEBMotion\SMEMotion_DFU_IMNF| Gozat...

[ Alt klasarlerle birlikte

—» Bilgisayanmdaki kullarilabilir stricilerin bir listesinden segmeme izin ver
Bu liste cihaz ile uyumlu clan kullarilabilir sdricdleri ve cihaz ile ayni kategoride olan tdm sdrdcdleri

gosterecektir.
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12.1.27. Tiim Aygitlar1 Goster

e “Tim Aygitlar1 Goster” secildikten sonra “ileri” tusuna basilir.

< B sariicileri Gincellestir - Device Firmware Upgrade

Asadidaki listeden aygiimizin tdriind segin.

Genel donanim tarleri:

.
§ 61283 cihazlan
I Af bagdastincilan
3 Ag Hizmeti
'?AQ Isterncisi
2 Ag Protokold
akall kart filtreleri
& Alall kart okuyuculan
[ 2kl kartlar
B algilayicilar
ﬁ Baglant noktalan (COM ve LPT)
W Bellek aygitian v

(== T

lleri Iptal
p
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12.1.28. Disketi Var

< B saricileri Gincellestir - Device Firmware Upgrade
Bu donanim igin yiklemek istediginiz aygit stricisind secin.

'-' Donanim aygitinizin dreticisini ve modelini secin ve sonra ileri'yi tiklatin, Yiiklemek istediginiz
L sardcyd igeren bir disketiniz varsa, Disketi Var' tiklatin,

(Tam aygitlann bir listesi alinryor)

Il Disketi Var... | I

ileri iptal

12.1.29. Gozat

Disketten Yukle =

=) Ureticinin yukleme disketini yedestirn ve asagida dogru

~ siricinin secimesini sajlaymn.
iptal
Kopyalanacak Uretd dosyalannin yen:
A Gozat...
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12.1.30. Dosya Secimi

e  Ozel kaydedilen dizine girilerek gerekli .inf dosyasi secilir.

A Dosya Konumlandir

>
Konum: | | | SMBMotion_DFLJ_INF ~| @ * i E
i Ad Dedigtirme tarihi Tir
- amdbd 16.12.2020 09:24 Dosyi
S 286 16.12.2020 09:24 Dosy:
. | boot_ush 2.02.2016 14:04 Kur B
Masaistii
M
Kitapliklar
Bu bilgisayar
Ad
< >
Dosya ad:: boot_ush ~ | | Ag |
Dosya tin: Kur Bilgiler (" inf)

12.1.31. Aygit Yazihmim Yiikle

e Windows isletim sisteminde gilivenlik sebebi ile iigiincii parti uygulama kurulumu igeren

bir islem igin dogrulama paneli agilir. Kurulumun tamamlanmasi i¢in “Bu siiriicii
yazilimini yine de ylikle” secenegi tiklanmalidir.
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& Windows Gavenligi X

X Windows bu siiriicii yazilimimin yayimasini dogrulayamiyor

—> Bu sirdci yazilmini yikleme
Aygitinizin gincellestirilmig sdrdcd yazibmim edinmek igin Greticinizin Web
sitesini denetlemeniz gerekir.

—> Bu saricl yazilimim yine de yikle
Yalnizca dreticinizin Web sitesinden veya diskinden edindiginiz yaziimlan
yiikleyin. Diger kaynaklardan alinan imzasiz yazihmlar bilgisayanniza zarar
wverebilir veya bilgilerinizi ¢alabilir.

(V) Aynntilan gaster

12.1.32. Kurulumun Tamamlanmasi

e Kurulum tamamen bittikten sonra Hata! Basvuru kaynagi bulunamadi.’daki ekran
kargimiza ¢ikar.

A& Bilgisayar Yanetimi - [m| X
Dosya Eylem Gordndm  Yardim

=2 7EE HR B EX®

A Bilgisayar Yanetimi (Verel) v :.l. B143 Eylemler
v m Sistem Araclan P Ag bagdastinalan Avart Yoneticisi N
(D Gorev Zamanlayici - Akl kart okuyuculan L
2] Olay Gariintileyicisi ~ [ Algilayicilar Ek Eylemler g
2| Paylagilan Klasérler 5 Microsoft Visual Studic Locatien Simulator Senser
A Verel Kullanicilar ve Gru 3 Bilgisayar
(&) Performans ) Bluetooth
l Bygrt Vaneticisi C.;’ Depolama denetleyicileri
~ g Depolama o Disk sdrdcileri
o Disk Yonetimi i Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri
fgj Hizmetler ve Uygulamalar g Fare ve diger isaret aygitlan

d Gériantd bagdagtincilan
07 Govenlik cihazlan
Insan Arabirim Aygrtlan
I islemciler
Klavyeler
[ Monitarler
iy Ses, video ve oyun denetleyicileri
§3 Sistemn aygitlan
~ @ Taginabilir Aygitiar
H G
R HA
R I
B
v evice Firmware Upgrade
& Tl Device Firmware Upgrade
retici Yazihimi
= Yazdirma kuyruklan
B Yazhim cihazlan
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12.2. Baglanti Ekram

12.2.1. Aciklama

Bu sayfa "Baglant1" ekrani ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle birlikte

anlatir.

12.2.2. Kullanim

12.2.2.1. Cevrimdis1

Mevcut arayiizii ¢evrimdist olarak kullanmaktaki amag, kullanicinin elinde mevcut siiriicii
ailelerinden birinin bulunmamasi1 durumunda da arayiizii inceleme imkanimnin sunulmasidir.

Ara yiizde bulunan sayfalara ait parametrelere erigim imkani, herhangi bir dosyaya kaydetme
imkan saglar.

© Baglant: Ekrani (=3
Cevimdig  Ceviimig

Cihaz Bilgisi www smbtechnics com
Seri
SMB Digiik Gig Servo Siricisl ~
Yazihm Versiyonu:
1.1.1.143
Model
SMB-LP-750 V)
Dl
Turkge v
Baglan
Bir surucu ile iglem yapabilmek igin baglant ekrarundan gevrimici veya cevrimdiz badglarlarak Bagh Cihazlan Bul
gerekli iglem yapilabilir. Hinizde bir cihaz bulunmasi durumunda arayuze baglamlarak gevrimig
modda igemler yapilabilir. Aksi takdirde segilen siriconon ailesi gevrimdiz modda gorintulenebilir _
ve siricii hakkinda bilgi alinabilir. Iptal
Yardim

Cevrimdisi olarak arayiize baglanmak i¢in asagidaki islemler yapilir.

e Kaullanici motora ait agagidaki seri bilgilerinden birini seger
o SMB Diisiik Gii¢ Servo Siiriiciisii
o SMB Orta Gli¢ Servo Siiriiciisii
o SMB Yiiksek Gii¢ Servo Siiriiciisii
e Kaullanici motora ait agagidaki model bilgilerinden birini seger
o SMB Diisiik Gii¢ Servo Siiriiciisii igin
=  SMB-LP-400
=  SMB-LP-750
= SMB-LP-1000
=  SMB-LP-1500
o SMB O rta Gii¢ Servo Siirticiisii
= SMB-MP-2000
=  SMB-MP-3000
o SMB Yiiksek Gii¢ Servo Siiriiciisii
= SMB-HP-1000
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= SMB-HP-1500
= SMB-HP-2000
e Kaullanici arayiizii kullanmak istedigi dillerinden birini secer.
o Ingilizce
o Tiirkce
Yukaridaki se¢im islemlerinden sonra kullanici ara yiizde bulunan baglan butonu araciligiyla
uygulamaya baglanir.

12.2.2.2. Cevrimigci

Mevcut arayiiz tizerinden motor ve siiriiciiye miidahale edebilmek igin araylize cevrimigi
baglanmak gerekir. Kullanici elinde bulunan cihaza gerekli USB 2,0 veya USB 3,0 kablosunu
taktig1 anda mevcut arayiiz lizerinde cihaz goziikecektir. Ekranda cihaza ait cihaz adi, iretici
kimligi, satic1 kimligi, giincel yazilim versiyonu, seri kimligi ve kullanilmak istenen dil se¢enegi
bulunmaktadir.

Ayrica mevcut donanimda problem olugmasi durumunda gerekli baglant1 ayarlarini tekrar yaptiktan
sonra emin olmak i¢in Tara butonuna basilir ve ¢evrimigi siiriiciisii bilgisi araylize aktarilir.

Gerekli baglanti ayarlar1 yapildiktan sonra asagidaki gibi ekran goriintiisii ile karsilasilir.

© Baglant: Ekrani 3|
Cevimdig Cevimic

Cihaz Bilgisi Sen

www smbtechnics com

Model
SMB-LP-750 v
Cihaz: v
Yazilim Versiyonu: 1.1.1.143
VID: | Satics Kimligi PID: | Oriin kimiigi
Seri: | Ser Dil: Turkge v
Baglan
Bir strucu ile iglem yapabilmek icin baglanh ekramundan cevrimic veya cevrimdis baglanlarak Bagh Cihazlan Bul
gerekli iglem yapilabilir. Hinizde bir cihaz bulunmas: durumunda arayuze badlamlarak gevrimic
modda igemler yapilabilir. Aksi takdirde segllen stinicunun ailesi gevrimdig modda goruntulenebilir N
ve surucy hakkinda bilgi alinabilir. iptal
Yardim

Son olarak baglan butonuna basilarak baglanir ve ¢evrimigi olarak istenilen sayfalar kullanima
hazir hale gelir.

Baglant1 ekraninda bulunan mevcut butonlar asagidaki islemlerden sorumludur.

e Baglan: Cevrimigi veya ¢evrimdisi olarak ara yiiziin agilmasini saglar.
e Iptal: Baglant1 sayfasinda ¢ikis yapar.
e  Yardim: Kullanim kilavuzundan baglanti1 sayfasina ait dokiiman agilir.c
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12.3. Motor Ayarlar

12.3.1. Aciklama

Bu sayfa "Motor Ayarlar1" ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle birlikte

anlatir.

12.3.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Caligma Alam" penceresinden "Motor Ayarlar1" butonunu tiklayarak
pencerenin a¢ilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alana acilacaktir.

& Moror ayarian

Parametreleri SUrdciden Oku [#] Parametreleri Surucuye Génder (7)
Motor Secimi Motor
(e} Manuel Tork Sabiti [Nm/A]
SMB_Sample [ 052
® Otomatk Asslet kgem?]
SM0S0.020 S [ [

Kutup Gift Sayisi
[ 0
‘ Faz Direncil)]
[ %
‘ Faz Endikiansi [mH]
‘ [ 148
Norminal Akum [Arms]
[ 12
Nominal Hiz [rpm]
[ 3000
Maksimum Akim [Amax]
[ 36

12.3.2.1. Manuel Mod

Motor
Maksimum Hiz [pm]
000

Motor Freni

Nominal Giig [W)
[ 200
Neminal Tork [Nem]
[ 083
Maksimum Tork [Nm
[ 185
Voltaj Sabit [V/ipm]
[ 45
Motor Gerilimi [V
[ 31
Motor Flux
[ 0045

‘Geni Bildinim
Enkoder Turi

Haberlegme Tur

Pulse Basina Diisen Devir
2048

Sistemde bulunan Servo siiriicii ailelerine ek olarak kullanic1 kendine 6zel motor ayarlar1 yapmak
isterse bu secenek araciligiyla sisteme motor ekleyerek islemlerini ger¢eklestirir. Sekil14’deki gibi

motor degerlerinin girisi yapilir.

®
SMB_Sample

O
SM060-020

Motor Secimi
Manuel

Otomatik

Yeni Motor Adi:

Motor Ekle/Guncelle

Parametrelen Suricuye Gonder

Parametreleri Suricuden Oku
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12.3.2.2.  EKle/Giincelle
Sekill14’de gosterilen motor parametrelerine gerekli bilgiler girildikten sonra motor sisteme eklenir.
12.3.2.3. Otomatik Mod

Sistemde kayitli motorlardan biri secilerek ilgili motora ait parametreler iizerinden islemler yapilir
ve arayiizdeki diger sayfalara ilgili parametrelerin degerleri aktarilir.

12.3.2.4. Cihazdan Oku

Secilen motor ailesinin ilgili parametreleri cihazdan okunarak arayiize aktarilmasi saglanir.
12.3.25. Cihaza Kaydet

Secilen motor ailesine ait ilgili parametrelerin cihaza kaydedilmesi saglanir.

12.3.2.6. Motor

Sistemde calisilacak motora ait parametreleri igerir.

194

Motor Motor
Tork Sabiti [Nm/A] Maksimum Hiz [rpm]
| 10 350
Atalet [kgem?] Motor Freni
| 2 -
Kutup Cift Sayisi Nominal Gug [W]
| 3 100
Faz Direnci[Q] Nominal Tork [Nm]
| 40 110
Faz Enduktans [mH] Maksimum Tork [Nm]
| 50 120
Nominal Akim [Arms] Voltaj Sabiti [V/rpm]
| 60 130
Nominal Hiz [rpm] Motor Gerilimi [V]
| 70 140
Maksimum Akim [Amax] Motor Flux
| 80 0.045
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Motor Tiplerine gore parametreler asagidadir.
Tablo SM06-DX-020BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi \ 310
Anma Giicii W 200
Anma Momenti Nm 0,64
Anma Akimi A 1,3
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 1,92
Maksimum Akim A 3,9
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 90,1
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,245
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 2,067
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,49
Gerilim Sabiti V/krpm 43,53
Direng Ohm 4,76
Enduktans Mh 9,84
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 0,21
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 0,225
Agirlik (Frensiz) Kg 1,33
Agirlik (Frenli) Kg 1,62
Statik Tork (Minimum) Nm 2
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 11,2 +- %7
Elektriksel Yalitim - F
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Tablo SM06-DX-040BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi \% 310
Anma Glicii w 400
Anma Momenti Nm 1,27
Anma Akimi A 2,7
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 3,81
Maksimum Akim A 8,1
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 90,5
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,186
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 2,83
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,48
Gerilim Sabiti V/krpm 45,8
Direng Ohm 3
Enduktans Mh 8,5
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 0,26
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 0,275
Agirlik (Frensiz) Kg 1,54
Agirlik (Frenli) Kg 1,83
Statik Tork (Minimum) Nm 2
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 11,2 +- %7
Elektriksel Yalitim - F
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Tablo SM06-DX-055BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi \% 310
Anma Glicii w 550
Anma Momenti Nm 1,75
Anma Akimi A 3,3
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 5,15
Maksimum Akim A 9,9
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 90,41
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,19
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 2,974
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,54
Gerilim Sabiti V/krpm 46,98
Direng Ohm 2,65
Enduktans Mh 7,88
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 0,35
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 0,365
Agirlik (Frensiz) Kg 2,16
Agirlik (Frenli) Kg 2,45
Statik Tork (Minimum) Nm 2
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 11,2 +- %7
Elektriksel Yalitim - F
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Tablo SM08-DX-040BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 400
Anma Momenti Nm 1,27
Anma Akimi A 2,6
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 3,35
Maksimum Akim A 7,5
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 93
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,235
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 8,217
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,49
Gerilim Sabiti V/krpm 42,1
Direng Ohm 1,2
Endiiktans Mh 9,86
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 0,77
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 1,617
Agirlik (Frensiz) Kg 2,28
Agirlik (Frenli) Kg 2,93
Statik Tork (Minimum) Nm 9 +-%5
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 17,62 +- %7
Elektriksel Yalitim - F
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Tablo SM08-DX-075BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 750
Anma Momenti Nm 2,59
Anma Akimi A 5
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 6,26
Maksimum Akim A 15
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 92,5
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,203
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 8,634
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,8
Gerilim Sabiti V/krpm 42
Direng Ohm 0,71
Endiiktans Mh 6,13
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 1,1
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 1,2
Agirlik (Frensiz) Kg 2,95
Agirlik (Frenli) Kg 3,6
Statik Tork (Minimum) Nm 9+-%5
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 17,62 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM08-DX-100BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 1000
Anma Momenti Nm 3,18
Anma Akimi A 7
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 8,61
Maksimum Akim A 21
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 94
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,15
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 8,565
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,457
Gerilim Sabiti V/krpm 44,3
Direng Ohm 0,418
Endiiktans Mh 3,58
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 1,383
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 1,483
Agirlik (Frensiz) Kg 3,4
Agirlik (Frenli) Kg 4,05
Statik Tork (Minimum) Nm 9+-%5
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 11,2 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM10-DX-075BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 750
Anma Momenti Nm 2,39
Anma Akimi A 49
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 6,7
Maksimum Akim A 14,7
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 92,2
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,343
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 6,129
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,48
Gerilim Sabiti V/krpm 43,6
Direng Ohm 0,62
Endiiktans Mh 3,8
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 2,21
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 2,69
Agirlik (Frensiz) Kg 3,95
Agirlik (Frenli) Kg 5,05
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 10,15 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM10-DX-100BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 1000
Anma Momenti Nm 3,18
Anma Akimi A 6
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 9,5
Maksimum Akim A 18
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 93
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,318
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 6,466
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,53
Gerilim Sabiti V/krpm 48,5
Direng Ohm 0,58
Endiiktans Mh 3,75
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 2,69
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 3,17
Agirlik (Frensiz) Kg 4,45
Agirlik (Frenli) Kg 5,55
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 10,15 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM10-DX-200BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 2000
Anma Momenti Nm 6,37
Anma Akimi A 9,5
Anma Hiz1 Rpm 3000
Maksimum Moment Nm 16,5
Maksimum Akim A 28,5
Maksimum Hiz Rpm 5000
Verim % 91
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,228
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 8,409
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,61
Gerilim Sabiti V/krpm 55,8
Direng Ohm 0,44
Endiiktans Mh 3,7
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 3,35
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 3,83
Agirlik (Frensiz) Kg 5,1
Agirlik (Frenli) Kg 6,2
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 10,15 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM13-DX-100BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 1000
Anma Momenti Nm 4,77
Anma Akimi A 55
Anma Hizi Rpm 2000
Maksimum Moment Nm 11,8
Maksimum Akim A 16,5
Maksimum Hiz Rpm 2500
Verim % 92
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,378
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 12,615
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,91
Gerilim Sabiti V/krpm 77,55
Direng Ohm 0,65
Endiiktans Mh 8,2
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 7,83
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 8,31
Agirlik (Frensiz) Kg 5,7
Agirlik (Frenli) Kg 6,8
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 1015 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM13-DX-150BX

Parametre Adi Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 1500
Anma Momenti Nm 7,16
Anma Akimi A 8
Anma Hizi Rpm 2000
Maksimum Moment Nm 18,6
Maksimum Akim A 24
Maksimum Hiz Rpm 2500
Verim % 93,5
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,389
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 12,473
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,88
Gerilim Sabiti V/krpm 81,71
Direng Ohm 0,55
Endiiktans Mh 6,86
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 9,72
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 10,2
Agirlik (Frensiz) Kg 6,5
Agirlik (Frenli) Kg 7,6
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 1015 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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Tablo SM13-DX-200BX

Parametre Ad1 Birim Deger
DC Bara Gerilimi V 310
Anma Giicii W 2000
Anma Momenti Nm 9,55
Anma Akimi A 10,8
Anma Hizi Rpm 2000
Maksimum Moment Nm 23,4
Maksimum Akim A 31,8
Maksimum Hiz Rpm 2500
Verim % 92,5
Mekanik Zaman Sabiti Ms 0,31
Elektriksel Zaman Sabiti Ms 11,86
Koruma Smifi - IP65*
Tork Sabiti Nm/a 0,93
Gerilim Sabiti V/krpm 71,39
Direng Ohm 0,35
Endiiktans Mh 4,15
Atalet Momenti (Frensiz) Kg.cm? 11,23
Atalet Momenti (Frenli) Kg.cm? 11,71
Agirlik (Frensiz) Kg 7,2
Agirlik (Frenli) Kg 8,3
Statik Tork (Minimum) Nm 20
Calisma Gerilimi V 24 +- %10
Gii¢ Tiiketimi W 10,15 +- %7
Elektriksel Yalitim - H
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12.3.3. Feedback
Sistemde calisilacak enkodere ait parametreleri igerir.
Gen Bildinm
Enkoder Turu
incremental -
Haberlesme Turu
BISS
Pulse Basina Dusen Devir
2048

12.4. Otomatik Ayar

12.4.1. Aciklama

Bu sayfa "Otomatik Ayar' ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle
birlikte anlatir.

@ SMB Motion - [Otomatik Ayar]

- ] X
@ Dosya Goronam  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim .8 x
Suriiciiye Baglan ## g i é @ @ @ Agik Sayfalann Ekran G&rdntlsand Al(F3)
5 () @  SMBMotion b (@ | cegensre: 00saat 00 dk,00sn €
= P -
= Parametre Deger Birim
> Alkim Oranh Kazanci o
(&3 Akim integral Kazanci 0
= Akim Turevsel Kazanc o
g Hiz Oranti Kazanci o
E Hiz integral Kazanci 0
E Pozisyon Drant Kazanci 0
S Pozisyon Integral Kazanc! 0
Rs o o
5 Ls o H
2 J ] kgm2
& g
B 0 N* ms /rad
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12.4.2. Cahstir

Bu butona tiklandigi zaman ara yiizden cihaza bir okuma komutu génderilir. Ancak bu komutun
gonderilmesi i¢in sistemde “Otomatik Ayar” sayfasindan baska hicbir sayfa acik olmamahdir. Tlgili
okuma komutuna gore esik degeri 10 saniye olmak tizere parametreler okunur. Parametrelerin
okunma siiresi 10 saniyeyi astig1 durumda islem askiya alinir.

