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Genel uyarilar
Emniyet uyarilarinin yapisi

Genel uyarilar
1.1 Emniyet uyarilarinin yapisi

Piktogram

Bu isletme kilavuzundaki uyarilarin yapisi:

A SINYAL sOzCUK!

Tehlike tard ve kaynagi.
Uyulmadiginda:
» Tehlike dnleme dnlemi(leri).
Piktogram Sinyal soézclik Anlami Uyulmadiginda
Ornek: Dogrudan bir tehlike Agir yaralanmalar veya 6lim
/\ Olasi tehlikeli durum Agir yaralanmalar veya 6lim
Genel tehlike
/\ DIKKAT! Olasi tehlikeli durum Hafif yaralanmalar
Belirli bir tehlike,
orn. elektrik soku
DUR! Olasi malzeme hasarlari Tahrik sisteminde veya ortamda hasar
olusmasi
UYARI Faydali bir uyari veya ipucu.
[ ] Tahrik sisteminin kullaniimasini
1 kolaylastirir.

1.2  Garanti haklari

Bu isletme kilavuzuna uyulmasi arizasiz bir galisma ve garanti haklarinin kaybolmamasi
icin sarttir. Bu nedenle, cihaz devreye alinmadan énce bu igsletme kilavuzu dikkatlice
okunmalidir.

Sistem ve igletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz Gizerinde galisan
kisilerin cihaza erisebilmelerini ve kilavuzun okunabilecek bir durumda olmasini
saglayin.

1.3 Sorumsuziluk

Cok eksenli servo sirtcu MOVIAXIS® 'in glvenli bir sekilde isletiimesi ve 6ngorilen
urtin o6zellikleri ile gl degerlerine erisilmesi icin isletme kilavuzuna uyulmasi sarttir.
isletme kilavuzuna uyulmamasi sonucu olugabilecek kisisel, mal veya varlik
hasarlarindan SEW-EURODRIVE sorumlu degildir. Bu gibi durumlarda malzeme hatasi
sorumlulugu kabul edilmez.
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Emniyet uyarilari (]
Genel bilgiler

2

2.1

2.2

2.3

Emniyet uyarilari

Asagida belirtilen temel emniyet uyarlari mal ve can kaybini énlemek icin dnemlidir.
isletici temel emniyet uyarilarina dikkat edilmesinden ve bu uyarilara uyulmasindan
sorumludur. Sistem ve isletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz
Uzerinde galisan Kisilerin cihaza erisebilmelerini ve kilavuzun okunabilecek bir durumda
olmasini saglayin. Ac¢ikhda kavusmasi gereken durumlar veya bilgi gereksinimi varsa,
SEW-EURODRIVE'a danisiimalidir.

Genel bilgiler

Hasar gérmuUs Urunler kesinlikle monte edilmemeli ve devreye alinmamalidir. Hasarlar
derhal nakliye firmasina bildiriimelidir.

isletme esnasinda ¢ok eksenli servo siiriiciiler korunma siniflarina gére, gerilim tasiyan
veya dénen parcgalara sahip olabilir veya Gizerinde sicak yluzeyler olusabilir.

Gerekli kapagin izinsiz olarak kaldiriimasi, yanhs kullanim, montaj ve kullanma sonucu
agir yaralanmalara ve hasarlara sebep olabilecek kaza olma ihtimali mevcuttur.

Ayrintili bilgiler dokiimanlardan alinabilir.

Hedef grup

Montaj ve isletmeye alma ile ariza giderme cgalismalari bir elektrik teknisyeni
tarafindan yapilmali (IEC 60364 ve CENELEC HD 384 veya DIN VDE 0100 ve
IEC 60664 veya DIN VDE 0110 ve ulusal kaza 6nleme talimatlari dikkate alinmahdir).

Bu emniyet talimatlarina gore, elektrik teknisyenleri Grindn yerlegtiriimesini, montajini,
devreye alinmasini ve igletmesini bilen ve bu konularda gerekli yeterlilik belgelerine
sahip elemanlardir.

Diger tim nakliye, depolama, isletme ve atik bertarafi galismalari bu konularda egitilmis
kisiler tarafindan yapilmalidir.

Amacina uygun kullanim

MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siurucller endustriyel ve ticari sistemlerde, surekli
uyarilimis AC senkron motorlarla enkoder geri bildirimli asenkron AC motorlarin
isletiimesi icin kullanilir. Bu motorlar servo sirlculerle isletmeye uygun olmalidir.
Cihaza bagka yukler baglanmasi igin 6nce Uretici ile gorasilmelidir.

MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo silruculer metalik elektrik panolarinda kullanmak
Uzere tasarlanmistir. Uygulama igin gerekli korunma tiri ve EMU'ya uygun genis
yuzeyli topraklama metalik elektrik panolari ile saglanmaktadir.

Bir makine igerisine monte edildiginde ¢ok eksenli servo surlcilerin isletmeye alinmasi
(amacina uygun kullanimin baslamasi), AB Direktifi 98/37/EG’ye uygunlugu tespit
edilene kadar yasaktir. EN 60204 dikkate alinmalidir.
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(] Emniyet uyarilari
Tasima/Depolama

Giivenlik iglevleri

Devreye alinmasina (amacina uygun isletmenin baglamasi) sadece EMU Direktifi'ne
(89/336/EWG) uyulmasi durumunda izin verilir.

Cok eksenli servo sirlculer Algak Gerilim Direktifi 2006/95/EG tarafindan istenen
talepleri yerine getirmektedir. Cok eksenli servo sdruculer i¢in, harmonize edilen
EN 61800-5-1/DIN VDE T105 serisi normlar EN 60439-1/VDE 0660 Bolim 500 ve
EN 60 146/VDE 0558 ile baglantil olarak kullanilir.

Teknik veriler ve baglanti kosullari cihazin etiketinde ve bu dokimantasyonda
belirtiimistir ve bunlara uyulmaldir.

MOVIAXIS® cok eksenli servo sdriculer bir Ust seviyedeki glvenlik sistemleri
kullanilmadan emniyet iglevleri icin kullanilamazlar. Makinelere ve insanlara zarar
vermemek icin Ust seviyede bir guvenlik sistemi kullaniimalidir.

Guvenlik uygulamalarinda kullanildijinda asagidaki dokiimanlar dikkate alinmalidir:
« MOVIAXIS® icin Glvenli Ayirma — Kosullar.
«  MOVIAXIS® icin Giivenli Ayirma — Uygulamalar.

2.4 Tasima/Depolama

Tasima, depolama ve dogru olarak kullanma uyarilari dikkate alinmahdir. Bolim 9.1
"Genel teknik veriler" altinda belirtilen iklim kosullarina uyulmaldir.

2.5 Yerlestirme

Cihazlarin montaji ve sogutulmalari ilgili dokiimanlardaki talimatlara uygun olarak
gerceklesmelidir.

Cok eksenli servo siirliciilere izin verilmeyen fazla yiik binmemelidir. Ozellikle nakliye
sirasinda ve tasinirken modiller deforme olmamali ve/veya yalitim mesafeleri
degistiriimemelidir. Bu sebepten elektronik modillere ve kontaklara temas edilmesi
onlenmelidir.

Cok eksenli servo surucllerde elektrostatik yiklere kargi hassas moduller
bulunmaktadir. Bu modiiller yanhs kullanim sonucu kolayca hasar goérebilirler. Elektrikli
komponentler mekanik olarak hasar gérmemeli veya arizalanmamalidir (saglik igin de
tehlikeli olabilir!).

Kullaniimasi o6zellikle 6ngoériimedigi takdirde, asagidaki ortamlarda kullaniimasi
yasaktir:

« Patlama tehlikesi olan ortamlarda.

» Zararh yaglarin, asitlerin, gazlarin, buharlarin, tozlarin, 1ginimlarin vb. bulundugu
alanlarda.

+ EN 61800-5-1 tarafindan talep edilen mekanik ve darbe ytklerinin olustugu portatif
uygulamalarda.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Emniyet uyarilari (]
Elektrik baglantisi

2.6

2.7

2.8

Elektrik baglantisi

Gerilim altindaki ¢ok eksenli servo sirlculerde galisma yaparken gegerli ulusal kaza
Onleme talimatlari (6rn. BGV A3) dikkate alinmalidir.

Elektrik tesisati gecerli talimatlara gore yapilmalidir (6rn. kablo kesitleri, sigortalar,
koruyucu iletken baglantilari). Bunlarin digindaki uyarilar dokiimanlarda verilmistir.

EMU uyarinca yapilacak montaj ¢alismalari (ekranlama, topraklama, filtre diizenleri ve
kablo serimleri) ¢ok eksenli servo suricinin dokimanlarinda verilmektedir. Bu
uyarilara CE isaretli gcok eksenli servo siriculerde de dikkat edilmelidir. EMU yasasi
tarafindan belirlenen sinir degerlere uyulmasindan makinenin veya tesisin Ureticisi
sorumludur.