[
) Dosya Goranim  Gerek Zamanhi Sayfalar  Parametre Ayarlan  Secenekler  Pencere  Yardim -8 x
Sriiciiye Baglan |(@) CIHAZ BAGLI ‘ % ik () 2 () (D €3 Ak Sayfalann Ekran Gorantiisand AI(FS) @) SERVO OFF
= [Otemati Avar Habetegne Duram: Success © @  sMB Dusuk Gug Servo Surucusa > SMB-LP-750 = L, (@ ocegensire t0saat 00dk 08sn €9
= Paramelre Deger Birm
g
2 Akim Orants Kazanct 7,27207E-15
S ‘Akim integral Kazanci 3,587324E-41
_ Akim Turevsel Kazanci 2,802597E-45
g Hiz Orant: Kazanct 9554261E+21
H Hiz integral Kazanct -1,275264E-17
; Pozisyon Orant: Kazanci 3,366088E+38
=] Pozisyon Integral 2951262618
— zanci
Rs 2,216309E+35 a
= s 30411926426 H
o J 4,89165E-12 kgm2
B 3,035033+25 N*ms /rad

|

NOT: Otomatik ayar yapildiktan sonra siiriiciiniin enerjisinin agilip kapatilmasi (resetlenmesi)
gerekmektedir.

12.4.3. Dur

Bu butona tiklandig1 zaman arayiizden cihaza durdurma komutu igeren mesaj gonderilir. Cihaz bos
bir mesaj gondererek haberlesmeyi sonlandirir.

12.4.4. Yardim

Bu butona tiklandigi zaman yardim sayfasi acilir ve kullanicin ekran hakkinda bilgi sahibi olmasi
saglanir.

12.4.5. Otomatik Ayar Parametreleri
Bu parametre akim kontrol cihazinin oransal kazancini ayarlamak i¢in kullanilir.

Tablo Akim Oransal Kazanci

Akim Orant1 Kazanci
Deger 0
Varsayilan 0
Birim

Bu parametre mevcut kontroldriin integral kazancini ayarlamak igin kullanilir.
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Tablo Akim Integral Kazanci

Akim Integral Kazanci

Deger

Varsayilan

Birim

Bu parametre mevcut kontroldriin tiirev kazancini ayarlamak icin kullanilir.

12.4.6. Otomatik Ayar Parametrelerinin Excel veya CSV Olarak Kaydedilmesi

Kaydet butonuna basildiginda verilerin kaydedilmesi i¢in iki secenege sahip bir Mesaj Kutusu
cikacaktir. Buradan verileri Excel veya CSV tiirlinde kaydedilebilir.

@

) Dosya Gorinim  GergekZamanli Sayfalar  Parametre Ayarlar  Secenckler Pencere  Vardim

e ] @ oz [ 48

(i) @ (@ @ €3 Agik Sayfalenn Ekran Gorantusana AI(FS) @ SERVO OFF

Ctomatik Ayar Haberlesme Durumu->: Success

Caligma Alam

| Cikt Penceresi

Gizle

[»] @  SMB Dusuk Gug Servo Suricisii --> SMB-LP-750 =] (7) | Gegensure:00saat 000k 08sn €3
Parametre Deder Birim
Akim Oranti Kazanci 7,2T207E-15
Alkim integral Kazanci 3,587T324E-41
Akim Tiirevsel Kazanci 2,80259TE-45
Hiz Oranti Kazanci 9,564261E+21
Hiz Integral Kazanci -1,275254E-17
Pozisyon Oranti Kazanci -3,366088E+38.
Pozisyon Integral 2951260618
Kazanci
Rs 2,216309E+35 +]
Ls H
J kgm2
B N*ms frad

o Kaydetmek istediginiz dosya tirini seciniz

Excel
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Tablo Akim Tiirevsel Kazanci

Akim Tirevsel Kazanci

Deger 0
Varsayilan 0
Birim

Bu parametre hiz oransal kazan¢ degerini gosterir Kullanilan Fonksiyon= void
FUpdateControlParameters(void).

Tablo Hiz Orant1 Kazanci

Hiz Orant1 Kazanci

Deger 0
Varsayilan 0
Birim

Bu parametre hiz integral kazang degerini gosterir. Kullanilan Fonksiyon= void
FUpdateControlParameters(void)

Bu parametre, pozisyon kontrol ¢evriminin integral kazancini ayarlamak i¢in kullanilir.

Tablo Pozisyon Integral Kazanc

Pozisyon Integral Kazanci

Deger 0
Varsayilan 0
Birim

Esdeger direng degerini gosterir.

Tablo Esdeger Direng

Rs
Deger 0
Varsayilan 0
Birim Ohm
Esdeger endiiktans degerinin gdsterir.
Tablo Esdeger Endiiktans
Ls
Deger 0
Varsayilan 0
Birim H

Sistem ataletinin degerini gosterir.
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Tablo Sistem Ataleti

Deger 0
Varsayilan 0
Birim Kg*m2

Sistem siirtlinmesi degerini gdsterir.

Deger 0
Varsayilan 0
Birim N *ms /rad
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12.5. Dijital & Analog Giris Cikislar

12.5.1. Aciklama

Bu sayfa "Dijital Giris Cikis" sekmeleri ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini
gorsellerle birlikte anlatir.

12.5.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Calisma Alam" penceresinden "Dijital Giris Cikis" butonunun altindan
ilgili segenegi tiklayarak pencerenin agilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri
alana acilacaktir. Pencerenin iist kisminda bulunan sekmeler ile Dijital-Analog/Input-Output se¢imi
yaparak parametreleri inceleyebilir/gorintiileyebilir veya "Goriiniim Ayarlar1" sekmesinden
renkleri dilediginiz gibi degistirebilirsiniz.

125.2.1. Dijital Girisler

8 adet dijital giris bulunan sistemde Sekill9’da gosterilen parametreleri dijital girislere atayarak
parametreler iizerinde yazilimsal ve donanimsal islem yapilmasi saglanir. Bu sayfa araciligi ile
dijital girislere parametre atanabilir, sisteme atanan dijital girisler okunabilir.

CONTACT STATUS siitununda yer alan onay kutusu , atanmig bir Dijital Giris veya Dijital Cikig
icin Agik veya Kapali Kontak bilgisini verir.

Ilgili siitunda yer alan kutucuk onayland ise ilgili parametre Agik kontaktir.

[lgili siitunda yer alan kutucuk onaylanmadi ise ilgili parametre Kapali kontaktir.

Asagidaki resimde ;

Dijital Giris 1 olarak ayrilan Servo Aktif parametresi A¢ik Kontak olarak ayarlanmistir

Dijital Giris 5 olarak ayrilan Ters Kontrol Komut Girisi parametresi Kapalh Kontak olarak
ayarlanmistir.

& SMB Motion - [Dijital Analog 6/C] - 0 *

@ Dosya Gorinim  Aragler  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Segenekler  Yardim - & X

Sariicaye Baglan | 7] %63 444 T3 (i) &2 (1) (@ €3 Acik Seyfalann Ekran Garontiisting AIlFs)

= |17 L[ Paremetreleri Suriciden Ok [#] Parametreleri Striciye Gander (%) Goringmo Sl Basit Gorontme Al Tam Sekmelerde Tablolan Sifwla Geri Al[Cirl+Z) Vinele(Ctrl+Shift+7) Reng defisti
E Dijital Girigler  Dijital Gikiglar Analog Girigler Analog Gikiglar
= No Kod Parametre Dijital Girig Numaras: Kontak Durumu Agiklama Kontak Durumu Tammi ~
< ‘Suriicunun durumunu belirfir. 8ir parametre ioin Kontak Daramy
= - P0_01 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii | 2t BtATRELS I TEHER LTI
H 1 DID1 Servo AKtf Digital Input 1 galigmadigim belirtir. Kontak duramu l:’ ' me‘f’ =
5 + P0_04 parametresi 1 olarak ayarlandiginda pak, gl dejy
H arametr T kontak durumu agiktir.
H siriiciiniin galigtid belirtilir.
ts Siriiciideki alarmlan temizlemek igin kullanilan
ot parametredir. Bir parametre igin Kontak Durumu
= - P1_07 i Yok olarak i kutusu segilirse
2 bioz Alarm Sifirla Digital Input 4 (] siiriiciiden alarmlar silinmez. kontak durumu kapak, segili degil ise
+P1_07 parametresi “Alarm Sifirla olarak kontak durumu agiktir.
B i 0 alarm durumilan silinir.
é Bir parametre igin Kontak Durumu
A L P situnundaki onay kutusu segilirse
3 Dio3 Yén Degigtirme Girisi Digital Input § O Motor rotasyonunu dedigtirir. Kontak duruma kapaln, sogil dugil lse
kontak durumu agiktir.
Bu parametre, hiz ve konum modunda tork
smirlamasimi etkinlestirmek igin kullaniir. Bir parametre igin Kontak Durumu
. L Tork sinir iglevini kullanirken kullanicilar bu degeri|  siitunundaki onay kutusu segilirse
< I AT Ity 1 olarak ayarlamaliir. kontak durumu kapah, segili degil ise
Buna ek olarak, kullanicilar dijital girigler kullanarak kontak durumu agiktir.
tork sinirlayici islevi etkinlestirilebilir.
Bir parametre igin Kontak Durumu
siriicii tork modunda ve SPDLM etkinlestiriidiginde, | situnundaki onay kutusu segilirse
5 Dios Etkin Hiz Sinirt Unassigned ] hiz sinin komutunun gegerli oldugunu gosterir. kontak durumu kapah, segili degil ise
kontak durumu agiktr.
Bir parametre igin Kontak Durumu
. . situnundaki onay kutusu segilirse
6 oi6: Acil Durdur Unassigned O Acil durdurma anahtari devreye girer. T T e o
kontak durumu agikr.
Bir parametre igin Kontak Durumu
Bir anza ile temasa gegilmelidir. Ters limitanahtan | siitunundaki onay kutusu segilirse
7 Dio7 Ters Kisitlama Limiti Unassigned ] hatasi goriintilenecektir. kontak durumu kapah, segili degil ise
kontak durumu agikr.
i Bir parametre igin Kontak Durumu
P . Bir ariza ile temasa gegilmelidir. lleri limit anahtar! siitunundaki onay kutusu segilirse
9 I L e P (] hatas! goriintiilenecektir. kontak durumu kapah, segili degil ise
kontak durumu agiktir.
Bir parametre igin Kontak Durumu
JOGU etkinlegtirildiginde, motor ileri yonde JOG siitunundaki onay kutusu segilirse
9 Dios lleri JOG Girisi(JOGU) Unassigned ] olacakarr, kontak durumu kapah, segili degil ise
kontak durumu agikr.
Bir parametre igin Kontak Durumu
. o . JOGD etkinlegtirildiginde, motor geri yénde JOG siitunundaki onay kutusu segilirse
10 Di0 Geri JOG Girigi(JOGD) Unassigned O T T o s
Kontak durum acikdr.
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12.5.2.2.  Dijital Cikislar

5 adet dijital ¢ikis bulunan sistemde Sekil20’de gosterilen parametreleri dijital ¢ikislara atayarak
parametreler iizerinde yazilimsal ve donanimsal islem yapilmasi saglanir. Bu sayfa araciligi ile
dijital ¢ikiglara parametre atanabilir, sisteme atanan dijital ¢ikislar okunabilir.

CONTACT STATUS siitununda yer alan onay kutusu , atanmus bir Dijital Giris veya Dijital Cikig
icin Acik veya Kapali Kontak bilgisini verir.

[lgili siitunda yer alan kutucuk onayland ise ilgili parametre Agik kontaktir.

Ilgili siitunda yer alan kutucuk onaylanmadi ise ilgili parametre Kapali kontaktir.

Asagidaki resimde;

Dijital Giris 4 olarak ayrilan Elektromanyetik Fren parametresi Ac¢ik Kontak olarak
ayarlanmistir

Dijital Cikis 3 olarak ayrilan Servo Aktif parametresi Kapah Kontak olarak ayarlanmistir

@® SMB Motion - [Dijital Analog G/¢] - [m] X
E__ér) Dosya  Gorundm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim - 3 X
Siiriiciiye Baglan [ 163 %44 (i) 22 (P (D) €1 Acik Sayfalann Ekran Gariintising AI(FS)

| = i‘ @l Parametreleri Striiciiden Oku E Parametreleri Sdriciye Gander @ Garandami Sifirla Basit Gériname Al Tam Sekmelerde Tablolan Sifirla - Geri Al(Ctrl+Z) _

£

Z 3
< || pijital Girigler Dijital Cikiglar  Analog Girigler Analog Gikiglar

E

%’ No Kod Parametre Dijital Cikig Numarasi Contact Status Agiklama

G

- Aygitta yiiklia olan yaziimin siiriimiinii belirtir. NOT: Bu

= 1 DO01 Servo Aktif Digital Qutput 3 I:‘ kullanici ayarl sadece
] gozlenebilir.

= ———— e

g 2 — T T o 0 Siiriicii bir anza durumu :z:;n ettiginde alarm devreye
8 3

z

(&3

3 D003 Elektromanyetik Fren Digital Output 4 - Elektromanyetik fren;::;(l:;::ﬂ?;ir freninin aktif olarak
- Servo siiriicii gahgmaya hazir oldugunda servo hazir
4 DO04 Servo Hazir Unassigned I:‘ parametresi etkinlestirilin. Varsa tum ariza ve alarm
& kogullar temizlenir.
E - Sifir hiz, motorun siriiclisi parametrede tamimlanan sifir
o 5 DO0s Sifir Hiz Unassigned D hiz araligi ayarina egit veya altinda oldugunda etkinle stirilir
L L - Siiriicii, motorun belirienen tork simirlarina ulaghigini tespit
o d CE Lo s et ettiginde Tork limiti etkin Ie;lirilir.g " §
- Servo siiriicii motorun Gikig agin yiik uyan siiresi
T DO07 Agin Yikleme Uyan Cikig Unassigned I:‘ parametresi tarafindan ayarlanan gikig agin yilk zamanina

tespit i OLW etkinlegtirilir.
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12.5.2.3.  Analog Girisler

2 adet analog giris bulunan sistemde Sekil21’de gosterilen parametreleri analog giriglere atayarak
parametreler lizerinde yazilimsal ve donanimsal iglem yapilmasi saglanir. Bu sayfa araciligi ile
analog giriglere parametre atanabilir, sisteme atanan analog girisler okunabilir.

@ SME Motion - [Dijital Analog G/G] — ] X
@ Dosya  Garanidm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim -8 X
Siiriiciiye Baglan === g i @ @ ® 8 Acik Sayfalanin Ekran Gariintisiini Al(F3)

1™ L [E] paremetreleri Sirisciiden Ok [#] Parametreleri Stricoye Gonder  (7) Gérinimi Sifrla Basit Gértnime Al Tiam Sekmelerde Tablolar Sifrla Geri Al(Ctrl+Z) -

% | viiital Girigler Dijital Giluglar  Analog Girigler  Analog Gikiglar
E
%" Ho Kod Parametre Analog Girig Humarasi Agiklama
o — = — —
e 1 Alot Analog Hiz Girigi Analog Input 1 ~ | Hiz modunda, kullamicilar analog hiz g_lrl;me bl_r_ol!el degeri eklemek igin
_ bu parametreyi ler.
g 2 Al0Z Analog Tork Girigi AT T + | Tork modunda, kllll_al:"(:llﬂr analog turk_glnglne hlr ofset degeri eklemek
8 igin bu Y ler.
&
a
=
o
k=)
8
a

[
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125.2.4.

Analog Cikislar

1 adet analog ¢ikis bulunan sistemde Sekil22’de gosterilen parametreleri analog ¢ikislara atayarak
parametreler iizerinde yazilimsal ve donanimsal islem yapilmasi saglanir. Bu sayfa araciligi ile
analog cikiglara parametre atanabilir, sisteme atanan analog ¢ikislar okunabilir.

@ SME Motion - [Dijital Analeg G/C]

@

Dosya  Gardndm

Aracl

Siiriiciiye Baglan ==¢

[ Cikb Penceresi l Calisma Alam

Gster

ar

Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler

Yardim

;l i @ @ @ 8 Agik Sayfalann Ekran Garintidsind Al(F3)

| i &E‘ Parametreleri Siriciden Oku E Parametreleri Siriciye Gonder @ Gardndmd Sifirla  Basit Garindme Al Tam Sekmelerde Tablolan Sifirlz - Geri Al{Ctrl+Z)

Dijital Girigler Dijital Cikiglar Analog Girigler Analog Cikiglar

No Kod Parametre Analog Cikig Say1 Agiklama

1 AO01 Analog izleme Analog Qutput 1 Bu parametre analog monitdr gikiglanmin fonksiyonlanini belirler.

2 AD02 Analog Hiz Komut Gerilimi Unassigned Bu analog hiz fonksiyonlarnim belirler.
AD03 Analog Tork Komut Gerilimi Unassigned Bu parametre analog tork komutunun fonksiyonlanni belirler.
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12.5.25. Dijital Giris Parametreleri
Parametre
vl Parametre Adi Acgiklama
Siirticiiniin durumunu belirtir.
* PO 01 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii
) calismadigini belirtir.
D001 Servo Aktif « PO 01 parametresi 1 olarak ayarlandiginda siiriiciiniin
caligtigr belirtilir.
Siirliciideki  alarmlar1  temizlemek i¢cin  kullanilan
parametredir.
* P1 07 parametresi Yok olarak ayarlandiginda siiriiciiden
DI002 Alarm Sifirla alarmlar silinmez.
* P1_07 parametresi “Alarm Sifirla olarak ayarlandiginda
stiriciden alarm durumlari silinir.
DI1003 Yon Degistirme Girisi | Motor rotasyonunu degistirir.
Bu parametre, hiz ve konum modunda tork sinirlamasini
etkinlestirmek igin kullanilir.
DI1004 Etkin Tork Sinir Tork simint iglevini kullanirken kullanicilar bu degeri 1
olarak ayarlamalidir. Buna ek olarak, kullanicilar dijital
girigler kullanarak tork sinirlayici iglevi etkinlestirilebilir.
DI0S Etkin Hiz Stnirt Stiriicli tork modunda ve SP]?LM e:[kml‘estlrlldlgmde, hiz
sinirt komutunun gegerli oldugunu gosterir.
DI006 Acil Durdur Acil durdurma anahtar1 devreye girer.
DI007 Ters Kisitlama Limiti B}ruan%a ile temasa gecilmelidir. Ters limit anahtar1 hatasi
goriintiilenecektir.
DI008 fleri Kisitlama Limiti B}r“arl%a ile temasa gecilmelidir. Ileri limit anahtar1 hatasi
goriintiilenecektir.
DI009 fleri JOG Girisi(JOGU) JOGU etkinlestirildiginde, motor ileri yonde JOG
olacaktir.
Geri JOG . e -
DI1010 Girisi(JOGD) JOGD etkinlestirildiginde, motor geri yonde JOG olacaktir.
DI011 Pulse Temizle
DI012 Hiz Komut Segimi - 0
DI013 Hiz Komut Se¢imi — 1
DI1014 Hiz Komut Se¢imi - 0
Pozisyon Hiz Modu
DI015 Anahtart
Hiz Tork Modu
DI016 Anahtar1
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Tork Pozisyon

DI017 Anahtart
Pozisyon Modu

DI018 Anahtari

DI019 Elektronik Digli Oram
Pay

DI020 Elektronik Disli Orani
Payda
Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar igin tetikleme

Dl021 LY .
Tetikleyicisi girisi olarak kullanilir

DI022 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda secim
Secimi 0 yapilir

DI023 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda segim
Se¢imi 1 yapilir

DI024 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda se¢im
Secimi 2 yapilir

DI025 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda segim
Se¢imi 3 yapilir

DI026 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda se¢im
Secimi 4 yapilir

DI027 Pozisyon Komutu | Dahili pozisyonlamada pozisyon komutlar1 arasinda segim
Se¢imi 5 yapilir

D1028 Home Sensor Home Sensoér’ii arar

DI1029 Home Sensor Aktif Home Sensor’ii arar
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12.5.2.6. Dijital Cikis Parametreleri
ORI Parametre Adi Agiklama
Kodu
Aygitta yikli olan yazilimm sliriimiinii belirti. NOT: Bu
DO001 Servo Aktif parametre kullanici tarafindan ayarlanamaz, sadece gozlenebilir.
DO002 Servo Alarm Cikist Siiriicii bir ariza durumu tespit ettiginde alarm devreye girer.
DO003 Elektromanyetik Fren Elektromanyetik fren kontroli. Motor freninin aktif olarak
calistirilmasidir.
DO004 Servo Hazir Servq stiricii S;ahsmaya"hazu oldugunda servo hazir parametresi
etkinlestirilir. Varsa tiim ariza ve alarm kosullar1 temizlenir.
DO005 Sufir Hiz Slﬁru hiz, motorun  siirticiisti pararruletrede te.mlml'fn?a.n sifir hiz
aralig1 ayarina esit veya altinda oldugunda etkinlestirilir.
o Siirlicli, motorun belirlenen tork sinirlarina ulastigini tespit
DO006 Ulagtlan Tork Limiti | it e Tork limiti ctkinlestirilir.
Agini Yiikleme Uyari Servo siiriicii motorun Cikis asiri "yuk uyar1 siiresi pzjlrametresll
DOO007 Cikisi tarafindan ayarlanan cikig asirt yiik zamanima ulagtigini tespit
g ettiginde OLW etkinlestirilir.
DO008 Hedef Hiz
DO009 Pozisyon Tamamland:
DO0010 HomeTamamlandi Home Sensdriinii goriir ve hareketi tamamlar.
12.5.2.7.  Analog Giris Parametreleri
Parametre
Kodu Parametre Ad1 Aciklama
Hiz modunda, kullanicilar analog hiz girigsine bir ofset degeri
A1001 Analog Hiz Girisi eklemek i¢in bu parametreyi kullanabilirler.
Tork modunda, kullanicilar analog tork girisine bir ofset degeri
A1002 Analog Tork Girisi eklemek i¢in bu parametreyi kullanabilirler.
12.5.2.8.  Analog Cikis Parametreleri
Parametre
Kodu Parametre Adi Aciklama
A0001 Analog izleme Bu parametre analog monitdr ¢ikislarinin fonksiyonlarini belirler
Analog Hiz Komut
Gerilimi Bu parametre analog hiz komutunun fonksiyonlarin1 belirler.
AO0002
AO003 Analog Tork Komut Bu parametre analog tork komutunun fonksiyonlarini belirler.

Gerilimi
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12.6.

Durum Monitorii

12.6.1. Aciklama

Bu sayfa "Durum Monitdrii" ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle
birlikte anlatir.

12.6.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Caligma Alan1" penceresinden "Durum monitéri" butonuna tiklayarak

pencerenin a¢ilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alana acilacaktir.

@ SMB Mation - [Durum Monitérd]

@ Dosya

Siiriiciiye Baglan 3@\} *ﬂ ; i & ® @ 8 Agik Sayfalann Ekran Garintdsind AI(F3)

Garandm

Araclar

Parametre Fonksiyonu

Pencere

Segenekler

Yardim

>

i@  SMB Motion

Ondalik

SO

Gecen Sire: 00 saat, 00 dk, 00 sn

(X]

= -
‘LE Parametreler Deder Birimleri
E} Pozisyon Komutu 0 Pulse
é Pozisyon Geri Beslemesi 0 Pulse
| Hiz Komutu 0 rpm
g Hiz Geri Beslemesi 0 rpm
2 Tork Komutu 0 A
f:} Tork Geri Beslemesi 0 A
— DC Bara Gerilimi 0 W
IPM Sicakhd 0 c®

% Kutunun Qrtam Sicakhid 0 c®
@ Enkoder Elektrik Pozisyonu 0 Fulse
T Enkoder Mekanik Pozisyonu 0 FPulse

la 0 A

Ib 0 A

Ic 0 A
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12.6.2.1. Cahstir (Ondalik / Decimal)

Bu butona basildig1 anda ara yiizden cihaza bir okuma istegi gonderilir. Cihazdan bilgisayara
sekilde gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve ara ylizde gosterilir.

@ SMEB Motion - [Durum Maonitara) — O x
@ Dosya  Gérdndm  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Segenekler  Yardim x
Siiriiciiye Baglan ?‘@)} ## ; i @ ® @ 8 Acik 5ayfalann Ekran Gardntisind Al(F3)
£ |Durum Monitori Haberdesme Durumu ->: Success o 'Q SMB Motion @ Ondalik M
% Durum Monitor Habedesme Durumu ->: Success = — -
= Durum Monitor Habedesme Durumu ->: Success Parametreler Deger Birimleri
% |Durum Moniténd Habedesme Durumu Pozisyon Komutu 0 Pulse
= | Durum Moriténi Haberdesme Durumu
| Durum Monitéri Haberdesme Durumu Pozisyon Geri Beslemesi 0 Pulse
o Hiz Komutu 0 rpm
g Hiz Geri Beslemesi 0 rpm
5 Tork Komutu 0 A
c% Tork Geri Beslemesi 0
— DC Bara Gerilimi 201,98
IPM Sicakhd 38,96 c
Tg" Kutunun Ortam Sicakhdi 28,88 [
[G] Enkoder Elekirik Pozisyonu 0 Pulse
Enkoder Mekanik Pozisyonu 32768 Pulse
la 0 A
b 0 A
Ic 0 A
12.6.2.2.  Cahstir (Ikili / Binary)

Bu butona basildig1r anda ara yiizden cihaza bir okuma istegi gonderilir. Cihazdan bilgisayara

gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve araylizde binary say1 formatinda gosterilir.

@ SME Metion - [Durum Menitgra]
@ Dosya

Siiriiciiye Badlan B((::‘)} *ﬂ

Garanam  Araglar

Parametre Fonksiyonu

i f ® @ 8 Agik Sayfalann Ekran Gordntdsand Al(F5)

Pencere

Secenekler  Yardim

- O

*

£ |Durum Monitori Haberegme Durumu -=: Success o 'QJ SMB Motion @
q—: Durum Monitord Haberegme Durumu -=: Success = — -
= |Durum Monitond Haberesme Durumu ->: Success Parametreler Deger Birimleri
E Durum Menitori Haberlegme Durumu ->: Success Pozisyon Komutu 0000 Pulse
= |Durum Monitora Haberesme Durumu ->: Success - - -
O Pozisyon Geri Beslemesi 0000 Pulse
_ Hiz Komutu 0000 pm
g Hiz Geri Beslemesi 0000 rpm
L5}
5 Tork Komutu 0000 A
g Tork Geri Beslemesi 0000
|—| DC Bara Gerilimi 110011111010011001011100100
IPM Sicakhin 110011111010011001011100100 c°

2 Kutunun Ortam Sicakligi 11010101011011010010110010111 ce
= Enkoder Elektrik Pozisyonu 0000 Pulse
= Enkoder Mekanik Pozisyonu 11100011011110101100011100011 Pulse

la 0000 A

b 0000 A

Ic 0000 A
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12.6.2.3.

Durum Monitorii Parametreleri

Bu parametre, dahili pozisyon komutunu ayarlamak icin kullanilir.

Tablo Pozisyon Komutu

DM-000

Pozisyon Komutu

Deger 0
Varsayilan 0
Birim Pulse

Bu parametre rotor konumunu gosterir.

Tablo Pozisyon Geri Beslemesi

DM-001

Pozisyon Geri Beslemesi

Deger 0
Varsayilan 0
Birim Pulse

Internal Ref., S-Curve ve Trapezoidal profiller i¢in verilen referans hiz degeri Kullanilan
Fonksiyonlar=void FReadSpeedRef(void),void vMeasurement_Init(void)

Tablo Hiz Komutu
DM-002 Hiz Komutu
Deger 0
Varsayilan 0
Birim Rpm

Motor hizindan gelen bilgiyi ifade eder. Kullanilan Fonksiyon=void FGetSpeed(TQEP *p, TQEP

*p_pre)
Tablo Hiz Geri Beslemesi

DM-003

Hiz Geri Beslemesi

Deger 0
Varsayilan 0
Birim Rpm

Bu parametre tork komutunun degerini ayarlamak i¢in kullanilir.

Tablo Tork Komutu

DM-004 Tork Komutu
Deger 0

Varsayilan 0

Birim A

Bu parametre tork geri besleme degerini gosterir.

221




@

Tablo Tork Geri Beslemesi

DM-005

Tork Geri Beslemesi

Deger 0
Varsayilan 0
Birim A

DC Bara voltajinin mevcut dl¢iisiinii gosterir.

Tablo DC Bara Gerilimi

DM-006 DC Bara Gerilimi
Deger 0
Varsayilan 0
Birim \%

Motorlarin siirekli akim orani, termal karakteristikleri ve siireye bagli olan degerlerine bagl olarak

motor sicaklik degerini bildirir.

Tablo IPM Sicakhgi
DM-007 IPM Sicaklig
Deger 0
Varsayilan 0
Birim ce

Sistemin c¢alistig1 ortam sicakligini belirten degerdir.

Tablo Kutunun Ortam Sicakhg

DM-008

Kutunun Ortam Sicakligi

Deger 0
Varsayilan 0
Birim Ce

Enkoderin elektrik pozisyon degerini ifade eder.

Tablo Kodlayic1 Elektrik Pozisyonu

DM-009 Enkoder Elektrik Pozisyonu
Deger 0

Varsayilan 0

Birim Pulse
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Enkoderin mekanik pozisyon degerini ifade eder.

Tablo Enkoder Mekanik Pozisyonu

DM-010 Enkoder Mekanik Pozisyonu
Deger 0

Varsayilan 0

Birim Pulse

Stiriiciden okunan Ia akim degerini ifade eder.

Tablo la
DM-011 la
Deger 0
Varsayilan 0
Birim A

Siiriictiden okunan Ia akim degerini ifade eder.

Tablo Ib
DM-012 Ib
Deger 0
Varsayilan 0
Birim A

Siiriictiden okunan Ic akim degerini ifade eder.

Tablo Ic
DM-013 Ic
Deger 0
Varsayilan 0
Birim A
12.6.2.4. Dur

Bu butona basildig1 anda ara yiizden cihaza bir yazma istegi gonderilir. Bu komut aracilig1 ile

stiriicii ile bilgisayar arasindaki haberlesme sonlandirilir.

12.6.2.5. Excel’e Kaydet

Bu butona basildiginda verilerin bir Excel dosyasina aktarilmasi i¢in bir pencere goziikecektir.
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@ SME Motion - a v
@ Doss  Gérinim  Gergek Zamanh Sayfalar  Parametre Ayadan  Segenekier  Pencers  Vardim -8 x

[Stetcige Bogh | @ ciuaz sacuoen. | 5] 62 #4531 @ () ) Mk fian Geriminbna NiFS) @ senvo o7
&

“ 4 [« SevoDiveGUI » bin » Debug »

Dizenle = Yeni Hasor

| Gkt Ponceress | Calyma Alam

- Degigtome tarbi Tor Boyut ~
 usigio Ad
P | it older 16092021 1026 -
Len 16.09.2021 10:26 Desya kasord
3 8 Beigeler B s 1092021 1748 Dosys dassea
& Indirienier e 1609.2001 1026 Dosyo waasera
1 0 Masavsto. . Help 16.09.2001 10:26 Dosya Maséri
) ‘Muziker e 16.09.2021 10:26 Desya klasénd
= Resimier i 16082021 1026 Dosye kastrs
B . Screenshots 160929211026 Dosyo bszérs
- o fe 16092001 1026 Dosyo ssees
LwTR 16.09.2021 10:28 Desya kissera ¥
™ ve >
Dosyaade | |
Keytoree Bucel File (alsx) v
~ Kassrien Gre
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12.7.

Servo Siiriicii Device Firmware Upgrade (DFU) Mod Kullanim

USB iizerinden Aygit Yazilim Giincellenme igleminin yapilabilmesi i¢in 10.2 numarah
adimda yer alan tiim islemlerin yapilmas1 gerekmektedir.

Arayiiz ile siiriicii haberlesmesi basarili olduysa asagidaki islem yapilarak DFU islemi i¢in
gerekli. inf dosyasit kurulumunun da yapilmasi gerekmektedir.

Arayiiz baglatilir

Baglanti ekranindan USB cihazina baglanilir
@ SME Motion - m] s
Dosya Goranom  Araglar  Paremetre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Vardim
* sarucaye Bagan [ 65 #2 1) @ @ €3 Ak Syl Ehan Gorentusins AIGS)
£ [=- 2 Sinci
= Motor Ayartan
2 -7 Otomatik Ayar
= 7. Mamlar
= o Diital Girig
|| - oly Dital Gikig
B 44 Anclog Girig Cewimdig  Cevimig
] [ Analog Clis
& Durum Monitéri Cihaz Bilgisi Seri
B [ Osioskon e Frreen
S| @ Parametrler [ s e
= 4% Parametre Grubu 0: Temel Model
- Parametre Grubu 1: Tork
I ry Parametre Grubu 2: Hiz [steLp 750
g % Parametre Grubu 3 Pozisyon
------ 5 e ot s i
.o Enkoder Ayan
= & Jog Modu S 11190
Sahip, olunan bir sinicis ile gahsmak istenilirse. Boglanti Baarndan Cevimic m Cevimdis
anarak gerckdi islem yapilabilir. Hlinizde gerekdi araglara bulundugu durumda,
e Araylizde iist menii iizerinde yer alan Yardim — Aygit Uriin Yazilimmi Giincelle
secenegine tiklanir
@ SME Metien - O X
Dosya Araglar B Pencere  Secenekler
! W y @ @0 Vazihm Kilavuzu
' - Cevrimigi Yardim
é ) 5“’”;;‘ — ey ey Ve Ermal s
B "2 Otomatik Ayar Diizeltme Gegmisi
2 !, Mamizr Baglangig Ekrani
e o Dijtal Girig
— |i , Dital Gl Hakkinda
B | ﬂ.‘, Analog Ging
8 7\ Analog Giug
K Durum Moniténi
S | Osioskop
G |2 Parametreler
= -G8 Parsmetre Grubu 0: Temsl
o Paremetre Grubu 1: Tork
@ riry Parametre Grubu 2: Hiz
o & Parametre Grubu 3: Pazisyon
:’ Parametre Grubu 4: Haberdesme
¥ Enkoder Ayan
— |} @ Jog Modu
e Bu durumda cihaz USB modundan DFU moduna gececektir.
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Grafiksel Kullanim Arayiiz Parametre Editorii

e DFU moduna gegtikten sonra asagidaki ekran agilacaktir.

@ sME Motion
Dosya  Gérinim  Gergek Zomanl Sayfalar  Parametre Ayarlan  Segenckler  Pencere  Yardim

[Suracupe Bagin | @ ciuazsacu vesiL | ] 3 42 1) &2 (@) @ € ik Syfalann Blan Gerintisind AFS) @ SERV0 OFF

| Gikt Penceresi |~ Galisme Alant

?
£
i

I
77y
H

e Arayliz ile USB iizerinden Aygit Yazilim Giincelleme isleminin yapilabilmesi igin .hex
uzantil bir siiriicii yazilim dosyasinin elinizde bulunmasi gerekmektedir

o .hex uzantil bir dosya varsa sayfa iizerinde Dosya Se¢ butonuna tiklanarak .hex dosyasi
secilir

Q‘ DFU dosyasini segin
“ Il > Bubilgisayar > Masaisti

Dazenle = Yeni klasar

# Hizh erigim Ad Degistirme tarihi Tar Boyut
R B Yazilimlar - Kisayol 24.09.2019 16:26 Kisayol 2KB
@ OneDrive
ﬂ Update_ArGeDOLU_Version (192.168.4.30) - Kisayol 16.03.2020 17:24 Kisayol 2KB
[ Bu bilgisayar @ ServoDrive_F2B069.hex 26.08.2020 10:43 HEX Dosyast 5T8KB.

e .hex uzantili dosya secildikten sonra arayiiz iizerinde yer alan Uriin Yazihmim Giincelle
butonuna tiklanir.
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@JSMBMDtlon
Dosya  Gorindm  Araglar  Parametre Fonksiyonu

= Siirici

Motor Ayaran

5 Otomatilc Ayar

e Mlamlar

- g Dijtal Girig

oy Diiital Glas

-84 Analog Girig

--[] Analog Gikig

~-{M) Durum MoritSri

-] Osiloskop

(--¢8) Parametreler

) Parametre Grubu 0: Temel

4 Parametre Grubu 1: Tork

Parametre Grubu 2: Hiz

% Parametre Grubu 3: Pozisyon

3 Parametre Grubu 4: Haberesme
#® Enkoder fyan

- Jog Modu

€8 Kontrol Kart Test Sayfasi

=68 Siriicd Uretim Test Sayfasi

488 C1_DC_Akim_Olgme Testi

@) C2_Tam_Yikte_Sirekli_Calisma_Testi

i1 C3_Pulse_Direction-AB_Mode_Testi

| Cikh Penceresi | Caligma Alani

Gizle

Pencere  Secenekler  Yardim

- suraciye Beglan [5] 15 4 L (1) @ (@) @ €3 Ak Sayflo Ean Gorintisind IS,

Segm Tun

@) Kasdrden Seg

Dosya yolu:

[H\Projects\11_SMB_WMotion_Piatform".5W\ Embedded Device\Hex'\ServoDiive_F28069_28 {

() Web sitesinden

e Firmware Update Complete Successfully mesajini, mesaj kutusunu gordiikten sonra
yiikleme islemi bagar1 ile tamamlanmis olur.

@ swiB Motion

Dosys Garanim  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere

Secenekler  Yardim

" Suraciye Baglan [ %5 484 03 (1) @ (@) (D € AgkSeyfalan Bk Goruntusind ALES)

Er-iay Sorici
Motor Ayarlan
"3 Otomatik Ayar
-, Mamiar
oy Diltal Girig
ol Diftal Giag
484 Anclog Ging
{7} Analog Giis
{8 Durum Montérii
& Osiloskop
(148 Parametreler
8} Parametre Grubu 0: Temel
 Parametre Grubu 1: Tork
gty Parametre Grubu 2: Hiz
% Parametre Grubu 3: Pozisyon
() Parametrs Grubu 4: Haberesme
o Enkoder Ayan
- Jog Modu
&) Kontrol Kart Test Sayfasi
148 Sirict Dretim Test Sayfas
8 C1_DC_Akm_Olgme Testi
@) C2_Tam_Yikte_Sirekli_Caligma_Testi
8) C3_Pulse_Direction-AB_Made_Testi

| Cikt Penceresi | Galigma Alant

Gizle

@ 2yort Uran Vazhmi Goncelleme

Segim Tin

© Kasirden Seg [ Ayt Yazihm Giincelleme

Vazilim Gancellemesi Bagariyla Gergeklesti.

Dosya yolu: E
O Web stesinden
Tamam
Urin Yazimi Gincelle

’i

e Yiikleme islemi tamamlandiktan sonra cihazin enerjisi kesilip yeniden baslatilarak giincel
yazilim ile siiriicti kullanilabilir.
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12.8. Parametre Editorii

12.8.1. Aciklama

Bu sayfa "Parametre Editorii" ekrani ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini
gorsellerle birlikte anlatir.

12.8.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Caligma Alan1" penceresinden "Parametre Editorii" butonunun altindan
ilgili parametre grubunu tiklatarak pencerenin ac¢ilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta
bulunan gri alana acilacaktir. Pencerenin {ist kisminda bulunan sekmeler ile parametre gruplar
arasinda gecis yaparak parametreleri inceleyebilir/goriintiileyebilir veya "Goriiniim Ayarlar"
sekmesinden renkleri dilediginiz gibi degistirebilirsiniz.

12.8.3. Grup 0: Temel

Siiriicii i¢in temel parametreleri igeren sekmedir. Yazilim versiyonu, Servo siiriiciiniin aktif pasif
olma durumu, Faz se¢imi, Anahtarlama frekansi, Alarm Reset ve JOG modunun kontrolii, atamasi
yapilir.

@ SMB Mation — m} X

@ Dosya  GarGndm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim - 3 X

Siiriiciiye Baglan H* ;l i @’ @ ® g Agik Sayfalann Ekran Garantasana Al(F3)

| i i‘ @ Parametreleri Sariciden Oku E Parametreleri Sirdciye Gander @ Gorandmia Sifirla  Basit Gordndme Al Tam Sekmelerde Tablolan Sifirla Geri Al{Ctrl+Z)

=
]
< | Grup0:Temel Grup1:Tork Grup2:Hiz Grup 3: Pozisyon Grup 4: Haberlegme
E
= Mo Kod Parametre Deger Birim Varsayilan Min Maks Agiklama A
S 0 PO-D0 'a‘v,‘gl:_‘r’aﬂlun 100 100 100 500 Aygitta yuklu O!alj iazwllmm SEII'LIITTLIITEI belirtir, IID[: Bu |Ja|'a_ma'.|'e
_ Saramu kullamci tarafindan ayarlanamaz, sadece gozlenebilir.
i Surucunun durumunu belirtir,
= PO i 0 olarak ayar G siirici d
E 1 PO-01 Servo Aktif o o 0 1 belirtir.
o «PO_01 tresi 1 olarak ayar ) siiriiciiniin cahghan
= belirtilir.
& - Siiriiciiniin ¢aligacadi kontrol modunu belirtir,
0 + PO_02 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicii “Harici Pozisyon
Kontrol" modunda gahgtinhr.
5 + P0_02 parametresi 1 olarak ayarlandiginda siiriicii “Dahili Pozigyon
:‘g Kontrol” modunda gahigtinhr.
[G] 0: Harici + P0_02 parametresi 2 olarak ayarlandiginda siriicii “Analog Hiz
2 P0-02 Kontrol Modu Pozisyon o o 5 Kontrol” modunda gahgtinhr.
Kontrol = P0_02 parametresi 3 olarak ayarlandiginda siiriicii “Dahili Hiz Kontrol™

[

modunda galighinbr.
+ PO_02 parametresi 4 olarak ayarlandiinda siiriicii “Analog Tork
Kontrol" modunda gahgtinhr.
+ P0_02 parametresi 5 olarak ayarlandiginda siiriicii “Dahili Tork
Kontrol” modunda gahgtinhr.

Rejeneratif Direng:

& P0-03 D 0 40 ohm 40 5 750 Suriiciide takih olan rejeneratif direng degerini belirtir.
4 pog4 | Releneratt Direng 100 w 100 30 | 3000 Siiriiciide takili olan rejeneratif direncin giig degerini belirtir.
- Siiriiciiniin beslemesinin tek-faz ya da iig-faz olacad belirtilir.
" = P0O_05 p: i 0 olarak ayar b siiriici i “Tek-
3 PO-05 = 'e";; IF ar r:z::: ] 0 1 Faz Girig"” olarak ayarianir.
Seg s *PD_05 i1 olarak ayar i strici i“lig-Faz
Girig" olarak ayarlanir.
- Surucinun hangi gug ailesine ait oldugunu belirtir.
= P0_06 parametresi 0 olarak ayarlandiginda siiriicli gicii SD_LP olarak
ayarlamr.
= PO_06 parametresi 1 olarak ayarlandijinda siiriicii giicii 400\ olarak
ayarlamr.
6 P0-06 Servo Slricl Glici | 2: 7500 w o 0 4 = PO_06 parametresi 2 olarak ayarlandifinda siirici giicii 750VV olarak
ayarlamr. w
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12.8.4. Grup 1: Akim

Motoru akim modu ile kontrol ve hareket ettirmek icin bu sayfadaki parametrelerden yararlanilir.
Sayfada Tork ozelligine ait Command, Feedback, Kp, Kd, Ki parametreleri, Maksimum Tork
limiti, Filtre secimi ve kontroliinii saglayacak parametreler yer almaktadir.