Koruma onlemleri ve koruyucu donanimlar gecerli talimatlara uygun olmahdir (6rn.
EN 60204 veya EN 61800-5-1).

Gerekli koruma 6nlemi: Cihazin topraklanmasi.
Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamahdir.

Giivenli ayirma

isletme

Bu cihaz EN 61800-5-1 tarafindan istenen, gug¢ ve elektronik baglantilarinin emniyetli
olarak ayrilmasi sartini yerine getirmektedir. Emniyetli bir ayirma saglanabilmesi igin,
baglanan tim akim devreleri de emniyetli ayirma sartini yerine getirmelidir.

Cok eksenli servo siruculerin monte edildigi tesisler gerektiginde gézetim ve koruma
tertibatlari ile donatilmahdir. Bu tertibatlar gecerli yasal uygulamalara (6rn. teknik
donanim yasasl, kaza 6nleme talimatlari vb.) uygun olmalidir. Frekans ceviricilerde
yazilim Uzerinden degisiklik yapilmasina izin verilmez.

Cok eksenli servo surtctlerin besleme geriliminden ayrildiktan sonra, kondansatdrler
sarjli olabileceginden, gerilim altinda olan cihaz parcalarina ve glic¢ baglantilarina
hemen temas edilmemelidir. Bu konuda c¢ok eksenli servo surlcudeki ilgili uyari
etiketleri dikkate alinmaldir.

Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamahdir.
isletme sirasinda tiim kapaklar ve kapilar kapatilmahdir.

isletme LED’leri veya diger géstergelerin sénmesi, cihazin sebekeden ayrildigini ve
enerjisiz oldugunu gdéstermez.

Cihazin dahili glvenlik fonksiyonlari veya mekanik olarak bloke edilmesi motoru
durdurabilir. Ariza nedeninin giderilmesi veya reset edilmesi ile motorun otomatik olarak
tekrar galismasina neden olunabilir. Tahrik edilen makine i¢in bu duruma, bir emniyet
geregi olarak, izin verilmiyorsa, ariza giderilmeden énce cihazin sebekeden ayrilmasi
gerekmektedir.
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2.9

(] Emniyet uyarilari
Cihaz sicakligi

Cihaz sicakligi
MOVIAXIS® cok eksenli servo siiriiciiler genelde fren direngleri ile ¢alistirilir. Fren
direncleri gli¢ kaynagdi moduliiniin gévdesine de monte edilmis olabilir.
Fren direnglerinin yizey sicakliklari 70 °C ile 250 °C arasina erisebilir.

Calisma esnasinda ve kapattiktan sonra, soguma asamasinda, MOVIAXIS®
modulinin gbévdesine ve fren direnclerine kesinlikle dokunmayiniz.
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Cihazin dizayni 3
CAN bazli sistem bus ile eksen grubu

3 Cihazin dizayni
3.1 CAN bazli sistem bus ile eksen grubu

[ [2] (3] [4] [5] [6] [ (8l [9 [10]

=TI w oo

BF FME"""

61523axx
Resim 1: MOVIAXIS'li bir eksen grubu igin érnek yapi
[11  Master modiil [6] Boyut 4 eksen moduli
[2] Kondansatér veya tampon modili  [7]  Boyut 3 eksen modiill
[3] Boyut 3 gu¢ kaynagi modulu [8]  Boyut 2 eksen modulu
[4] Boyut 6 eksen moduli [9] Boyut 1 eksen moduli
[5] Boyut 5 eksen modulu [10] 24 V anahtarlanmal gli¢ kaynadi modulii, ek modiil
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Cihazin dizayni
EtherCAT bazli sistem bus ile eksen grubu

3.2 EtherCAT bazli sistem bus ile eksen grubu

[l [2] [3] [5] [6] [7] [8] [0 [oyp 1]

. = A"
\ \

Lbavadas  Sam

%

5
]

L

o &B
i )

]
.