@ SME Mation — m] *
@ Dosya Gorinim  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim - & X

#* i é’ @ @ 9 Agik Sayfalanin Ekran Gérantasuna AI(FS)

Siuriiciye Baglan .

= = i‘ IEI Parametreleri Saricaden Oku E Parametreleri Sardciye Gonder @ Goranama Sifirla  Basit Goraname Al Tam Sekmelerde Tablelan Sifirla - Geri Al(Ctrl+Z)
= Grup 0: Temel Grup 1:Tork  Grup 2: Hiz Grup 3: Pozisyon  Grup 4: Haberlesme
E
o No Kod Parametre Deder Birim Varsayilan Min Maks Agiklama [l
=
o Bu parametre analog tork komutu girig pininde
—_ 1 [V] igin tork komutu degerini [%] ayarlamak
= 0 P1-00 Analog Tork 0 % 0 0 100 igin kullanilir. %100 tork de@erini motorun
g Komutu -
= anma torkunu ifade etmektedir.
£ Tork komutu [*%] = P1-01[%/ V] x girig voltaj [V]
5
& — —
= 1 P1-01 Tork Komutu 0 % anma 0 300 200 Bu parametre dahili lo_rl_( komutunun degerini
= motor akimi ayarlamak igin kullanihir.
&3
= Bu parametre akim denetleyicini oransal
3 P1-02 Akim Orant: Kazanci 22 2 0 1000 kazancim ayaflarrlak igin k'u\lanlhr. Akim dongi
kazanci dederi arttinidiinda, akim cevabi
B artinlabilir ve akim hatasi a il
g 3 P1-03 Akim Integral 22500 29500 0 20000 Bu mevcut ntr in integral
Kazanci ayarlamak igin kull
Bu parametre tork modunda kullanicinin
ol 4 P1-04 Maksimum Akim 100 % anma 100 o 300 verebilecedi maksimum tork komutunu
Limiti motor akimi o
simrlandirmak igin kullanibr.
- Bu parametre, akim algak gegiren filtre turunu
se¢mek igin kullanihr.
= P1-05 p i0 olarak ayar
Algak Gegiren Filtre . “Yok" olarak ayarlamir.
2 RS Tiirii Segimi (LTI © U = - P1-05 tresi 1 olarak ayar a
“Birinci Dereceden Filtre” olarak ayarlamr.
= P1-05 tresi 2 olarak ayar Iy
“lkinci Dereceden Filtre" olarak ayarlanir.
Bu parametre, ikinci dereceden algak gegiren
alum filtresinin kalite fakitriinii ayarlamak igin
kullanilir.
& P1-06 Filtre Kalite Faktori 50 50 1 100 NOT: P1-05 parametresi ile ikinci dereceden
algak gegirilen filtre se¢imi yapildiktan sonra
bu parametre ayarlanmahdir.
Bu parametre akim filtrelerinin kesim
7 P1-07 Filtre Kesme 1000 Hz 1000 1 1000 ) frekansim E_I',‘ﬂl’|ﬂ|11f_|k igin kul|ﬂ\1l\l.l’.
Frekansi Not: Bu parametre P1-05 parametresi ile bir
filtre tiiril segildiginde ayarlanabilmektedir.
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12.8.5. Grup 2: Hiz

Motoru Hiz modunda kontrol etmek ve hareketini saglamak icin bu sekmedeki parametreler
kullanilir. Sayfada Hiz komut se¢imi, Feedback, Kp, Kd, Ki parametreleri, Speed Limit ve Speed
modunda filtre yapabilecek parametreler mevcuttur.

@ SME Mation - m} X
E__é) Dosya  Gordndm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim - 8 x
Suriiciiye Baglan H* i @’ @ ® @ Agik Sayfalann Ekran Garantasania Al(FS)

= | i Parametreleri Sirdciden Olu E Parametreleri Sdriciye Gonder @ Garindmi Sifirla  Basit Gardndme Al Tdm Sekmelerde Tablolan Sfirla - Geri Al{Ctrl+Z) =
= =
“_ﬁ Grup 0: Temel Grup 1: Tork Grup 2: Hiz  Grup 3: Pozisyen  Grup 4: Haberlesme
E
o Ho Kod Parametre Dedger Birim Varsayilan Min Maks Agiklama [l
=
O - Hiz modunda referansi profil ayarlamasi yapihir.
—_ + P2-00 parametresi 0 olarak ayarlamldiginda #Dahili"
@ olarak ayarlanir.
= o P2-00 Hiz Referans Segimi 2:Yamuk 2 o 2 + P2-00 parametresi 1 olarak ayarlamildiginda S Egrisi®
Z olarak ayarlamr.
& + P2-00 parametresi 2 olarak ayarlandiinda “Yamuk”
=z olarak ayarlamir.
=] Analog hiz kontrol modunda analog hiz referans komutu,
= 1 pagq |Analod Hiz Referans 0 rimin 0 0 5000 maksimum analag gerilime(10V)kargilik gelen hiz
Komutu = 3
degerini verir.
E 2 P2-02 Hiz Referans o rimin o 500 500 P2-00 parametresi ile bellrlenfn iz referans profilleri igin
) Komutu istenen iz degeri belirtilir.
© Motorun sifir izdan anma hizina ulagma siiresini
S-Egri Hizlanma belirtilir.P2-03, P2-04 ve P2-05, iz komutunun sifirdan
—_— 3 P2-03 gSilresi 200 ms 200 1 65500 nominal hiza olan hizlanma siiresi, hepsi ayn ayn
ayarlanabilir. Trapezoidal hiz profili ayarlamak igin P2-05
tresi sifir olarak ayar
Motorun anma hizindan sifir hiza ulagma suresini belirtir.
S-Eiyri Yavaslama P2-03, P2-04 ve P2-05, iz komutunun sifirdan nominal
4 P2-04 - - § 200 ms 200 1 65500 hiza olan hizlanma siiresi, hepsi ayrn ayn ayarlanabilir.
Siiresi
Trapezoidal hiz profili ayarlamak igin P2-05 parametresi
sifir olarak ayarlanmalidir
5-Egri referans profilinde yiikselme ve yavaglama
s-£6n olgesindeki gegigler igin yumugatma siresini
5 P2.05 Hizlanmar¥avaglama 50 - 50 0 65500 belll'll!.PZ—m, P2-04 ve P2-05, I1|1 kol_mltum_m sifirdan
Siiresi nominal hiza olan hizlanma siiresi, hepsi ayn ayn
ayarlanabilir. Trapezoidal hiz profili ayarlamak igin P2-05
tresi sifir olarak ayar
P P2.06 Maksl.ml.ll'.ﬂ Hiz 5000 Fimin 5000 0 600 Bu parametre motor I1|J..||?||n maksimum dederini
Limiti ayarlamak igin kullamhr.
7 P207 | Hiz Orant Kazanci 03 03 0 500 iz iniin orants kazang katsay degerini
belirtir.
8 P2-08 Hiz Integral Kazancr & & o 500 Hiz kontrolorinin |nteg:;:“krilz'an; katsayisinin degerini
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12.8.6. Grup 3: Pozisyon

Motoru Pozisyon modunda kontrol etmek ve hareketini saglamak i¢in bu sekmedeki parametreler
kullanilir. Sayfada Pozisyon komut se¢imi, Feedback, Kp, Kd, Ki parametreleri, Pozisyon Limit ve
pozisyon modunda filtre yapabilecek parametreler bulunur.

@ SMB Motion - m} X
@ Dosya Garanim  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Segenekler  Yardim - 8 X
= Y S ) S
Siiriicitye Baglan $4 1) @ (@) @ €D Agk Sayfalann Ekran Gérintiising Al[FS)
= | = i‘ Parametreleri Sariciden Oku E Parametreleri Sirtciye Gonder @ Gordnama Sfirla  Basit GErindme Al TOm Sekmelerde Tablolan Sifirla  Geri Al{Ctrl+Z)
= | Grup0:Temel Grup1:Tork Grup2:Hiz Grup 3: Pozisyon Grup 4: Haberlesme
E
= No Kod Parametre Deder Birim Varsayilan Min Maks Agiklama ~
=
& Dahili pozisyon modunda referansi profil
— ayarlamas yapilir,
@ 0 P3.00 Dahili Pozws_yon 0 R 0 0 2 » 0 olarak ayarlanlldlglnvda dahili pozisyon r_eferansl
= Profil Segimi +1 olarak ayarlanildiginda trapezoid pozisyon
el referangi
£ = 2 olarak ayarlandiginda 5-Egri pozisyon referansi
é Bu parametre ile harici verilecek pozisyon pulse
o komutunun tiiri ayarlamir.
1 P3-01 e FreeT T 0 _ 0 0 1 + 0 olarak ayarlandlgmd:ai:i? mode pozisyon pulse
5 + 1 olarak ayarlandiginda pulse&Yon pozisyon
‘g pulse turid
a Bu parametre ile pozisyon denetleyici orantisal
kazanci ayarlanir. Pozisyon orantisal kazanci
L Pozisyon Orant dederi arthginda, pozisyon cevabi artirilabilir ve
2 p3-02 Kazanci 8 : 8 o 500 pozisyon hatas azaltilabilir. Deder gok biyuk
ayarlanirsa, kolayca titregime ve giiriiltiiye neden
olabilir.
3 P303 Pozisyon Integral 0 _ 0 0 50000 Bu parametre, pozisyon (_iﬂ_ngusll integral
Kazanci ayarlamak igin kullamnl
Pozisyon komutu diizgiin bir gekilde
Pozisyon fleri dedigtirilirse, kazang dederini artirmak pozisyon
4 P3-04 ¥ 0.3 - 0.3 o 100 hatasini azaltabilir. Konum komutu diizgiin gekilde
Besleme Katsayisi P P
degigtiriimezse, kazang degerini arttirmak
mekanik titregime sebep olabilir.
5 P05 Pozigyon Geri 0 . 0 9447487648 214748647 Bu FOTCIENE TN TIHE T
Beslemesi gostermektedir.
& P3-06 Pozisyon Komutu [ - 0 2147483643 2147483647 Bu parametra ile dahili pozisyon kontrolinde
pozisyon komutunu ayarlanir.
- Bu tre, pozisyon algak gegiren
filire segimi yapmak igin kullanihr.
+ P30T pi i 0 olarak ayar g uYok™
Komut AG Filtresi " olarak ayarlamr.
o = Secimi Lol - u C 2 - P307 tresi 1 olarak ayar
“Birinci Dereceden Filtre” olarak ayarlanl_r.
* P30T p i 2 olarak ayar Is} “lkinci | v

231



)

Grafiksel Kullanict Arayiiz Alarm Bilgisi

12.8.7. Grup 4: Haberlesme

Motor ile siiriici arasinda haberlesmeyi saglayan parametreler yer alir. Haberlesme protokol
secimi, Kontrol mod secimi, CAN ayarlamalar1 ve Haberlesme i¢in timeout siiresi bu sekmeden
ayarlanir,

@ SMEB Mation — m} X
@ Dosya  Garanum  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Segenekler  Yardim - 2 X
Siiriiciiye Baglan H* ; i ﬁ ® ® @ Acik Sayfalann Ekran Garantasand Al(F3)

Parametreleri Siriiciden Oku E Parametreleri Siiri nami Sfirla  Basit Gérandme Al Tiam Sekmelerde Tablolan Sifila Geri Al(Ctrl+Z)

iye Gander @ G

Grup 0: Temel Grup 1: Tork Grup 2: Hiz  Grup 3: Pozisyon Grup 4: Haberlegme

No Kod Parametre Deder Birim Varsayilan Min Maks Agiklama ~

[ P4-00 Slave Adresi 1 - 1 1 127 Haberlesme igin kullanilacak noktamin adresini belirtir.

- Haberlegme tipini belirtir.

+ P4_01 parametresi 0 olarak ayarlandiginda, bu

1: R5-435 - 1 0 1 parametre RS5-232 olarak ayarlanir.

+ P4 01 parametresi 1 olarak ayarlandiginda, bu
parametre RS-485 olarak ayarlanir.

- Haberlegme igin kullanilacak haberlegme hizimi belirtir.
* P4_02 parametresi 0 olarak ayarlandiginda iletim hiz:
4800 olarak ayarlanir.
= P4_02 parametresi 1 olarak ayarlandi@inda iletim hizi
9600 olarak ayarlanir.

MODBUS = P4_02 parametresi 2 olarak ayarlandiginda iletim hizi

2 P4-02 Haberlegme Hizi 2:19200 - 2 0 5 19200 olarak ayarlamir. B
= P4_02 parametresi 3 olarak ayarlandiginda iletim hizi
— 38400 olarak ayarlanir.
= P4_02 parametresi 4 olarak ayarlandi@inda iletim hizi
57600 olarak ayarlanir.
« P4_02 parametresi 5 olarak ayarlandiinda iletim hizi
115200 olarak ayarlanir.
Haberlegme Zaman 0 Haberlesmed zaman dederini
Agimi belirtir.
- iletigim protokoliniin tipini ifade eder.
+ P4_04 parametresi 0 olarak ayarlandiginda “8 Veri
Parite Yok, 1 Durdurma Biti" ayarlanr.
+ P4_04 parametresi 1 olarak ayarlandiginda “8 Veri
(Gift, 1 Durdurma Biti" ayarlanir.
+ P4_04 parametresi 2 olarak ayarlandiginda “8 Veri
0: 8,Parite Yok,1 - 0 0 5 Tek, 1 Durdurma Biti" ayarlanir.
+ P4_04 parametresi 3 olarak ayarlandiginda “8 Veri
Parite Yok, 2 Durdurma Biti" ayarlamir.
+ P4_04 parametresi 4 olarak ayarlandiginda “8 Veri
(Gift, 2 Durdurma Biti” ayarlanir.
+ P4_04 parametresi 5 olarak ayarlandiginda “8 Veri
Tek, 2 Durdurma Biti" ayarlanir. v

Haberlegme
Protokolii Segimi

| Cikb Penceresi | Calisma Alam

Gister

Haberlegme
Protokoli
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12.8.8. Parametreleri Siiriiciiye Gonder

#| Parametreleri Siriiciiye Gand
Parametre editorii sayfasinda yer alan LI ATAMELTEIET SHIUCHYE 28095 buton araciligi ile Temel,

Tork, Hiz, Pozisyon veya Haberlesme sekmeleri iizerinde yer aldigimiz sekmede yapilan tiim
degisiklikler siiriiciiye gonderilir.

12.8.9. Parametreleri Siiriiciiden Oku

Parametrelen Sariciden Oku

Parametre editorii sayfasinda yer alan buton araciligi ile Temel,
Tork, Hiz, Pozisyon veya Haberlesme sekmeleri iizerinde yer aldiginiz sekme icin siiriiciide
bulunan tiim parametreler okunur.

12.8.10.Basit Goriiniime Al

Basit Gardnime Al

Parametre editorii sayfasinda yer alan buton araciligi ile tablolardaki siitunlar
ekran boyutuna gore ayarlanir ve daha az veri gosterilir. Tekrar detaylandirmak icin Detayh
Goriiniime Al butonuna tiklanir

12.8.11.Tiim Sekmelerde Tablolar: Sifirla

Parametre editorii sayfasinda yer alan 10m sekmelerde Tablolan Sifirla 400 aracihigr ile tim

sekmelerde yer alan parametre Deger alan sifirlanir ve uygulama ilk basladigi degerlere geri doner

12.8.12.Rengi degistir

) Rengi dedistir )
Parametre editorii sayfasinda yer alan buton araciligr ile sekmelerde kullanilan
tablolar icerisinde font ve arka plan renkleri degistirilir.

)
@ Dosya Gornom  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler Yardim
Siiriiciiye Baglan L s i) 2 (D) (D €3 Agk Sayfalann Ekran Gorantisand AI(FS)

|7 L, [E] parametreleri Surucuden Oku [#] Paremetreleri Suriciye Gonder  (7) Gorunuma Sifrla Detayls Gorunime Al Tum Sekmelerde Tablolan Sifirla Geri AI(Ctr+2) Yinele(Ctrl+Shift+Z) Rengi dedisti

i Grup 0: Temel  Grup 1:Tork Grup 2: Hiz Grup 3: Pozisyon Grup 4: Haberlegme
E* Kod Parametre. Deger Birim Min Maks
3 P0-00 Ayait Yaziim Siriimii 100 100 500
= PO-01 Servo Aktif 0 0 1
% Po-02 @ Goriinim letisim Kutusu 5 [syonKontrol - 0 i
= PO-03 40 ohm 5 750
E P04 100 w 30 3000
(=3 PO05 Metin rengini Satrn arka rengini | Teksatrnarka  Fa Ging - 0 1
— degistir bile defigtir rengini degistir
PO-06 _LP - w 0 4
5 P07 Yok - 0 1
g P0-08 re digt - 0 1
PO-03 Gn Plan Rengi Alternatif renic Arka Plan Rengi | |Fren Kullan - 0 1
— PO-10 0 [] 1
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12.9. Alarm Bilgisi

12.9.1. Aciklama

Bu sayfa "Alarm" sekmesi ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle birlikte
anlatir.

12.9.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Cahsma Alam" penceresinden "Alarmlar’ butonuna tiklayarak
pencerenin agilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alana agilacaktir. Sistem
calismas1 sirasinda karsilagilan hatalar1 gérmek ve hatalar hakkinda bilgi sahibi olmak igin
Sekil9’da gosterilen erisim saglanir.

®
@ Dosya  Gardndm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim - & X
Siiriiciiye Baglan ¢=¢ ; i @ @ @ @ Agik Sayfalanin Ekran Garantisind Al(F5)
_ = = . £ R .
s @ EREON > ] [8) Gecen Siire: 00 saat, 00 dk, 00sn () Alarm Log  ALOOT-Agin Akim
= .
E No Kod Durum Isim Agiklama Sebep Diizeltme Yéntemi
o2 Ana devre akimi, motorun anhk Ana devre akimi, motorun
3 1 ALIDM v AgIr Akim maksimum akim dederinin 1.1 anlik maksimum akim Kablo badlantiar kontrol edimelidir Kisa devreyi ortadan kaldirn
e katndan daha yiksek. dedgerinin 1.1 katindan we metal iletkenlerin maruz kalmasin énleyin.
g 2 ALO02 v Asgiri Gerilim ASINAC girig geriimi daha yiksek.
= = Kullanim kilavuzundaki kablolama tanimlamasini izleyerek yeniden
M Kut rt khd bekl =
g 3 ALO03 v Ortam Sicakgg [T 2T Sieat PERENEN | | hotor kabiokama hatasi | kabiokama yapin. hotor v siricil toprak bagiantianni kontrol
= egerden yiiksek. N
= Ana devre voltaj belirtilen edin.
(‘_g} 4 ALDD4 L4 Dagiik Gerilim dederin altinda. \GBT hatas! Soriciyid daghicilara geri guunderm veya SMB Teknik Servis ile
Tt nalvi - kaglant kurun.
— nite nomina o
5 ALD0S b4 Agin ik izerinde Kontrol parametre ayar Ayarlar varsayilan ayarlara getirin ve kademeli olarak dederi
T i hatasi ayarlayn.
= 5 ALO0E v e otor kontrol hizi normal hiz
bl SININNI 351y0r.
(G} 7 ALOOT v IPM Sicakhd Sirich sicaklg yiksek
Parametre ayarlamalarn hatal
= 3 AL0os ' IPM Hatasi yapimasi veya motor glic
bag nda problem
9 ALDOS v Enkoder Hatasi Enkoder kablolamasi yanls
10 ALOMO v ETa Servo sdrdciye takih fan
anormal galis
" ALOM W Fren Anzasi Rejeneratif direnc kablolamasi
yanls.
12 ALM2 ¥ Faz Kayb Gicln bir faz kayiphr.
Motor sdriciyle eslesmiyor.
13 ALDT3 L4 Motor Hatas: Boyutlar (glic derecesi) igin
dodru sekilde eslegmiyor.
14 ALM4 L Hafiza Anzasi Hafiza birimi dogru calgmryor.
15 ALOTS v Acil Durdur Al durdurma ilﬁu'}ﬁ“tﬂ”
16 ALME W WDT Sifirlama Agin Sistem Glrdtiso
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12.9.2.1. Basla

Bu butona basildig1 anda ara yiizden cihaza bir okuma istegi gonderilir. Cihazdan bilgisayara
Sekil10’da gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve araylizde gosterilir.

@& SME Motion - [Alarm Bilgisi] — [m| *
@ Dosya Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Segenekler  Yardim - 8 X
Suriiciiye Baglan 4 1) & (D) (@ €3 Ack Sayfalann Ekran Gorantastnd Al(F) () Alarm Reset (F12) |ALDDA - Disiik Gerilim - 26.08.2020 02:20:01
= | & . Q) (n ] Gegen Siire: 00 saat, 00 dk, 04 sn Alarm Log  ALOD1-Agin Akim +
q-FEu No Kod Durum Isim Aciklama Sebep Diizeltme Yontemi
& Ana devre akimi, motorun anllk Ana devre akimi,
3 1 ALOD1 W Agn Alam maksimum akim degerinin 1.1 motorun anlk i Kablo baglantlar kontrol edimelidir. Kisa devreyi ortadan kaldinn ve
e katindan daha ylksek. akim degerinin 1.1 metal iletkenlerin maruz kalmasin dnleyin.
g Z ALDOZ L Agn Gerilim Agn AL ging gerilimi katindan daha yliksek.
= § . Kiturun ortam sicakhd beklenen Kullamim kilavuzundaki kablolama tanimlamasini izleyerek yeniden
8 3 ALDO3 v Ortam Sicakhd dederden yiksek AT R yapin. Motor ve sirici toprak bag ni kontrol edin.
@ M P N - s ow
o - = Ana devre voltaj belittilen Shriciyl dagmcilara geri ginderin veya SMB Teknik Servis e
= 4 ALOD4 7} Dusuk Gerilim i deterin altinda. IGBT hatas| baglant kurun.
i 5 ALODS W Agin Yiik Unite nominal ydklemenin Kontrol parametre ayar Ayarlari varsayilan ayarlara getirin ve kademel olarak degeri
Gzerinde hatasi ayariayin.
v Motor kontrol hizi nomal hiz
5 (3 ALODG « Agn Hiz sninn! agyor
g 7 ALOOT L IPM Sicakhd Sonied sicakhd yiksek
Parametre ayaramalann hatal
2 ALOOS L IPM Hatasi yapilmasi veya motor gig
_ baglantilannda problem clugmas!
9 ALOD9 7] Enkoder Hatasi | Enkoder kablol yanhs
10 ALOTO v Fan Anzas: Servo surufu?'e tallﬂh fan anormal
y Rejeneratif direng kablolamasi
1 ALD11 v Fren Anzasi yans.
2 ALD12 W Faz Kaybi Gicln bir fazi kayptir.
Motor siniclyle eglesmiyor.
12 ALO13 v Motor Hatasi Boyutlar (gl derecesi) igin dodru
sekilde egegmiyar.
14 ALD14 w Hafiza Anzasi Hafiza birmi dogru aligmryor.
y ; Acil durdurma anahtan
15 ALOTS L4 Acil Durdur ethinlegtinidi
16 ALO16 L WODT Sifiiama Agn Sistem Gniitisd
12.9.22. Dur

Bu butona basildig1 anda arayiiz cihaza durdurma komutu i¢eren USB mesaji gonderir. Cihazdan
gelen mesajin icerigi bos olur ve ara yiizde son aktarilan veriler Sekill0’daki gibi ekranda
gosterilir.

12.9.2.3. Alarm Sifirlama

Bu butona basildig1 anda arayiiz cihaza reset komutu igeren USB mesaji gonderir. Cihazdan gelen
mesaj igerigi ilgili alarm degerlerini sifirlar ve arayiizdeki alarmlar temizlenir.
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12.9.2.4.

Bu listede alarm parametrelerinin isimleri, kodlar1 ve ilgili alarma ait tanimlamalar yer almaktadir.

Alarm Parametreleri Listesi

No Kod Durum Isim Agiklama Sebep Diizeltme Yontemi
Ana devre akimi, motorun anlik Ana devre akimi, motorun
1 ALDDM o AgiriAkim maksimum akim degerinin 1.1 anhk maksimum akim Kablo baglantian kontrol edilmelidir Kisa devreyi ortadan kaldirin
katndan daha yiksek. degerinin 1.1 katindan ve metal iletkenlerin maruz kalmasini énleyin.
2 ALD02 L Asir Gerilim ASINAC girig geriimi daha yiksek.
m Kullanim kilavuzundaki kablolama tanimlamasin izleyerek yeniden
y o Kutunun ortam sicakhd beklenen Motor kablolama hatas: o he s z
3 ALOO3 W Ortam Sicakhg defierden yiiksek. yapin. Motor ve sirici toprak N1 kontrol edin.
- — Siriciyl dagticilara geri gbnderin veya SMB Teknik Servis ile
J o - Ana devre voltaj belirtilen IGET hatazi .
4 ALDD4 " Dasik Gerilim L izirrremin baglanti kurun.
— " = - Kontrol parametre ayar Awyarlar varsayilan ayarlara getirin ve kademeli olarak degeri
_ Unite nominal ydklemenin
5 g5 v
5 ALDOS o Agin ik izerinde hatasi ayarlayin
Motor kontrol hizi normal hiz
(] ALDDE w AginHiz siminni asiyor.
7 ALDOT v IPK Sicakhidi Sorico sicakhd yoksek
Parametre ayarlamalann hatah
3 AL0O0B L IPM Hatasi yapimasi veya motor glic
§ nda problem
9 ALDOS w Enkoder Hatasi Enkoder kablolamasi yanhs
10 ALDMO - Fan Arzasi Servo siriciye takih fan anormal
n ALDT v Fren Arizas! Rejeneratif direnc kablolamasi
yanls.
12 ALD2 L Faz Kayl Giicin bir fazi kayiptr.
Motor siriciyle eglegmiyor.
13 ALD3 ' Motor Hatasi Boyutlar (gic derecesi) icin
dodru sekilde eglesmiyor.
14 ALD14 " Hafiza Anzas: Hafiza birimi dodru calgmiyor.
15 ALO1S W Acil Durdur Ael durdurma ilﬂu'}ﬂmﬂ”
16 ALD1E ' WOT Sifirlama Agin Sistem Glrifisd

12.9.25.

Alarm bilgisi sayfasi igerisinde yer alan

Alarm Gec¢misi

oy

Alarmlar listelenir ve detay tablosu gosterilir.
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® Alarm Gegmisi lletisim Kutusu

Ohg

Alarmpate

[ 26.08.2020 09:20

26.08.2020 09:20
18.08.2020 1431
18.08.2020 14:31
21.05.2020 15:25
20.03.2020 13:53
20.02.2020 13:31
20.03.2020 13:28
20.03.2020 13:25
20.02.:2020 12:20
20.02.2020 10:29
18.02.2020 12:35
14.02.2020 13:33
14.02.2020 13:32
14.02.2020 11:50
14.02.2020 11:42

AlarmCode
ALDD9
ALDD4
ALOD9
ALDD4
ALOOT
ALDO9
ALDD9
ALDO9
ALDD9
ALODS
ALDD9
ALODS
ALDD9
ALDD9
ALDO9
ALDD9

butonuna basildig1 anda daha 6nce karsilasilan

>

Temizle

AlarmmMame ~

Enkoder Hatasi
Dizik Gerilim
Enkoder Hatasi
Digik Gerilim
AginAkim
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Encoder Error
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
Enkoder Hatasi
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12.9.2.6. Alarm Sifirlama

iy
Alarm bilgisi sayfasi igerisinde yer alan butonuna basildig1 anda siiriiciye tiim alarmlar
tekrar kontrol et ve diizelt komutu gonderilir. Eger siiriicii tarafinda alarmlar sifirlanirsa Alarm
tablosu tizerinde yer alan Kirmzi renkli alarmlar Siyah renge donerek sifirlanir.

12.9.2.7. Alarm Log

Alarm bilgisi sayfasi icerisinde yer alan W Alarm Log butonuna basildig1 anda siiriicii icerisinde
yer alan alarm ge¢misi listelenir. Siiriicii i¢erisinde yer alan EEPROM iizerinde varsa son 50 alarm
listelenir.

@
@ Goranum  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yarcim -
Siiriiciiye Baglan H¢ %l i @ @ @ 8 Agik Sayfalarin Ekran Garantasand AI(FS)
z [5Q s m L ® 0 Gegen Siire: 00 saat, 00 dk, 00 sn ) Alarm Log  ALODI-Agin Akim =
£ i Motor Ayarian — i sntemi
o 5% Otomatik Ayar No Kod Durum Isim Agiklama Sebep Diizeltme Yéntemi
z 27 Aamiar Ana devre akimi, molorun anlik Ana devre akam,
S 3, Dijtal Girig 1 ALO0 v AginAkim maksimum akim dederinin 1.1 motorun anlik maksimum Kablo bajlantian kontrol edimelidir.isa devreyi ortadan
|| . Difta Gl katindan daha yiksek akim degjerinin 1.1 kaldinn ve metal ietkenlerin maruz kalmasini nleyin
5 vt Analog Gi 2 ALO0Z v Asin Gerilm ASINAC giris gerilimi EOEENRE NS
2 o alog iy aki kablolama izleyerek
5 A7} Anslog Gls 3 AL002 | @ Alarm Log — O % hayapn. Molor ve sirici toprak
g ~{=) Durum Moritdrd ntiarmi kenirol edin.
E F#] Osioskop 4 AL004 | Mumber Alam Code Alarm Name ™ lgeri gonderin veya SMB Teknik Servis
= ; @ Parametre Grubu 0: Temel 5 ALOOS - tarlara getirin ve kademeli olarak degeri
i Parametre Grubu 1: Tork 2 ALDOS Agn Yilk ayarkaymn
= ity Parametre Grubu 2: Hiz g | aLoe |3 ALDTD Fan Anzasi
E 2 Parametre Grubu 3: Pozisyon
3 Paramere Grubu & Haberl 7 ALDOT |4 ALDTO0 Fan Anzas
#® Enkoder Ayan 5 ALOOS Agn ik
_ @ Jog Moy 8 | ALoos g ALDTD Fan Anzes:
7 ALOTOD Fan Anzas:
g AL00S
8 ALOOS Agn ik
0] AL ALDTD Fan Anzasi
11 aLott |10
1z | Az
12
13| ALote g3
1w | Awie|™
15
15 | ALOTS
16
e [ awoisf
18
19 hd

12.10. Enkoder Ayari

12.10.1. Aciklama

Bu sayfa "Enkoder Ayart" sekmesi ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle
birlikte anlatir.

12.10.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Calisma Alam" penceresinden "Enkoder Ayar1" butonuna tiklayarak
pencerenin agilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alan agilacaktir. Sistem
caligmasi sirasinda motora enkoder ayar1 yapildigi anda motora ait elektriksel ve mekanik ac1
bilgilerine erismek i¢in bu sayfadan faydalanilir.
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@ SMB Motion - [Enkoder Ayari - 8 X
W) Dosya Géranam  Gergek Zamanh Sayfalar  Parametre Ayarlari  Seenekler Pencere  Yardim -8 X
Sricaye Baglan | (@ CIHAZ BAGLI DEGIL | ] 62 448 0 i @ (@) (D € Acik Sayfalann Ekran Géetintlstind AI(FS) @ SERVO OFF

@  SMB Dusik Gug Servo Surdcusi --> SMB-LP-50 | Gegen Sure: 00 saat, 00 dk. 00sn €

= Sarucu
# Notor Ayadan Enkoder Ayan
Otomatik Ayar
Aamiar
wla Dytal Gitg
& Dytal Gls
‘:i Analog Ging Elektriksel Ag 0
[ g Gios
& Durum Montiri [ Enkoder Sfria
{3+ Osioskop
=@ Parametreler
@ Parametre Grubu 0 Temel
Parametre Gubu 1: Tork
o Parametre Grubu 2: Hz
A Parametre Grubu 3: Pozisyon
) Pasaretre Grubu 4: Haberegme
a
— @ Jog Modu
@ Dohi Pozsyon Kontroli

| Cikts Penceresi | Caligma Alans

Gizle

12.10.2.1. Basla

Bu butona basildig1r anda ara yiizden cihaza bir okuma istegi gonderilir. Cihazdan bilgisayara
sekilde gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve arayiizde gosterilir.

@ SMB Motion - [Enkoder Ayan] — [m] *
@ Dosya  Gorandm  Araglar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardim -8 x
Suricuye Baglan E H# g i ﬁ @ ® Q Agik Sayfalann Ekran Goruntastnu Al{F3)
= |Enkoder Ayan Haberesme Durumu -»: Success o ‘Q SMB Motion Gecen Sire: 00 saat, 00 dk, 07 sn 0
i Enkoder Ayan Haberesme Durumu ->: Success
=z |Enkoder Ayan Haberesme Durumu -»: Success
& [Enkoder Ayan Haberesme Durumu -5 Succsss Mekanik Ag [] Enkoder Sfifa
= |Enkoder Ayan Habedesme Durumu -»: Success
& |Enkoder Ayan Haberesme Durumu ->: Success
Enkoder 2yan Haberlesme Durumu - Success BektikselAg [ 0 |
g [Erkoder Ayan Haberiesme Dunmu ->. Success
% Omek Saysi (Excel igin) 50 = Okunan veri sayist 7
a
S
= Excele Kaydet

Gizle

[

e Siiriictiden okunan veri sayis1 sistemde gosterilir.
e Okunan mekanik a¢1 ve elektriksel ac1 degerleri arka planda kaydedilir
e Kaullanicinin girecegi o0rnek sayist kadar veri arka plandan birikerek Excel dosyasina

kaydedilir.

12.10.2.2. Dur

Bu butona basildig1 anda arayiiz cihaza durdurma komutu i¢eren USB mesaji gonderir. Cihazdan
gelen mesajin icerigi bos olur ve ara yiizde son aktarilan verilerin haberlesmesi sonlandirilir.

12.11. JOG MODU

12.12. Aciklama

Bu sayfa "Jog Modu" sekmesi ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle
birlikte anlatir.
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12.12.1. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Cahisma Alam" penceresinden ""Jog Modu™ butonuna tiklayarak
pencerenin agilmasimi saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alan agilacaktir. Sistem
calismasi sirasinda arayliz tizerinden JOG Hizi vererek motorun dondiiriilmesi saglanir. Kullamel
Mouse ile basili tutana kadar motor doner. Mouse iizerinden elini ¢ektig¢inde motor durur.

@ SMBMotion - X
@ Dosya Gorunim  Gergek Zamanli Sayfalar  Parametre Ayarlar  Secenekler  Pencere  Yardim = x

[ saracaye Bagian | @ citaz BAGU | 5] %3 448 C0 (i) P (D) (D €D Acik Sayfalann Ekran Gortntdstn AIES) @ SERVO OFF

51 Suried [ Parametre I Deger [ Biim | Varsaplan | Min I Max \
P Motor Ayaizn | 10G Hzt | 0 | rew | s ] 0 | s000 |
"5 Otomatic Ayar

Jog lledi

Harmiar Jog Gen

o Diftal Girig
~ola Dital Glas
484 Analog Gy
e
™) Durum Mornitni
F#] Osioskop
=683 Parametreler
48 Parametre Grubu 0: Temel
Parametre Grubu 1: Tork
it Parameire Grubu 2 Hiz
2 Parametre Grubu 3: Pozisyon
-+ Parametre Grubu 4; Haberesme
-£7 Joa Modu
{8y Dahili Pazisyon Kontrolia

| Gkt Penceresi | Calisma Alam

Gizle

12.12.1.1. Jog fleri

Kullanic1 JOG Hizi degerine bir deger girer. Ardindan bu butona basildig1 anda ara yilizden cihaza
bir yazma istegi gonderilir. Cihaza gonderilen JOG Hizi kullanici Mouse iizerine basili tutana
kadar motor saat yoniinde doner.

& SMB Mation - X
@ Dosya Goranim  Gergek Zsmanh Sayfalar  Parametre Ayarlan  Secenekler Pencere  Yardim = x

[ sarciiye Balon | @ ciHAZ BAGLI | #0000 2 (D @ €D gk Sayfalann Ekran Gorintisting AIFS) @ SERVO OFF

‘Parametre I Deger [ Binm [ varsailan | Min I Max
Jog Ger

5 Sircn [
¥ Motor Ayattan | JOG izl | 50 [ e [ e ] o | s000

% Cromatik Ayar
Alamlar

~uia Diltal Giig

ol Diftal Glag

484 pnalog Girg

=) Duum Moniiri
[ Osiloskop
5688 Parametreler

48 Parametre Grubu 0: Temel

| ikt Penceresi | Galisma Alam

Parametre Grubu 1: Tork
4 Parametre Grubu 2: Hiz
& Parametre Grubu 3: Pozisyon
() Parametre Grubu 4: Haberlegme
77 Joa Modu
= &3 Dahil Pozisyon Kontroli

Gizle

12.12.1.2. Jog Geri

Kullanic1 JOG Hizi degerine bir deger girer. Ardindan bu butona basildig1 anda ara ylizden cihaza
bir yazma istegi gonderilir. Cihaza gonderilen JOG Hizi kullanici Mouse iizerine basihi tutana
kadar motor saat yoniiniin ters yoniinde doner.
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@ SME Mation
@® Dosya Gorinam  Gergek Zamanli Sayfalar  Parametre Ayarlan  Segenekler  Pencere  Yardim g X

@ cirezescy | W 4 OO (1) @ @ @ €D Ak Sayfalsnn Ekran Gorantisang AI(FS) @ SERVO OFF

| 10G Hi | s0 I [ | 5000 |

& Jog lleri

& Dital Ging
o Dital Gl
484 Analog Ging

&) Durum Montéri
3] Osioskep

& Parametreler

+-48) Parametre Grubu 0: Temel

i+ Parametre Grubu 1: Tork

i~ Parametre Grubu 2 Hiz

i Parametre Grubu 3: Pazisyon
i) Parametre Grubu 4: Haberlegme
g Joa Modu
& Dahili Pozisyon Kontroli

| ikt Penceresi | Calisma Ala

Gizle

12.12.1.3. Jog Aktif
Kullanici bu botuna bastigi zaman sistemde JOG Modu aktif olur.

@& SMB Motion

@ Dosya Gorinim  Gergek Zamanli Seyfalar  Parametre Ayarlar  Segenekler  Pencere  Yardim 8 x

@ cinazercL | [ G 44 (1) & (@) ) €D Acik Ssyfalann Elran Gorantdstng AlFS) @ SERVO OFF
5 Soren [ Parametre I Deger [ Bim [ varsaplan | Min | Max |
¥ Wotor Ayarlan | J0G Hizi | 50 I EET 0 | 5000 |
i1 Otomatk Ayar
Aamiar
o Dital Girg
o Dital Gl
84 Anciog Girg
4] Analog Glas
~&) Durum Mornitori
P Osloskop
-4 Parametreler
% Parametre Grubu 0: Teme!
Parametre Grubu 1: Tork
oty Parametre Grubu 2: Hz
2 Parametre Grubu 3: Pozisyon
-3 Parametre Grubu 4: Haberlesme
&7 Jog Modu
& Dahil Pozsyan Kontroli

| Gkt Penceresi | Calisma Alani

Gizle

240



Grafiksel Kullanict Arayiiz Alarm Bilgisi

)

12.12.1.4. Jog Pasif

Kullanict bu botuna bastig1 zaman sistemde JOG Modu pasif olur.

@ SMB Motion

@ Dosya Goranim  GergekZamanhi Sayfalar  Parametre Ayarlan  Segenekler  Pencere  Yardim

chwHAz BaGL | [ % 44 T (1) @ (@ @ € Ak Ssyfalann Ekran Gorantusuna AI(FS) @ SERVO OFF

5 1 Siricd [ Parametre I Deger [ Birm | varsaplan | Min [ Max

-~ gﬂwﬁia‘:aﬂ | 106 Hi | 50 I EE 0 | 5000
1. Otomatik Ayar

Alamlar
& Dital Giig
oy Diltal Ghats
B4 Anclog Gis
[ 7] Analog Gikis
=) Durum Moritoria
%] Osioskop
@ Parametreler
+48) Parametre Grubu 0: Temel

| Gkt Penceresi | Galisma Alan

Farametre Grubu 1: Tork
i} Parametre Grubu 2: Hiz
% Parametre Grubu 3: Pozisyon
{2} Parametre Grubu 4: Haberlesme
7 Jog Mody
Gy Dahil Pozisyon Kontroli

Gizle

12.13. Ana Sayfa

12.13.1.Aciklama

Jog iler

Jog Geni

Bu sayfa arayiizdeki tiim sayfalar1 barindiran temel sayfadir. Arayiizde yer alan sayfalara erisim

icin bu sayfa kullanilir. Sayfalara erigmek i¢in 3 yontem bulunur

e Anasayfada yer alan Calisma Alam sekmesi tlizerinden
e Anasayfadaki ikon Meniiler
e Anasayfada yer alan Gruplandirilmis Menii elemanlari {izerinden

12.13.2.Calisma Alam

Uygulamada sola hizali "Calisma Alan1" penceresinden tiim sayfalara erigmek miimkiindiir.

Caligsma alan1 sekmesi ii¢ ana elemandan olugsmaktadir.
o Sayfa listesi = Arayiizdeki tiim sayfalar listelenir

| Sinicd
Mator Ayarlan
Ctomatik Ayar
. Marmlar
i Dijital Girig
ot Dijtal Cikig
b4 Analog Girig
E Analog Glag
{88 Durum MonitGni
@ Osiloskop
@ Parametreler
i 484 Parametre Grubu 0: Temel
Parametre Grubu 1: Tork
gy Parametre Grubu 2: Hiz
- Parametre Grubu 3: Pozisyon
§ _\. Parametre Grubu 4: Habedesme
-4 Enkoder fyan
ﬁ Jog Modu

[ Cikh Penceresi [ Caligma Alam

Gizle
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e (Cikt1 Penceresi = Arayiiz lizerinde yapilan tiim islemlerin sonuglari, olas1 bilgilendirme ve
hatalar bu pencere iizerinde kullaniciya gosterilir.