;. — 3| Ly, '
=T m'.’// gt A
;—:J"ﬂ G

A/

[4]
62072axx
Resim 2: MOVIAXIS'li bir eksen grubu igin 6rnek yapi
[11  Master modiil [71  Boyut 4 eksen moduli
[2] Kondansatér veya tampon modulu [8]  Boyut 3 eksen modulu
[3] Boyut 3 gu¢ kaynagi modulu [91 Boyut 2 eksen modulu
[4]  Tum eksen modillerinde EtherCAT  [10] Boyut 1 eksen moduli
sistem bazli opsiyon karti
[5] Boyut 6 eksen modulu [11] 24 V anahtarlanmal gli¢ kaynagi modulii, ek modiil

[6] Boyut 5 eksen moduilu
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Cihazin dizayni
Onemli uyarilar

3.3 Onemli uyarilar

Koruma onlemleri ve koruyucu donanimlar gegerli ulusal talimatlara uygun

olmalidir.

Gerekli koruma 6nlemi: Koruyucu toprak (Koruma sinifi I)

Gerekli koruma tertibatlari: Asiri akim koruma donanimlari, misteri tarafi
baglanti kablolarinin kablo korumasina goére
boyutlandiriimahdir.

NOT

Motorun ve frenin montajinda ve devreye alinmasinda ilgili isletme kilavuzlari dikkate

1 alinmahdir!

Sayfa 23 ile sayfa 38 arasinda gosterilen "Cihaz yapisi" resimlerinde cihazlar birlikte
verilen kapak (dokunma korumasi) olmadan gosterilmektedir. Bu kapak ile sebeke ve
fren direnci baglantilari korunmaktadir.

Acikta bulunan gug baglantilari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Bu cihaz kesinlikle kapaklari sékilmis olarak ¢alistirlimamalidir.
» Kapaklari kurallara uygun monte edin.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii




3 Cihazin dizayni
Etiketler ve tip tanimlamalari

3.4  Etiketler ve tip tanimlamalari

Etiket module bagl olarak Gg¢ kisimdan olusur.
» Etiketin "I". kisminda tip tanimi, Gretim numarasi ve durumu bulunur.

» Etiketin "lI". kisminda fabrika tarafindan monte edilmis olan opsiyonlar ve versiyon
durumu belirtilir.

« Etiketin "llI". kisminda (toplam etiket) modulin teknik verileri bulunur.

Toplam etiket beslenme modllinde ve eksen modilinde cihazin yan ylzeyinde
bulunur.

Etikette ¢ok eksenli servo suricunin teslimattaki versiyonu ve teslimat icerigi bulunur.
Asagidaki durumlarda bazi degisiklikler olabilir

« 0Orn. opsiyon karti sonradan takilip veya c¢ikartildiginda,

» cihazin bellenimi guncellendirildiginde.

57521ade
Resim 3: Etiketin 1. kisminin takilmasi

| Etiketin "I". kismi
Il Etiketin "lI". kismi
] Etiketin "llI". kismi (toplam etiket)

14 Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni

Etiketler ve tip tanimlamalari

Eksen modiiliiniin etiketi

— . ~ \
MXARBOR-048-503-00 H XIoO1MA_| XFP11A| XIA11A_| XIA11A
Go® 01. 11B1ﬁn35‘3420ﬂ24 C'T E 101 | 111 11 10 1
1!]!['21 11 11 11 1 11- H

i

MOVIAXIS

§0®:01.1181003604.0024.07

Eingang / Inpui Ausgang / Output
U = 580V DC U e O...UNV AC Ug, = 24V DC
I = 48R f = 0...800Ma Tge = 2R DC
D-Taddd Bruchaal P = 286, 8kW Ligoia/man & G4ASABA AC
Achsmodul Tz0....48 ¢ i = 120A AC
Axis module IFID
Rade in Qurmsany us D2

®®

LISTED IND.
CONT . EQ. 20086

IIIIJIIIIIIIIIIIFIIII!IIIIIIII HIIIIIIIIIIJI!IIIIIHJ AT 0

/
/

[3]

Resim 4: MOVIAXIS® MXA eksen modiilii igin etil

Etiketin "I". kismi: Modulin Ust baglanti

|
lamasinin takilmasi

I Etiketin "II". kismi: Modlin st bagdlant
lamasinin takilmasi

Etiketin "llI". kismi: Modil gévdesinin yan

i yuzeyine takilir

Gii¢ kaynagi modiilii etiketi

ket 6rnegi

[1]  Tip tanimi, bkz. sayfa 17

Uretim numarasi

[2]
Durum

[3]
[4]