Enkoder Ayan Haberesme Durumu -=: Success
Enkoder Ayan Haberesme Durumu -=: Success
Enkoder Ayan Haberesme Durumu -=: Success
Grup Temel igin Yazma igemi ->Success

Grup Temel igin Yazma igemi ->Success

Grup Temel igin Okuma iglemi ->Success

Grup Tork igin Yazma igemi ->Success

Grup Tork igin Yazma igemi ->Success

Grup Tork igin Okuma iglemi ->Success

Durum Monitond Haberesme Durumu -=: lo TimedOut

Calisma Alam

[ Cikt Penceresi

Gizle

l

e Gizle/Goster = Calisma alan1 sekmesini gizlemek veya gdstermek i¢in kullanilir

12.13.3.Ana menii elemanlari

Ana ekran igerisinde iist bolmede yer alan meniiler sayfalara kisa yolda erisim amagh
kullanilir. Meniiler asagidaki ekran goriintiisiinde mevcuttur.

12.13.3.1. Dosya

No Menii Elemant Islemi

1 Otomatik Ayar Dosyas1 A¢ Otomatik ayar sayfas1 agilir

2 Alarm Dosyasi Ag Alarm sayfasi agilir

3 Dijital-Analog Giris/Cikis Dosyasini Dijital/ Analog Ekrani Agilir
Ag

4 Durum Monitorii Dosyasi Ag Durum Monitorii Ekrani agilir

S Parametre Editdrii Dosyas1 Ag Parametre editorii ekran1 agilir

6 Cikis
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12.13.3.2. Goriiniim

No Mentu Elemant

Islemi

1 Yan Pencere

Calisma alan1 penceresi hizalanir

2 Cikt1 Penceresi Temizle

Cikt1 penceresindeki metinler silinir

12.13.3.3. Gercek Zamanh Sayfalar

No Menii Elemani Islemi
1 Durum Monitorii Durum monitorii ekrani agilir
2 Osiloskop Ekrani Osiloskop ekrni1 agilir
3 Alarm Bilgisi Alarm ekrani agilir
4 Otomatik Ayar Otomatik ayar ekrani agilir
5 Enkoder Ayari Enkder ayar1 ekrani agilir

12.13.3.4. Parametre Ayarlari

No Menii Elemani Islemi

1 Parametre Editorii Parametre editorli ekrani agilir

2 Digital/Analog 10 Dijital/ Analog I/O ekrani1 agilir
3 Motor Ayarlari Motor ayarlar ekrani agilir

4 Jog Mod JOG mod ekrani agilir

5 Dahili Pozisyonlama Kontrolu Dahili pozisyonlama ekrani agilir
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12.13.3.5. Secenekler

No Menii Elemant Islemi
1 Dil Dil se¢imi ekrani agilir
2 Teknik Servis Giris Ekrani Teknik servis giris ekran1 acilir

12.13.3.6. Pencere

No Menii Eleman1 Islemi

1 Art Arda Siral Agcilan tiim sayfalar siralandirir

2 Yatay Dose Agilan tiim sayfalar1 yatay yonde hizalar
3 Dikey Dose Agilan tiim sayfalar1 dikey yonde hizalar
4 Tiimiinii Simge Durumuna Kiigiilt Agcilan tiim ekranlar1 simge durumuna alir
5 Tiimiinii Maksimum Boyutuna Al Agilan tiim ekranlari maksimum boya alir

12.13.3.7. Yardim

No Menii Elemani Islemi

1 Yazilim Kilavuzu Arayiize ait kullanim kilavuzu agilir

2 Cevrimi¢i Yardim

3 Revizyon Gegmisi Araylize ait tim yazilimlar1 ge¢misi agilir
4 Uzak Baglanti Talebi Olustur Teknik servis talep ekrani agilir

5 Baslangi¢ Ekrani Baslangi¢ ekrani agilir

6 Hakkinda Uygulamanin hakkinda ekrani agilir
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12.13.4.ikon Meniiler

Ana ckran igerisinde Ust bolmede yer alan ikonlu meniiler sayfalara kisa yolda erisim amagh
kullanilir. Ikonlar asagidaki ekran gdriintiisiinde mevcuttur.

| Sariciiye Baglan | (@) CIHAZ BAGLI | ) 2 (D) (D €D Actk Sayfalanin Ekran Gériintisting AIFS) @) SERVO OFF

No Ikon Islemi

1 Siriiciiye Baglan USB siiriiciisiine baglanma ekrani agilir
5 @ CiHAZ BAGL Siirliciiniin arayilize bagli olup olmadigini

g’ gosterir.
3 Osiloskop ekrani agilir

F G Otomatik ayar ekrani agilir
4 0 ¥ ¢
5 #* Dijital/Analog giris ¢ikis ekrani agilir
6 ; Durum monitorii ekrani agilir
7 i Alarm bilgisi ekran1 agilir
8 éﬁ Parametre editorii sayfasi agilir
9 @ Arayliz i¢in hazirlanan kullanim kilavuzu
acilir
10 @ Hakkinda ekrani agilir
11 @ Uygulamadaki tiim sayfalar kapanir
12 Acik Sayfalann Ekran Gérintdsand Al(F3) Agik olan tim sayfalarm ekran goriintiisi
almir.
: Sistemdeki Servo Siiriici’niin aktif veya
SERVO OFF

13 @ pasif oldugu gosterir.

12.14. Osiloskop Ekram

12.14.1.Aciklama:

Bu sayfa "Osiloskop" ekranmi ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini gorsellerle
birlikte anlatir.

Osiloskop ekraninin kullanimindaki amag sayfaya ait parametrelerin gercek zamanli degisiminin
kullaniciya bildirilmesini saglamaktir.
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Osiloskop sayfasinin kullanimi diger sayfalara gére daha teknik bilgi isteyen ve ¢ok fonksiyonelli
sayfa oldugu icin bu dokiimanda arayiiz {izerinde kullanilan her elemana ait ekran goriintiileri
alimmistir. Bu sayede kullanici arayliz iizerinde islem yapacagr her elemam rahatlikla
kullanabilecektir.

12.14.2 Kullamim:
Osiloskop sayfasini arayiiz tizerinden agmak i¢in asagidaki adimlar yapilir.

e Baglanti ekranindan arayiize baglanilir.
e (Calisma alan1 sekmesinden Osiloskop sekmesine tiklanir.

Osiloskop sayfasinin amaci 4 kanalda dalga seklinde caligan, sayfaya ait parametrelerin gergek
zamanli degerlerini grafiksel olarak kullaniciya gosteren sayfadir. Burada grafik s6z konusu oldugu
icin diger sayfalara gore kullanici ¢ok daha fazla etkin olarak kullanacaktir.

Kullanict bu sayfada osiloskop sayfasinda sececegi parametreleri, ekranda gosterilecek kanal
sayisini, grafigin x ve y eksenindeki hizalama ayarini, osiloskop kavramina ait teknik konu olarak
Tetikleyici degerini ve mevcut dalgayr Y ekseninde kaydiracak degeri kontrol edebilecek ve
mevcut dalga lizerinde gerekli ayarlamalar1 yapabilecektir.

Ayrica mevcut sinyaller {izerinde analiz yapabilmek ve gecmis sinyalleri arayiiz {izerinde
gorebilmek i¢in Excel formatinda bir dosyalama sistemi gelistirilerck parametreler Excel
dosyasina kaydedilebilecek veya Excel formatinda bir dosya agilarak osiloskop ekraninda
gosterilecektir.

Ayrica sistemde mevcut sayfayr yazicidan g¢ikarma ve ekran goriintiisii alma gibi gorsel
fonksiyonlar da mevcuttur.
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12.14.3.0siloskop Parametreleri

Siiriicii icin gercek zamanl degisen parametreler iceren sayfadir. Parametre editoriinde yer alan
Tork, Hiz ve Pozisyon parametrelerinin yaninda sayfaya 0Ozgli bazi parametreler
bulunmaktadir. Sayfada yer alan tiim parametrelerin listesi asagidaki gibidir.

Motor Akimi-la(A)
Motor Akimi-I1b(A)
Motor Akimi-Ic(A)
Motor Akimi-Ig(A)
Motor Akimi-Ig(A)
Motor Akimi-ld(A)
Pozisyon Komutu
Pozisyon Geribildirimi
Hiz Komutu(Voltaj)
Hiz Komutu(rpm)

Hiz Geribildirimi(rpm)
Akim Komutu

V-Bus Voltaj(V)

IPM Sicakligi(C)
Pozisyon Hatasi

Hiz Hatas1

Akim Hatasi- Q Axis
Akim Hatasi- D AXis

Mevcut sekmeye ait detayli bilgiler arayiiz {izerinden asagidaki sekilde oldugu gibi yer almaktadir.
@ SMB Motion - [Osiloskop] _ o X

@® Dosys Gorinam  Araclar  Parametre Fonksiyonu  Pencere  Secenekler  Yardn

Suriciiye Baglan 0101 @ (@ @ €3 Acik Sayfalann Ekran Gorantusina AlF5)
= 2B T G © D @ | Gecensire:00hr00min00sc Frekans : 10 KHz Goranom Ayarlan
<
E 100 ms:— A=
3
g
<
=
g
&
4 12 4 16 18 2
Paramere Segimi  Kanal ve Trigger Ayarian
Kanal 1 :Motor Alms -1a(A) [ Kanal 2 :Motor Alam: -Ib(A) [ Kanal 3 Motor Alam: -lc{A) [ Kanal 4 :Motor Alams -lq(A) Defia CURSOR X ~
|:| O Hareketh  [] X2 Hareketli
Motor Alam 1a (A - Motor Alam -bi{£) v Motor Alam -ic{) v Wotor Alam -ia(2) v -
Defa Bifikts O Evet () Hagr
L w (o W% [—
ADiv: 204 ADiv: 204 A/Div: 208 ADiv 204
Kaydrma Degen : 0 Kaydrma Degen : 0 Kaydmma Deen : 0 Kaydmma Degen : 0
CURSOR Y
] Hareketii [ Y2 [/] Hareket
8 Evet (O Hayr
v
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Bu sayfaya ait parametrelerde dikkat edilmesi gereken bir diger husus baglanti kontroliiniin
yapilarak sayfanin calistirilmasidir. Bilgisayarin algiladig siiriicliniin olmamasi durumunda USB
haberlesmesi ¢calismayacak, verilerin ger¢ek zamanl degisimi gosterilmeyecektir.

Bagli bir cihazin olmasi durumunda da motorun dondiiriildiigii moda gére Hiz, Tork ve Pozisyon
parametrelerinde degisiklikler olabilir.

Kullanicilar 6nce Parametre Editorii sayfasindan motoru ve siiriiciiyli hareket ettirecegi Hiz, Tork
veya Pozisyon modlarindan birini ayarladiktan sonra bu sayfay:1 ¢alistirmalar daha kontrollii ve
sistematik verilerin alimmasinin saglayacaktir. Bu sayede hangi verileri analiz edecegi
kolaylasacaktir.

Ayrica Osiloskop dalgasinda 6nemli noktalardan bir digeri de Parametre Editorii sayfasinda yer
alan Anahtarlama Frekansi1 parametresidir. Varsayilan olarak 10 Khz olan bu parametre 8,10 ve 12
KHz olarak ayarlanabilir. KHz degerine bagli olarak osiloskop dalga grafigi degismektedir.

12.14.4.Basla

Osiloskop sayfasinda yer alan bu buton, haberlesmenin bu sayfa i¢in baglamasinda rol oynar.
Mevcut ara yiizde cihaz baglantis1 olmamasi durumunda bu buton pasif durumdadir. Sayfada
haberlesmenin baglamasi i¢in cihazin bagli olmasi yeterlidir. Parametre editorii sayfasindan gerekli
ayarlamalarin yapilmasi durumunda bu sayfadan veri almak i¢in kullanicinin tek yapmasi gereken

butonuna tiklamasidir. Bu sayfada kullanici cihaza osiloskop baglama iglem kimligini igeren
bos bir mesaj gonderir ver bundan sonra yalnizda cihazdan gelen verileri okur.

Bu islemden sonra haberlesme baglayacak ve cikti penceresinde haberlesme bilgisi de gercek
zamanli olarak kullaniciya iletilecektir. Ayrica sayfanin ne kadar siirede ¢alistigina dair bilgi veren
kronometre de aktif olacaktir.

12.14.5.Dur

Osiloskop sayfasinda yer alan bu buton, haberlesmenin bu sayfa i¢in bitmesinde rol oynar. Mevcut
ara yiizde cihaz baglantist olmamasi durumunda bu buton pasif durumdadir. Sayfada
haberlesmenin bitirilmesi i¢in cihazin bagl olmasi yeterlidir. Haberlesmenin sonlandirilmasi igin

o butonuna tiklamasidir. Bu sayfada kullanici cihaza osiloskop durdurma islem kimligini igeren
bos bir mesaj génderir ver bundan sonra yalnizda durdurma komutu aktif edilir ve sayfa durur.

Bu islemden sonra haberlesme sonlandirilacak ve ¢iktt penceresinde haberlesme bilgisi de
duracaktir. Ayrica sayfanin ne kadar siirede calistigina dair bilgi veren kronometre de pasif
olacaktir.

Grafikte 4 kanal seg¢ildigi i¢in osiloskop ekranina 4 farkli dalga olusmaktadir. Burada secilen kanal
sayisi kadar dalga olugsmalidir. Ara yiizde kanal sayis1 kadar dalga olugsmadig1 goriildiigii durumda
Tetik seviyesi, Y ekseni degeri gibi degerler iizerinde ayarlama yapilmalidir.

12.14.6.Kronometre

Osiloskop sayfasinda yer alan kronometre cihaz ile bilgisayar arasindaki haberlesme siiresini bu
sayfa i¢in tutan birimdir. Bagla butonunun basilmasi ile aktif edilen kronometre durdur butonuna
basilmas1 durumunda sonlandirilir.

12.14.7.Yardim

Yardim butonuna tiklayarak Osiloskop sayfasina ait yardim sayfasina ulagilir.
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12.14.8.Temizle

Temizle butonuna tiklayarak Osiloskop sayfasina ait grafikte gizilen tiim dalgalar temizlenir.
Ayrica temizle isleminin yapilmasinda sonra haberlesme sonlandirilir. Kullanicinin haberlesmeyi
tekrar baglatmasi i¢in Bagla butonuna tiklamasi gerekmektedir.

Bu isleme ait ekran goriintiisii asagidaki gibidir.
12.14.9.Yazdir

Yazdir butonuna tiklayarak Osiloskop sayfasina ait grafik goriintiisii ¢ikti olarak alinir. Cikti
islemine ait ekran goriintiisii asagidaki gibidir.

12.14.10. Ekran Goriintiisii Al

Ekran Goriintiisii Al butonuna tiklayarak Osiloskop sayfasina ait grafik goriintiisii kullanicinin
istedigi dosya yolunda resim formati olarak kaydedilir. Ekran goriintiisii alma iglemine ait ekran
gOriintiisii asagidaki gibidir.

12.14.11. Bilgi:10 KHz

Osiloskop ekraninda yer alan Bilgi metni Parametre Editorii sayfasinda yer alan Anahtarlama
Frekans1 parametresinin degerine esittir.

12.14.12. Parametre Secimi

Osiloskop ekraninda 4 adet kanal ve her kanala ait parametreler bulunur. Grafik ekraninda Kanall,
Kanal2, Kanal3,Kanal4 olarak yer alan se¢im panelindeki onay kutularindan kanal se¢imi yapilir.
Secim yapilan kanala ait parametre se¢imi yapilarak ekranda istenilen grafik goriintiisii olusturulur.

12.14.13. Kanal ve Trigger Ayarlari

Yukarida bahsedilen Kanal Parametresi Se¢im Paneline benzer bir gorevi vardir. Ancak bu islem
kanal parametresi segcmek yerine segilen kanala ait tetik degeri, Y ekseni araligi, Dalga kaydirma
degeri gibi degerleri hafizada tutarak kullanicinin dalgay: istedigi formatta gostermesine yardimci
olur.

Ornegin Kanall secili oldugu durumda kullanic1 tetik seviyesini 1 olarak ayarlar, Y ekseni
Araligint 10 olarak ayarlar ve kaydirma degerini 0 olarak ayarlarsa Kanall’den farkli bir deger
sectigi durumda artik Kanall igin bu parametreler hafizaya alinmis olur. Kullanici tekrar Kanall
secimi yaptiginda az 6nceki degerler isleme alinir ve dalga bu degerlere gore sekillenir.

Farametre Segimi Kanal ve Trigger Ayarlan
Kanal Secimi Y Besen ArahincAs Y Beseninde Kaydir Trigger Seviyesi X Beseni Arahii— ms "
® Kanall rFs h 4 | A | | v | | A | | v | 2 -
O fans (R R
| o | | o |

() Kanal3
() Kanald v
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12.14.14. Trigger Seviyesi Degeri

Kanal Se¢im panelinde secili Kanal i¢in tetik degerini ayarlar. Ekranda yer alan kenar ve tetikleyici
moduna gore dalga ¢izimi degisir.

12.14.15. Y Ekseninde Kaydir

Kanal Se¢im panelinde secili Kanal icin dalgay1 girilen deger kadar Y ekseninde tasir. Kaydirma
islemine ait ekran goriintiisii asagidaki gibidir.

12.14.16. Y Ekseni Degeri

Kanal Se¢im panelinde segili Kanal i¢cin dalgay1 girilen deger kadar Y ekseninde hizalar. Y
eksenine ait minimum ve maksimum degerleri bu degere gore degisir.

Y ekseni 10 adet kutudan olustugu i¢in minimum degeri girilen degerin -5 kat1 kadar, maksimum
degeri girilen degerin 5 kat1 kadar olur.

12.14.17. X Ekseninde Kaydir

Kanal Secim panelinde se¢ili Kanal i¢in x ekseninde yer alan isaret sag butona tiklandig1 durumda
saga, sol butona tiklandiginda sola kayar. Bu degere gore tetik degeri hesaplamasi yapilir.

12.14.18. X Ekseni Zaman Araligi (ms)

X ekseninde yapilan bu ayarlama Osiloskop ekraninda ekranda yer alan dalganin sikligini belirler.
Varsayilan olarak 10Khz secilmis bir anahtarlama frekansinda 1 saniyede ekranda 10000 byte yer
alir. Bu durumda varsayilan olarak 1 ms X ekseni araliginda her karede 10 byte tiim ekranda 100
byte yer alir. Bu hesaplama yalnizca 1 kanal i¢in gegerlidir.

Yukarida bahsedilen degerler segilen kanal sayisi ile carpilarak segili kanal sayisina gore ekranda
yer alan byte sayisi bulunur.(2 kanal se¢imi durumunda 1 ms de 200 byte veri ekranda yer alir)

X ekseninde yer alan deger artarsa dalga siklasir, azalirsa dalga siklig1 azalir.

12.14.19. Varsayilan Ayarlara Don

Bu butona tiklanildigi durumda Osiloskop ekranindaki tiim degerler varsayilan degere atanir.

12.14.20. Trigger Ayarlar: Oto & Yiikselen Kenar

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Oto, Kenar modu Yiikselen kenar segilmesi durumunda
ekranda dalga siirekli olarak akmaya devam edecektir. Ayrica x ekseninde bulunan isaret degerini
merkez olarak kabul edecegi i¢in bu degerden sonraki deger artan yonde olmalidir.

12.14.21. Trigger Ayarlari: OTO & DUSEN KENAR

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Oto, Kenar modu Diisen kenar segilmesi durumunda
ekranda dalga siirekli olarak akmaya devam edecektir. Ayrica x ekseninde bulunan isaret degerini
merkez olarak kabul edecegi igin bu degerden sonraki deger azalan yonde olmalidir. Tetikleyici
degerin saglanmamasi durumunda ekranda ham veri ekranda yer alacaktir. Yani cihazin génderdigi
veriler ayn1 sekilde ekranda gosterilecektir.

12.14.22. Trigger Ayarlari: NORMAL & YUKSELEN KENAR

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Normal, Kenar modu Yiikselen kenar sec¢ilmesi durumunda
ekranda dalga siirekli olarak akmaya devam edecektir. Ayrica x ekseninde bulunan isaret degerini
merkez olarak kabul edecegi icin bu degerden sonraki deger artan yonde olmalidir. Oto modan
farki tetikleyici degerin saglanmamasi durumunda ekranda hicbir deger yer almayacaktir.
Tetikleme iglemi oldugu takdirde oto mod ile ayn1 islemi yapar.
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12.14.23. Trigger Ayarlari: NORMAL & DUSEN KENAR

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Normal, Kenar modu Diisen kenar secilmesi durumunda
ekranda dalga siirekli olarak akmaya devam edecektir. Ayrica x ekseninde bulunan isaret degerini
merkez olarak kabul edecegi i¢cin bu degerden sonraki deger azalan yonde olmalidir. Oto modan
farki tetikleyici degerin saglanmamasi durumunda ekranda hicbir deger yer almayacaktir.
Tetikleme igslemi oldugu takdirde oto mod ile ayn1 islemi yapar.

12.14.24. Trigger Ayarlari: TEK & YUKSELEN KENAR

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Tek, Kenar modu Yiikselen kenar segilmesi durumunda
ekranda dalga degeri yakalandigi anda tek sefer akip durdurma moduna gegecektir. Ayrica x
ekseninde bulunan isaret degerini merkez olarak kabul edecegi i¢in bu degerden sonraki deger
artan yonde olmalidir.

12.14.25. Trigger Ayarlari: TEK & DUSEN KENAR

Osiloskop ekraninda Tetikleyici modu Tek, Kenar modu Diisen kenar secilmesi durumunda
ekranda dalga degeri yakalandigi anda tek sefer akip durdurma moduna gegecektir. Ayrica x
ekseninde bulunan isaret degerini merkez olarak kabul edecegi i¢in bu degerden sonraki deger
azalan yonde olmalidir.

12.14.26. Trigger Ayarlari: DUR

Osiloskop sayfasinda yer alan bu tetikleyici modu, haberlesmenin bu sayfa icin bitmesinde rol
oynar. Mevcut ara yiizde cihaz baglantisi olmamasi durumunda bu buton pasif durumdadir.
Sayfada haberlesmenin bitirilmesi i¢in cihazin bagli olmasi1 yeterlidir. Haberlesmenin
sonlandirilmasi i¢cin bu tetikleyici modu secilmelidir. Bu sayfada kullanici cihaza osiloskop
durdurma iglem kimligini igeren bos bir mesaj gonderir ver bundan sonra yalnizda durdurma
komutu aktif edilir ve sayfa durur.

Bu islemden sonra haberlesme sonlandirilacak ve ¢ikti penceresinde haberlesme bilgisi de
duracaktir. Ayrica sayfanin ne kadar siirede calistigina dair bilgi veren kronometre de pasif
olacaktir.
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13. Dabhili Pozisyon Kontrolii Ekram

13.1.1. Aciklama

Bu sayfa "Dahili Pozisyon Kontrolii Ekran1” ile neler yapilabilecegini ve nasil kullanilabilecegini
gorsellerle birlikte anlatir.

13.1.2. Kullanim

Uygulamada sola hizali "Calisma Alami" penceresinden " Dahili Pozisyon Kontrolii Ekrani"
butonuna tiklayarak pencerenin ac¢ilmasini saglayabilirsiniz. Pencere sag tarafta bulunan gri alana
agilacaktir.

@ -
# Dosys Gorunim  GergekZemanh Seyfeler  Parametre Ayarlan  Segenekler Pencere  Yerdm -8 x
Suruciye Baglan | @ CIHAZ BAGLIDEGIL | 5] %63 48 0 (i) &2 (1) (D €3 /Aqik Sayfalann Ekran Goruntusuna AI(FS) @) SERVO OFF
g (5@ s Parametreleri Saniaciden Oku [#] Parametreleri Sarociye vaz (™ L, (3) Tam glemieri Geri Al Kapat
E: 29 Motor Ayarian
[ " Otomati yar SECILEM DAHLI POZISYON NUMARASI : DAH POZISYON AYARLARI
5 Alarmiar
8| g [ s || = =
= ols Dital Glg. DAHILi POZiSYON KONTROLU
E 4% Analog Girig ) »3 P10 | J¢ P12 P13 P14
¢ L5 Andog Gios ACCIDEC: 0
& S Duum Monkos P15 P16 P17 P15 P P20 P21
F] {¥] Osioskop i —
z 5@ Pacametrler iz Komulu: 0
- 1@ Parametre Grubu 0: Temel = rn P23 w24 w25 ®s w7 =]
Parametre Grubu 1: Tork R .
0] m Parametre Grubu 2. Fz o . ®% P30 w31 P32 w33 P34 P3s
3 % Parametre Grubu 3 Pozisyon areket Tipt Relative
3 Parametre Grubu 4: Haberlegne - - . - -
# Jog Modu P36 P37 P P¥® P40 P41 P42
= & Dahili Pozisyon Kontroli ‘ le 0 o |
w43 P4 P45 P46 P47 P4 P9
»s7 PS8 s P60 P61 P62 P63
HOMING
Ana Yon: cwL ~ Ana Mod. Home Sensor v
Ana Offset Hz: 0 5 1T "‘
Hiz Komutu 0
Ana Offset Degert 0 . &
—
Parametreleri Suriiciiye Génder H
I - .
Parametreleri SurcudenOku ':' |

Homa Swich
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13.1.2.1. Parametreleri Siiriiciiye Gonder

Bu butona basildigi anda ara yiizden cihaza bir yazma istegi gonderilir. Bilgisayardan cihaza
sekilde gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve ara ylizde gosterilir.

AHILI ISYON N 13

DAHILI POZISYON KONTROLU
ACC/DEC

Hz Komutu

Pozisyon Komuty

Hareket Tipl Relatve

13.1.2.2. Parametreleri Siiriiciiden Oku

Bu butona basildigi anda ara yiizden cihaza bir okuma istegi gonderilir. Bilgisayardan cihaza
sekilde gosterilen parametrelerin degerleri gonderilir ve ara yiizde gosterilir.

SECILEN DAHILI POZISYON NUMARASI :

DAHILI POZiSYON KONTROLU

ACCIDEC: 0 -
Hiz Komutu 0 -
Pozisyon Komutu 0 -

Hareket Tipi: Relative

13.1.2.3.  Dahili Pozisyon Ayarlar:

Mevcut siiriiciide 63 adet dahili pozisyon ayar1 bulunmaktadir. Arayiizde bulunan 63 adet pozisyon
tiiriine gore siiriicii programlanabilir. Siiriicliyii pozisyon modunda programlamak i¢in asagidaki
parametreleri ayarlamak gerekir.

e ACC/DEC
e Hiz Komutu
e Pozisyon Komutu
o Hareket Tipi
o Relative
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o Absolute

Yukaridaki parametre ayarlamalar sekildeki ekranda gdsterilen formatta yapilir.

SECILEN DAHLi POZISYON NUMARASI: DAHILIPOZISYON AYARLARI
1 P2 3 P4 P5 i3 7
DAHILI POZISYON KONTROL{
i it P10 P11 P12 P13 P14
ACCIDEC 0 S
P15 P16 P17 P18 P19 P2 P21
Hiz Komutu 0 5
P2 P23 P24 P25 P26 P P8
Pozisyon Komutu: 0 o
. P2 P3 3 P32 1733 P P35
Hareket Tipi: Relative - :
3% P37 3 3% P40 P41 P42
P43 Pé P45 P46 P47 P4 P49
P50 P51 P52 PS3 P54 P55 P%
P57 ikt ik 1760 i3l P62 1763

13.1.2.4. Homing

Sistemde caligan bir siiriictiniin Home modunu ayarlamak igin arayiizde yer alan Homing mod
paneline giris yaparak belirli parametre ayarlamalar1 gergeklestirilir.

Ayarlanmasi gereken parametreler asagidaki gibidir.
e AnaYon
o CWL
o CCWL
e Ana Offset Hiz1
e Hiz Komutu

e Ana Offset Degeri

e AnaMod
o Home Sensor
o Z-Pulse

Yukaridaki parametre ayarlamalar sekildeki ekranda gosterilen formatta yapilir.
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HOMING
AnaYon: CWL ~ Ana Mod: Home Sensor ~
Ana Offset Hiz: 0 ¥
Hiz Komutu: 0 s
Ana Offset Dederi: 0

Parametreleri Surliciye Gonder ‘

}@@j

Parametreleri Surliciden Oku ‘

Home Switch ‘

14. Revizyon Gecmisi

14.1.1. Aciklama

Revizyon Gegmisi Ekrani, neyin revize edildigini, iki revizyonu karsilagtirmanizi ve gerekirse
bagka bir revizyona geri dénmenizi saglar.

14.1.2. Kullamim
Uygulamada Revizyon Gegmisi sayfasiini arayiiz lizerinden agmak i¢in agagidaki adimlar yapilir.

e  Ust meniiden “Yardim” butonu sekmesine tiklanr.
e Seceneklerden “Revizyon Gegmisi” butonuna tiklanir.

Yardim

Yazilm Kilavuzu

Cevrimigi Yardim

I Revizyon Gegmisi I
Uzak Baglant: Talebi Olustur

Baslangig Ekram
Hakkinda

Revizyon Gegmisi butonuna tiklandiktan sonra PDF formatinda “Revizyon Gegmisi Notlari”
baglikli ilgili sayfa gosterilir.
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1 n Q - + 7 2 A Sesli oku ¥ ¢z v ¥ Vugua -~ & sil =] B |+

Revizyon Ge¢misi Notlar

Yazihm siiriimii: V1.1.1.139

Cikas Tarihi: 11.08.2021

Model Kapsam: Tiimii

V1.1.1.139 siiriimii ve siiriim V1.1.1.137 farka
(1)Alarm Ekram

Dosyaya kaydetme problemi ¢oziildii
(2)Teknik Servis Ekram

internetsiz giris yapamama sorunu ¢oziildii

Yazihm siiriimii: V1.1.1.137

Cikis Tarihi: 02.08.2021

Model Kapsam: Tiimii

V1.1.1.137 siiriimil ve siiriim V1.1.1.123 farka
(1)Parametre Editori

Parametre metinleri giincellendi

(2)Alarm Ekram

Parametreler giincellendi

(3)I/0 Ekram

Parametreler giincellendi

(4)Enkoder Ekram
Enkoder tasarim giincellendi
(5)Dahili Pozisyonl ekram giincellendi

15. Hakkinda Ekram

15.1.1. Aciklama

Hakkinda Ekrani, kullanmakta olunan SMB Motion Grafiksel Kullanict Arayiizii’niin siirimiini ve
nezaman giincellendigini belirtir.

15.1.2. Kullanim
Uygulamada Hakkinda Ekran1 sayfasiini arayiiz tizerinden agmak i¢in asagidaki adimlar yapilir.

e Ust meniiden “Yardim” butonu sekmesine tiklanr.
e Seceneklerden “Hakkinda” butonuna tiklanir.

Yardim

Yazihm Kilavuzu

Cevrimici Yardim

Revizyon Gegmisi

Uzak Baglanti Talebi Olugtur
Baslangig Ekrami

I Hakkinda I

Hakkinda butonuna tiklandiktan sonra Hakkinda penceresi gosterilir.
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@ Hakkinda X

Uyan: Bu bilgisayar programi telif hakk: kanunu ve uluslararasi anlagmalar ile
korunmaktadir. Bu programin veya herhangi bir kisminin izinsiz olarak

gogaltlmasi veya dagitiimasi, ciddi sivil ve cezai yaptinmlarla sonuglanabilir ve
yasalar uyarinca mimkun olan en genig 6lgude yargilanacaktir.

Telif Hakki (C) A GROUP, 2020, Her Hakki Sakhdir. Son Guncelleme Tarihi: 31 Agustos 2021

SMB TECHNICS e Safa

lletigim Postasi

SMB Motion
Surim: v1.1.1.143

Tamam

16. Baslangic Ekram

16.1.1. Aciklama

Bagslangic Ekrani, kullanmakta olunan SMB Motion Grafiksel Kullanici Arayiizii’nde yer alan
sayfalarm 6n tanitimmin yapildig: ekrandir.

16.1.2. Kullanim
Uygulama bilgisayara ilk kez yiiklendikten sonra kullaniciya yansiyan ilk ekrandir.

© Baglangig Ekram

SERVO Motion Sihirbazina Hos Geldiniz
Arayuz Sayfalan ile Iigii Agklamalar Burada Yer Alr,

® Baglant Ekrans x
Cevimdy  Cevimg
Baglant: Bkran:: Tek tklamayla SMB
sinciisiine baglanr Cibaz Biloisi
Seri
SMB Disgik Gilg Servo Scricisi v
Model
SMB-LP-400 v
Dil
Tokow =
Badlan
iptal
Yarchm
Yardm [ Tekrar Gasterme iptal Bt leri>
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Baglangic ekrani {izerinde asagidaki adimlar yapilarak ekran iizerinde kullanici istedigi
ayarlamalar1 yapabilir.

e Tekrar Gosterme = Bu buton aktif oldugu durumda kullanici uygulamay1 agtigi zaman
Baglangic Ekrani sayfasin1 géremeyecektir.

e Ileri & Baslangi¢ ekraninda yer alan sayfa listesinde bir sonraki sayfaya gecis saglanir
o Geri = Bagslangi¢ ekraninda yer alan sayfa listesinde bir dnceki sayfaya gecis saglanir
e Son - Baslangi¢ ekraninda yer alan sayfa listesinde en son sayfaya gegis saglanir

e Iptal Et > Baslangic ekraninda yer alan sayfa listesinden ¢ikis yapilir
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17. Bakim Kontrol

Servo siirlicii elektronik teknolojisi birlesiminden iiretildigi i¢in ¢aligma ortami, sicaklik, nem,
duman gibi harici degiskenler ve zamanla yipranma gibi dahili bilesenler servo siiriiciiniin cesitli
hatalar vermesine neden olabilir. Boylece giinliik muayene ve diizenli bakim (her {i¢ ayda bir veya
alt1 ayda bir) bu {irliniin uzun siire normal ¢alismasi i¢in gerekli olmaktadir.

17.1. Giunliik bakim

Servo motor normal olarak baglatildiginda asagidaki sorunlarin kontroliinii yapin:

e Motorun normal olmayan giiriiltii ve titresim durumunu kontrol edin.

e Servo siiriicli ve motordaki normal degerlerde olmayan 1sinmay1 kontrol edin.

e  Ortam sicakligini kontrol edin.

e Olmasi gereken akim degerleri i¢in ampermetre ile 6lgiim yapin.

e Normal galisma i¢in siiriiciiniin sogutma fanini kontrol edin.

e lyi zemin yalitimi igin fren direnci kontrol edin.

e Uriinii uygun ve normal bir ¢evrede kullanin ve muhafaza edin. []

e Izolasyon direncini Mega-ohmmetre ile kontrol edin. [

e Kapasitor ve roleleri kontrol edin, gerekli durumda degistirin. [

e Iletken ve izolatdrlerin asinmasim ve zarar goriip gormedigini kontrol edin. [

e Bakim yaparken mekanik pargalar1 dagitmamaya ve zarar vermemeye dikkat edin. [

e Toz veya kiri elektrik siipiirgesi ile temizleyin. Havalandirma ve PCB'lerin temizligine
Ozen gosterin.

Bu alanlar1 devamli temiz tutun, ¢linkii toz ve kirin birikmesi beklenmeyen kayiplara neden
olabilir.

Tablo Bakim Bolgesi
No Bakim Bolgesi Bakim Kism Bakim Sekli

1. Ekran Monitor Ekranin normal olup olmadigimni kontrol
edin.

2. Sogutma Sistemi Fan Déniisiin esnekligini kontrol edin; normal
olmayan ses olup olmadigini dinleyiniz;
filtre olsa da olmasa da toz kontrolii
yapin.

3. Govde Kasa Sicaklik artisi, normal olmayan ses ve
tuhaf bir durumun olup olmadigm
kontrol edin.

4, Calisma Ortami1 Cevre Sicaklik, nem, toz, gaz, vb. cevre
etkenlerinin olmamasia dikkat edin.

5. Voltaj Giris cikis Giris  ¢ikis  gerilimlerinin ~ anma

terminalleri degerlerinin tizerinde olmamasina dikkat
edin.

6. Elektriksel Yiik Motor Sicaklik artisi, normal olmayan ses,
titresim gibi durumlarm olup olmadigini
kontrol edin.
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17.2. Periyodik Bakim

Servo siiriicliniin bakimini yaparken enerjisinin olmadigindan emin olun. Olusabilecek tehlikeli
durumlarin engellenmesi i¢in kapasitdr geriliminin tam olarak bosaltmasi gerekmektedir.

Tablo Muayene Ogeleri

Muayene Ogeleri

Aciklamalar

Onlemler

Ana devre terminalleri,
kontrol devresi, terminal
vidasi

Sogutma Fani

PCB Baski Devre

Sogutucu Fan

Gii¢ Kart1

Elektrolitik kapasitorler

Frenleme Direnci

Vidalarin gevsek olup
olmadigini kontrol edin.

Toz olup olmadigmi kontrol
edin.

Toz olup olmadigini kontrol
edin.

Déniisiin esnek olup
olmadigini kontrol edin;
anormal bir ses olup
olmadigimi kontrol edin;
vibrasyon, toz ve filtreyi
kontrol edin.

Toz olup olmadigini kontrol
edin.

Renk degisikligi olup
olmadigini; kendine 6zgii
kokusu, kabarcik, kagak vb.
kontrol edin.

Iyi zemin yalitim1 olup
olmadigini kontrol edin.

Tornavida ile iyice sikin.

Kuru basingh hava ile
temizleyin.
Kuru basingl hava ile
temizleyin.

Sogutma fanim degistirin; toz ve
yabanci cisimleri ¢ikarin.

Kuru basinglh hava ile
temizleyin.

Elektrolitik kapasitorii degistirin.
Frenleme direncini kuru ve

yalitilmis bir yerde muhafaza
edin.

Bakim esnasinda keyfi olarak herhangi bir parga sokiilmemeli ve Konnektor ¢ikarilmamalidir. Aksi
takdirde servo siiriicii veya ekran arizasi olusarak anormal ¢aligmasina neden olabilir. Ayrica cihaz
arizasma, ana anahtarlama cihazlar1 IGBT modiil veya diger cihazlarin zarar gérmesine neden

olabilir.
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17.3.  Sogutma Fam

Siirlicii fanmim minimum olarak 25,000 calisma saati émrili vardir. Asil 6mrii ise siiriiciiniin
kullanim sekline ve ortam sicakligmma gore degisir. Fan arizalari, fan yataklarinin giiriiltiisiiniin
artmasi yolu ile anlasilabilir. Siiriicti bir prosesin kritik bir kismimda kullaniliyorsa bu tip belirtiler
goriildiigl takdirde fanin degistirilmesi tavsiye edilir.

e  Siiriiciiyii durdurunuz ve AC giicii ile baglantisini kesiniz ve belirtilmis olan siire boyunca
bekleyiniz.

e Bir tornavida yardimiyla fan tutucusunu siiriicii kasasindan ¢ikariniz ve asili olan fan

tutucusunu hafif bir sekilde 6n kenarindan yukariya dogru kaldiriniz.

Fan kablosunun baglantisini kesiniz.

Fan tutucusunu askilarindan ayiriiz.

Ayn1 prosediirii tersten uygulayarak fan dahil olmak iizere yeni fan tutucusunu kurunuz.

Gilicii a¢iniz.

17.4. Kapasitorler

17.4.1. Kapasitorlerin Tekrar Sarj Edilmesi

Siiriictiniin uzun bir siire depolanmis olmas1 halinde DC bara kapasitdrlerin kullanim kilavuzlaria
gore sarj edilmeleri gerekmektedir. Depolama siiresi, siiriiciiniin seri numarasinda isaretlenmis olan
teslimat verilerinin digindaki {iretim tarihinden itibaren sayulir.

Tablo Calisma Siiresi

Siire Calisma esas1

1 yilldan az Sarj etmeden ¢aligma
depolama siiresi
1-2 yi1l depolama Ilk acilis komutundan 1saat 6nce giice baglaymiz.

siiresi
2-3 yil depolama Siiriiciiyii sarj etmek i¢in gii¢c kaynagimi kullaniniz
siiresi e 30 dakika boyunca %25 nominal gerilim uygulayniz.

e 30 dakika boyunca %50 nominal gerilim uygulayiniz.
e 30 dakika boyunca %75 nominal gerilim uygulayiniz.
e 30 dakika boyunca %100 nominal gerilim uygulaymiz.
Stiriicliyii sarj etmek icin gii¢c kaynagini kullaniniz
30 dakika boyunca %25 nominal gerilim uygulaymiz.
30 dakika boyunca %50 nominal gerilim uygulaymiz.
30 dakika boyunca %75 nominal gerilim uygulaymiz.
30 dakika boyunca %100 nominal gerilim uygulayiniz.

3 yildan fazla
depolama siiresi

Stiriicliyii sarj etmek i¢in giic kaynagi kullanma yontemi: Dogru gii¢c kaynag1 se¢ciminin yapilmasi
hususu siirliciiniin besleme tipine baglidir. Besleme girisi tek/ii¢ fazli 230V AC olan siiriiciilere tek
fazl1 230V AC/2A gii¢ kaynagi uygulanabilir
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Besleme girisi tek/ii¢ fazli 230V AC’ye sahip olan siiriicitye Tek fazli 230V AC/2A gii¢ kaynagi
uygulayabilir. Tek bir dogrultucu oldugundan biitin DC ara kapasitérler ayn1 anda sarj olur.
Yiiksek gerilime sahip siiriicliniin sarj sirasinda yeterli gerilime ihtiyact vardir (6rnegin 400V).
Kapasitoriin sarj sirasinda neredeyse hi¢ akima ihtiyag duymamasindan dolayr kiigiik kapasitor
giicli (2A yeterlidir) kullanilabilir.

17.4.2. Elektrolitik Kapasitorlerin Degistirilmesi

Siirticti igerisindeki elektrolitik kapasitorlerin ¢alisma saatleri 35000°iin {izerinde ise elektrolitik
kapasitorleri degistiriniz.

17.4.2.1. Gii¢c Kablosu

e Siiriiciiyii durdurunuz ve sebeke baglantisini kesiniz. Siiriicii lizerinde belirtilmis olan siire
boyunca bekleyiniz.

e @iig¢ kablosu baglantilarinin sikiligini kontrol ediniz.

e  Giicii acginiz.

17.5. Cihazlan Diizenli Degistirme

Periyodik bakim, servo siiriicliniin dahili elektronik bilesenlerin émrii uzun siireli giivenli hizmet
vermesi i¢in gereklidir. Elektronik bilesenlerin 6mrii farkli ¢aligma ortamlari ve ¢alisma kosullarina
gore degisebilir. Genel kesintisiz kullanimda, agagidaki tabloda calisma siireleri belirlenmistir, bu
siire belli ¢alisma ortamlarina, yiik kosullar1 ve servo siiriicliniin mevcut durum.

Tablo Parca Ismi

Parca Ismi Standart Degistirme Zamam
Sogutucu Fan 2-3 yil
Elektrolitik kapasitor 4-5 y1l
Baski devre kart1 5-8 yil

17.6. Saklama ve Koruma

Servo siiriicii satin alindiktan hemen sonra kullanilmamaktadir ve asagidaki bilgiler gecici veya
uzun siireli depolama igin dikkate alinmalidir:
e Servo siiriiciiniin saklanacag1 ortamin sicaklik ve nem miktar1 6nemlidir. Nem, toz, demir
tozu olmayan fakat iyi bir havalandirmanin oldugu bir ortam olmali.
o Yukaridaki testler yilda en az bir kez yapilmalidir.
o (Cihaz iizerinde keyfi olarak basing testi yapmayin. Aksi takdirde hizmet dmrii azalabilir ve
iiriin bilesenlerinde hasara neden olabilir.
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18. Mekanik Teknik A¢iklama

18.1. Genel teknik Veriler

Ortam sicakligi -20°C ~ +40°C (nominal verilerde)

Izin verilen hava nemi %90 bagil nem, yogusmasiz (nominal verilerde)

18.2. Standart Donanim

18.2.1. Yap Sekli
SD-LP senkron servo motorlarin ana yap1 formu IM B5 yap1 formudur, TS EN 60034-7.

Arkadan erisilen, D tarafindan flan
IM B5 - 2 - Flangl |D tarafinda ucta |.  Tlang
ile monte edilmig
kapal yatak

18.2.2. Koruma Tiiri

SD-LP servo motorlar IP 65 koruma simifina uygundur, TS EN 60034-5'e gore.
18.2.3. Yiizey

Motorlar siyah kaplamalidir, ¢6ziiciilere (Tri, inceltme v.b.) karsi bir dayaniklilik mevcut degildir.

18.2.4. Mil Ucu

Gii¢ aktarimi silindirik mil ucu tizerinden gergeklesir. Yataklarm omiir siiresi i¢in 20.000 isletim
saati esas alinmugtir.

18.3. Mekanik Kurulum

18.3.1. Onemli Bilgiler

Sadece uzman kisiler motoru monte edebilir.

Motorlarin daima gerilimsiz halde monte ediniz. Tesis komponentlerinin
isletim gerilimlerinde higbiri devreye alinmig olmamalidir.

Agikta olan kontaklara dokunuldugunda 6liim veya ciddi yaralanma tehlikesi
bulunmaktadir.

Salter dolabinda giivenli bir devreye alma saglaymiz (bariyer, uyari levhalar
vs.). Sadece devreye alma durumunda tekli gerilimler devreye girer.
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Motorlar1 uygunsuz zorlamalara karsi koruyun. Tasima ve montajda higbir yap1 elemant
zarar gébrmemelidir.

Montaj mahallinde iletken maddeler olmamalidir. V3 montaj durumunda (mil ucu yukari
dogru), yataklara siv1 girmemelidir.

Motorlarin engelsiz olarak havalandirilmasini saglayiniz ve izin verilen ortam ve flang
sicakligina uyunuz.

Servo motorlar hassas cihazlardir. Depolama ve montaj sirasinda ozellikle flans ve mil
tehlikeye maruz kalir. Bu nedenle kaba gii¢ uygulamaktan sakininiz.

Kavramalar, digli carklar veya kayis kasnaklar1 gegirilirken mutlaka motor milinde
ongoriilen sikma disini kullaniniz ve miimkiin ise tahrik ¢ikis elemanlarini 1sitiniz. Darbe
veya siddet uygulamasi rulmanlarin ve milin zarar gormesine neden olur.

Miimkiin oldugunca sadece bosluksuz, siirtiinmeli tipten pensler veya kavramalar
kullanin. Kavramanin dogru sekilde hizalanmasina dikkat edin. Bir kayma sonucunda
uygunsuz vibrasyonlar olugur ve rulmanlarla kavrama tahrip olur.

Hareketsiz kavrama ve harici depolama (6rn. dislinin i¢inde) nedeniyle motor milinde
mekanik bakimdan zorlamali bir depolamadan her durumda sakininiz.

Motor kutup sayisina ve enkoder ¢Oziiniirligiine riayet edin, kullanilan servo
siiriiclilerinde kutup sayilarini mutlaka dogru ayarlaym. Yanlis bir ayarlama motorlarda
kalict hasarlara neden olabilir.

Motor milinde miimkiin oldugunca aksiyal bir yiikklenmeyi 6nleyin. Aksiyal bir yiiklenme
motorun Omriinii 6nemli 6l¢iide kisaltir.
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18.4.

Elektrik Devre Kurulumu

18.4.1. Onemli Bilgiler

Sadece elektroteknik egitimli uzman kisiler motorun kablo baglantilarini yapmalidir.

& Motorlar1 daima gerilimsiz halde monte ediniz. Tesis komponentlerinin isletim

gerilimlerinde higbiri devreye alinmis olmamalidir.

Agikta olan kontaklara dokunuldugunda 6lim veya ciddi yaralanma tehlikesi
bulunmaktadir.

Salter dolabinda giivenli bir montaj alan1 saglaymiz (bariyer, uyar: levhalar
vs.). Sadece devreye alma durumunda tekli gerilimler devreye girer.

Motorlarin elektrik baglantilarini asla gerilim altinda sdkmeyiniz. Elektrik
carpma tehlikesi vardir. Elverigsiz hallerde elektrik arklari ortaya cikabilir;
insanlara ve kontaklara zarar verebilir.

Siirticiide elektriksel sarj hala devam ettigi i¢in enerji kesildikten sonraki siire
zarfinda siiriiciide hala gerilim olabilir. Motor donmemesine ragmen gii¢
baglantilarina gerilim iletilebilir. Ara devredeki gerilimi 6l¢iin ve gerilim 40V
altina diigene kadar bekleyin.

Tiim baglant1 planlarinda goreceginiz toprak isareti belirtilen cihaz ile salter dolabinizdaki
montaj plakasi arasinda olabildigince biiyiik yiizeyli olmali ve elektriksel olarak iletken bir
baglanti saglamaniz gerektigini ima etmektedir. Bu baglanti ile HF enterferanslar
cekilebilmeli ve PE isareti (EN 60204'e gore koruma onlemi) ile karistirilmamalidir.

Ayn1 zamanda, kullanilan servo siiriiciiniin isletim kilavuzundaki baglant1 planlarinda yer alan
bilgileri dikkate alin.

18.4.2. Motorlarin Onceden Birlestirilmis Kablolarla Baglanmasi

e Kablo baglantilarin1 gegerli talimat ve normlara uygun sekilde yapin.

18.4.3. Elektrik Tesisati Kurulumu icin Rehber

266

Stirtici ve motorun uygunlugunu kontrol edin. Cihazlarin nominal gerilimini ve nominal
akimmi karsilagtirin. Kablo baglantilarini, servo siiriiciiniin isletim kilavuzunda yer alan
baglant1 semasina gore yapin.

Kuvvetli akim ileten tiim hatlar1 yeterli en Kesit ile EN 60204'e gére doseyin.

Servo siiriicii ile motorda kusursuz bir topraklama olmasini saglaymm. EMC uyumlu
shielding ve topraklama olmasina dikkat ediniz. Montaj plakasini ve motor gévdesini
topraklayiniz.

Kablo baglantilart:

o Glig ve kontrol kablolarimi olabildigince ayr1 olarak ddseyin.
o  Geri besleme sistemini (Feedback) baglayin.
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18.5. Devreye Alma

Sadece elektroteknik/tahrik teknigi alanlarinda genis bilgilere sahip uzman kisiler servo
stirliciiyli/motor tahrik {initesini devreye almalidir.

PN

Elektrik carpmasindan dolay1r hayati tehlike riski vardir. Gerilim ileten tiim
baglanti pargalarinin giivenli sekilde temasa karsi korunup korunmadigini
kontrol edin.

Motorlarin elektrik baglantilarini asla gerilim altinda sékmeyiniz. Servo siiriicii
kondansatorlerinde bulunan artik yiikler, sebeke geriliminin kapatilmasindan
sonra 5 dakikaya kadar tehlikeli degerlere sahip olabilir.

Ara devredeki gerilimi 6l¢iin ve gerilimin 40V altia diismesini bekleyin.

Motor donmesine ragmen kontrol ve gii¢c baglantilar gerilim iletebilir.

>

Motorun ylizey sicaklig isletimde 100°C’i asabilir. Motor sicakligini kontrol
edin.

>

Devreye alma esnasinda tahrik sisteminin beklenen dis1 bir hareket uygulamasi
miimkiindiir.

Tahrikin istem dis1 bir harekette kisilerin veya nesnelerin tehlikeye maruz
kalmamasini saglaym.

Uygulamanizda alacagmiz onlemler uygulamanin risk degerlendirmesinden
sonug¢lanmaktadir.
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Devreye Almak icin Rehber

Devreye alma esnasinda uygulanan prosediir 6rnek ile agiklanacaktir. Cihazlarin
kullanimina bagl olarak bagka bir prosediir makul veya zorunlu olabilmektedir.
Motorun montaj ve hizalamasmi kontrol edin.

Tahrik ¢ikis elemanlarini (kavrama, disli, kayis kasnagi) siki oturup oturmadiklari ve
dogru ayarlanip ayarlanmadiklarmi (izin verilen radyal ve aksiyal giiclere uyun) kontrol
edin.

Motorda ve servo siirlicide kablolar1 ve baglantilari kontrol edin. Usuliine uygun
topraklamaya dikkat edin.

Motorun rotorunun serbestge doniip donmedigini kontrol edin. Siirtiinme seslerine dikkat
edin.

Hareket eden ve gerilim ileten parcalarda tiim gerekli temas korumasi 6nlemlerinin alinip
alinmadigmi kontrol edin.

Tesisinize 6zgii ve zorunlu diger kontrolleri uygulaym.

Servo siiriiciiye ait devreye alma talimatina gore tahriki devreye alin.

Cok eksenli sistemlerde her servo siiriicliyili / motor tahrik iinitesini tek tek devreye alin.
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18.7.

Arizalarin Giderilmesi

Tesisinizdeki kosullara bagli olarak meydana gelen bir arizada cesitli sebepler séz konusu
olabilmektedir. Burada agirlikli olarak motoru dogrudan ilgilendiren hata nedenleri acgiklanacaktir.
Hatali hareketlerin sebebi gogunlukla servo siiriiciiniin hatali parametreleridir. Bu amagla servo
siiriicliniin dokiimantasyonunda ve devreye alma yaziliminda bilgi sahibi olunuz. Cok eksenli
sistemlerde bagka gizli hata nedenleri s6z konusu olabilmektedir.

Hata nedenlerinin giderilmesi i¢in

Tahrikte mekanik durdurma var

Hata Olasi hata nedenleri ..
onlemler
Servo siirliicide ENABLE girisi yok | ENABLE sinyalini kontrol edin
Motor Referans Yok Referansi kontrol edin
doénmiiyor Motor fazlar1 dogru degil Motor fazlarmi kontrol edin

Mekanigi kontrol edin

Motor asiri
hizh

Motor fazlar1 dogru degil

Motor fazlarimi kontrol edin

Enkoder kablosu ekranlamasi kopuk

Enkoder kablosunu yenileyin

hatas1 mesaji

Enkoder kablosu kesildi, ezildi v.b.

Motor
salimryor Stiriicii kazang ayarlar1 ¢ok yiiksek Standart kazang ayarlarini kullanin
Motor gii¢ kablosunda kisa devre Kabloyu degistirin
Hata Mesaji: :j/zf/:;eya toprak kablosu kisa Motoru degistirin
Faz Kaybi
Motor sargilarinda kisa devre var
veya topraklama kisa devre
Enkoder Konnektorii dogru Konnektor baglantisini kontrol edin
Enkoder sekilde takilmadi. Kabloyu kontrol edin

Motor
sicakhigi
mesajl

Motor termik salteri devreye girdi

Enkoder Konnektorii gevsek
veya enkoder kablosu kopuk

Motor soguyana kadar bekleyin.
Bundan sonra, motorun nigin
1sindigini kontrol edin.
Konnektorii kontrol edin, gerekirse
yeni bir enkoder kablosu kullanin
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18.8. Teknik Veriler

18.8.1. SM06

FREMSIZ

Gl (W) a* fmm) *8°fmm}

200 1511 1311

200 i72d H4ni

Tablo SMO06-Parametreler

KESIT X-X

Birim SMO06-DX- SMO06-DX- SMO06-DX-
Parametreler 020BX 040BX 055BX
DC Bara Gerilimi \V 310 310 310
Anma Gilci W 200 400 550
Anma Momenti Nm 0.64 1.27 1.75
Anma Akimi A 1.3 2.7 3.3
1 |Anma Hiz1 rpm 3000 3000 3000
% Maks. Moment Nm 1.92 3.81 5.15
W | Maks. Akim A 3.9 8.1 9.9
O [Maks. Hiz rpm 5000 5000 5000
Verim % 90.1 90.5 90.41
Mekanik Zaman Sabiti ms 0.245 0.186 0.191
Elektriksel Zaman Sabiti ms 2.067 2.833 2.974
Koruma Sinifi* - IP65 IP65 IP65
E Tork Sabiti Nm/A 0.49 0.48 0.54
; d Gerilim Sabiti V/ krpm 43.53 45.8 46.98
= 2| Direng ohm 4.76 3 2.65
= | Endiiktans mH 9.84 8.5 7.88
E Atalet Momenti (Frensiz) kg.cm? 0.21 0.26 0.35
§ N Atalet Momenti (Frenli) kg.cm? 0.225 0.275
= Agirlik (Frensiz) kg 1.33 1.54 2.16
= Agirlik (Frenli) kg 1.62 1.83 2.45
Statik Tork (Minimum) Nm 2 2 2
E Calisma Gerilimi \Y 24+10% 24+10% 24+10%
@ | Giig Titketimi(20°C ) w 11,2 7% 11,2 7% 11,2 7%
Elektriksel Yalitim Sinifi - F F F
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18.8.2. SM08
T
= &
o X-X
I X 1
Tablo SMO08-Parametreler
Birim SM08-DX- SM08-DX- SM08-DX-
Parametreler 040BX 075BX 100BX
DC Bara Gerilimi Vv 310 310 310
Anma Giicli W 400 750 1000
Anma Momenti Nm 1.27 2.39 3.18
Anma Akim A 2.6 5 7
_, |Anma Hiz1 rpm 3000 3000 3000
% Maks. Moment Nm 3.35 6.26 8.61
W | Maks. Akim A 7.50 15 21
© [Maks. Hiz rpm 5000 5000 5000
Verim % 93 92.5 94
Mekanik Zaman Sabiti ms 0.235 0.203 0.150
Elektriksel Zaman Sabiti ms 8.217 8.634 8.565
Koruma Simifi* - IP65 IP65 IP65
= | Tork Sabiti Nm/A 0.49 0.48 0.457
; o Gerilim Sabiti V/ krpm 42.1 42 44.3
E Direng ohm 1.2 0.71 0.418
= | Endiiktans mH 9.86 6.13 3.58
\d Atalet Momenti 0.77 1.1 1.383
. : kg.cm?
Z | (Frensiz)
§ Atalet Momenti  (Frenli) kg.cm? 1.617 1.2 1.483
= | Agirlik (Frensiz) kg 2.28 2.95 3.4
= Agirlik (Frenli) kg 2.93 3.6 4.05
Statik Tork (Minimum) Nm 9+5% 9+5% 9+5%
& | Calisma Gerilimi Vv 24+10% 24+10% 24+10%
E Gii¢ Tiiketimi(20°C ) W 17.62 + 7% 17.62 £ 7% 17.62 £ 7%
Elektriksel Yalittim Simifi - H H H
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18.8

3. SM10

FRENSIZ

FRENLI

Gig (W) | "A" fmm)

“B" {mm)

A" {mm) "B (mm])

S0 1931 | 1581 2331 | 1881
TR T TR
Tablo SM10-Parametreler
Birim SM10-DX- |[SM10-DX-100BX|SM10-DX-200BX
Parametreler 075BX
DC Bara Gerilimi V 310 310 310
Anma Gilci W 750 1000 2000
Anma Momenti Nm 2.39 3.18 6.37
Anma Akimi A 49 6 9.5
_; [Anma Hiz1 rpm 3000 3000 3000
% Maks. Moment Nm 6.7 9.5 16.5
W | Maks. Akim A 14.7 18 28.5
© 'Maks. Hiz rpm 5000 5000 5000
Verim % 92.2 93 91
Mekanik Zaman Sabiti ms 0.343 0.318 0.228
Elektriksel Zaman Sabiti ms 6.129 6.466 8.409
Koruma Simifi* - IP65 IP65 IP65
= Tork Sabiti Nm/A 0.48 0.53 0.61
; il Gerilim Sabiti V/ krpm 43.6 48.5 55.6
E | Direng ohm 0.62 0.58 0.44
= | Endiiktans mH 3.8 3.75 3.7
v Atalet Momenti 2.21 2.69 3.35
) ; kg.cm?
Z | (Frensiz)
§ Atalet Momenti (Frenli) kg.cm? 2.69 3.17 3.83
&= | Agirlik (Frensiz) kg 3.95 4.45 5.1
= Agirlik (Frenli) kg 5.05 5.55 6.2
Statik Tork (Minimum) Nm 20 20 20
& | Calisma Gerilimi Vv 24+%10 24+%10 24 +%10
E Giig Tiiketimi(20°C ) W 10,15+%7 10,15+%7 10,15+£%7
Elektriksel Yalitim Sinifi - H H H
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18.8.4. SM13

Tablo SM13-Parametreler

’p’?] [}
e
E1
I ma
1
X
] 4
¢
AJ] ‘
X
t
{1 A
q = -l
FRENSIZ FRENLI
Gog(wi | avimm) | B imm) | atimen) | B (mmy
1000 2014 1464 2414 1864
1500 2114 156,4 2514 1964
2000 2184 1644 2594 2044

Birim SM13-DX-  |SM13-DX-150BX|SM13-DX-200BX
Parametreler 100BX
DC Bara Gerilimi V 310 310 310
Anma Giicl W 1000 1500 2000
Anma Momenti Nm 4.77 7.16 9.55
Anma Akimi A 55 8 10.8
| | Anma Hiz1 rpm 2000 2000 2000
% Maks. Moment Nm 11.8 18.6 23.4
L | Maks. Akim A 16.5 24 31.8
© ['Maks. Hiz rpm 2500 2500 2500
Verim % 92 93.5 92.5
Mekanik Zaman Sabiti ms 0.378 0.389 0.310
Elektriksel Zaman Sabiti ms 12.615 12.473 11.857
Koruma Smifi* - IP65 IP65 IP65
~ Tork Sabiti Nm/A 0.91 0.88 0.93
E il Gerilim Sabiti V/ krpm 77.55 81.71 71.39
E | Direng ohm 0.65 0.55 0.35
= | Endiiktans mH 8.2 6.86 4.15
X | Atalet Momenti (Frensiz) kg.cm? 7.83 9.72 11.23
Z | Atalet Momenti (Frenli) kg.cm? 8.31 10.2 11.71
g Agirlik (Frensiz) kg 5.7 6.5 7.2
= | Agirlik (Frenli) kg 6,80 7,60 8,30
Statik Tork (Minimum) Nm 20 20 20
E Calisma Gerilimi \Y 24 +%10 24 £%10 24 £%10
E Gii¢ Tiiketimi(20°C ) W 10,15+%7 10,15+%7 10,15+%7
Elektriksel Yalittim Simifi - H H H
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18.9. Tork/Hiz Grafikleri

SM06-DX-020BX
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00 3000 5000
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SM10-DX-075BX
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(Bu sayfa not almamz icin bos birakilmistir.)
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URETICI VE TEKNIK SERVIS

Size yetkin ve hizli bir servis sunuyoruz.

AKIM METAL SANAYI VE TICARET A.S

Istanbul Anadolu Yakas: Organize Sanayi Bolgesi

2. Sanayi Cad. No:7 34959 Tuzla-istanbul / TURKIYE
Tletisim

Tel: (+90) 216 593 19 90

Fax: (+90) 216 593 19 99

E-mail: teknik@smb-technisc.com

Web1: www.akimmetal.com.tr

PAZARLAMA VE SATIS

Size yetkin ve hizli bir hizmet sunuyoruz.

Istanbul Anadolu Yakasi Osb. Gazi Bulvar1 No:55 34959 Tuzla-ISTANBUL
Tletisim

Tel: (+90) 216 593 19 90

Fax: (+90) 216 593 19 99

E-mail: info@ymb.com.tr
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SD-LP

istanbul Anadolu Yakasi OSB
Gazi Bulvari No:55 Tuzla 34953 / istanbul

T:+90 216 504 00 20
F:+90 216 59319 99

www.smbtechnics.com

YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A.S., Grtinlerin model, fiyat, teknik &zellik, donanim ve renklerinde degisiklik yapma hakkini sakli tutar. Katalogta
kullanilan gérsellerin ofset, 3d, tipografik vb hatalar YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A.S'i baglayici degildir. Baskidan kaynaklanabilecek gérsel
Farkliliklardan YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TiC. A.S sorumlu degildir. Urtinlerin gorselleri YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA A S'e aittir.

izinsiz kopyalanamaz, tiretilemez, codaltilamaz. Olusan bu islemlerden YMB TEKNOLOJIK URUNLER PAZARLAMA SAN. TIC. A.S. yasal islem baslatma hakkina sahiptir.
Urtinlerimizde verilen teknik bilgiler farklilik gdsterebilir.