iletisim slotlari, bellenim durumu

61847axx

[2] \

B1—|

11 == 10

-010-

| Iﬁmﬂlllllﬂﬁlﬂllﬁllﬂllllﬂlﬂﬂllﬂllﬁll'lllﬁﬂﬂlﬂﬂllll

m— :
MOVIRXIS &0®:01.1184270701.0002.07
Eingang / Inpul Ausgang / Quiput
U = 2X380...800V AC U = B4OV DC @ ®
1 = 1BA AC I = 18A (400V)
D-76848 Bruchaal P = 10KH Lt 48R (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul f = 60.. 80H= CONT.EO. 2008
Supply module s 0. .u [ IF 20
HAade in darmany R —
| R G A NS RO HI}EﬁlIII]IIIIIIIﬂiilllllllﬁ}lﬁllllllImfIIIHIIIIIIIIfIIIIIIIIIIlII!IIIi /
T /
3] 1]
61846axx

Resim 5: MOVIAXIS® MXP glic kaynadi mod(illi icin etiket 6rnegi

| Etiketin "I". kismi: Modulin Gst baglanti
lamasinin takilmasi

[1]  Tip tanimi, bkz. sayfa 17

Etiketin "llI". kismi: Modl gévdesinin yan

i yuzeyine takilir

Uretim numarasi

[2]
[3]

Durum

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii 15
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Cihazin dizayni
Etiketler ve tip tanimlamalari

24 V anahtarlanmali gii¢c kayna§i modiilii (ek modiil) etiketi
I
[2]
\% 315323;2:2;2335335 ;
[31—"F B e
I |IﬂﬂﬁllllflﬂgjﬂﬂfI|II||III|]II||II|II| II]IIIflllllllﬁﬂlﬂlﬂllﬂlﬂlﬂﬂIIHIIIIIIIIIIINIIHIINIIIII

41— MXS80A-060
r MOVIAXIS  @0-01.0008203867.0008.07 G € @hnn

[2]
|

Ringang / In!ui Auagang / Ouiput
Usyt® 24V DC Uz 24V DC Usy = 24V DC
Igne 24R I;= 1DA Igy = 10A
D-76848 Bruchaal U = B8OV DC Us = 24V DC LISTED IND.
Schaltnetzt Mod. T = O...«48 C I,z 10A CONT.EQ.2D06
SMPS-modul IP 20 | P = 800W
Made in Germany —
IIlllllllllmllilllllllllllIIHiIIHIIHIIIIIIIIIIHIIIIIIHIIIIIIIIII \
\
il

61849axx
Resim 6: 24 V anahtarlanmali gli¢c kaynagi mod(ilii etiketi érnegi

Etiketin "I". kismi: Modulin Gst baglanti 1]

|
lamasinin takilmasi

Tip tanimi

Etiketin "llI". kismi: Modil gévdesinin yan 2]

yiizeyine takilir Uretim numarasi

[31  Durum

DC-Link desarj modiilii (ek modiil) etiketi

|
M1 [2]
o/ NI
AN MXZBOR-050-503-X \
01.0008282099 . 00Y4 .07

R ik L o Ty -

AT IIIIIIIIIIIIIIIHEIIIIIIIIIIHIIIIIIHIHIIIIIIIIIIIfIlIHIlIIIIIIIIII

_—+ MXZ80R-050-603-00
i $:01.0008282099.0014.07 ( ( nzas

MOVIAXIS
Eingang / Input Ausgang / Ouiput
U = s40v DC U = Sa0v DC
RODRIVE * - sooos Rz o1ome ¢
D=78848 Bruchsal Ts= 0...+48 C LISTED IND.
ZK.-Entl.-Modul CONT. B0 2000
DC lk. diseh. mog, IP 10
Hade in Gersany ‘;m [ —
R ERE AT O OO AR A0 AR AR L /
/ !/
[3] i

61848axx
Resim 7: DC-Link desarj modiilii (ek mod(il) MOVIAXIS® MXZ etiketi ornegi

Etiketin "I". kismi: Modilin Ust baglanti 1]

|
lamasinin takiimasi

Tip tanimi, bkz. sayfa 17

Etiketin "lll". kismi: Modul gévdesinin yan 2] Uretim numarasi

i yuzeyine takilir

[3] Durum

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni
Etiketler ve tip tanimlamalari

Ornek: MOVIAXIS® ana cihazlarinin tip tanimi

MX A 80 A -004 5 0 3 -00
| 00 = Standart Tip

XX = Ozel uygulama

3= 3 faz baglanti tipi

50 = U = AC 380 - 500 V besleme gerilimi

Tipler:

004 = Eksen modiillerinde anma akimi, 6rn 004 =4 A

050 = DC_Link desarj modiiliinde gekilebilecek enerji miktari,
orn. 050 = 5000 Ws

010 = Gii¢ kaynagi modiillerinde anma giicii, 6rn. 010 = 10 kW

050 = Kondansatorlerde, tampon ve séniimleme modiillerinde
kapasitans, 6rn. 050 = 5000 pF

060 = 24 V Anahtarlamali giic kaynagi modiiliinde giig,
6rn. 060 = 600 W

Yapi durumu

80 = Standart tip

81= Eksen modiiliinde bir emniyet rélesi olan tip

82= Eksen modiiliinde iki emniyet rélesi olan tip

Cihaz tipi:

A= Eksen modiilii

B= Tampon modiilii

C= Kondansatoér modiilii

D= Soniimleme modiilii

M= Master modiil

P= Fren kiyicil glic kaynagi modiilii

R= Geri beslemeli sebeke modiilii

S= 24 V anahtarlamali gii¢ kaynagi modiilu

Z= DC-Link desarj modiilii

MOVIAXIS®

Eksen modulu tip tanimi:

MXAB80A-004-503-00

4 A anma akimli eksen moduli

Tampon moduli ek modul tip tanimi

MXB80A-050-503-00

Tampon modulu

Kondansatér moduli ek modul tip tanimi

MXC80A-050-503-00

Ek modul master modulu tip tanim

MXMB80A-000-000-00

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

Kondansatér modulu

Master modill
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Cihazin dizayni
Etiketler ve tip tanimlamalari

Gug¢ kaynagi modulu tip tanimi:

MXP80A-010-503-00 10 kW gli¢ kaynagi modull
MXR80A-025-503-00 = Geri beslemeli 25 kW gli¢ kaynagi moddili (hazirlaniyor)

24 V anahtarlamali gli¢ kaynagdi moduli (ek modul) tip etiketi

MXS80A-060-503-00 = 24 V anahtarlamali gii¢ kaynagdi moduli

DC-Link desarj modiili (ek modul) tip tanimi:

MXZ80A-050-503-00 = DC-Link desarj modili (gcekilebilecek enerji miktari 5000 Ws)

MOVIAXIS® MXx opsiyon modiilleri

X 1 A

|— Yapi durumu

Versiyon durumu

Tip:

GH, GS= Coklu enkoder karti

FP = Fieldbus arabirimi PROFIBUS DP-V1
FA = Fieldbus arabirimi K-Net

FE = Fieldbus arabirimi EtherCAT

SE = EtherCAT bazinda sistem bus

10 = Girig/cikis karti

1A = Girig/cikis karti

MOVIAXIS® icin opsiyon modiilui

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni
Standart aksesuar

3.5 Standart aksesuar

Standart donanim teslimatta cihazla birlikte gelir.

T [l |
L [
[Fetll ‘
Com— 2 st [15]
- 3]
O O [4]
OO ————— 5]
’M m‘_ [6]
[16]
[71
(8]
9] [17]
[18]
o] [19]
4 [20]
m -
e Y Bt [21]
B—3 o
12] (3 e—— [23]
. gl [24]
»,— ———— —[25]
s == ==z [26]
[13] R aEm — [27]
-‘-\
\ [28]
)
o [29]
[14]
%
61637axx

Resim 8: Standart aksesuar

Tam fis konnektdrler igin ilgili kargsi fisler fabrika tarafindan takilmistir. Bir istisna olarak
Sub-D fisler karsi fis olmadan teslim edilir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
Standart aksesuar

Standart aksesuar tablosu

MXP [kW]

MXM  MXZ
10 \ 25 \ 50 \ 75

No. Boyut" MXS

MXA [A]
2\4 8 12 16‘24‘32‘48‘64‘100

MXC

MXB

Dokunma korumasi kapagi

gl | |

2x‘2x‘2x‘2x

DC-Link rayi

[2] 76 mm 3x 3x  3x | 3x
[3] | 106 mm 3x 3x  3x

3x

3x

[4] | 136 mm 2x

3x

[5] | 160 mm 3x | 3x | 3x
[6] | 226 mm

3x

3x

3x

3x

Elektronik ekran klemensi

[7]1 60 mm 1x 1x | 1x | 1x
[8] | 90 mm 1x 1x | 1x

1x

1x

[9] | 120 mm

1x

[10] | 150 mm 1x | 1x | 1x
[11] | 210 mm

1x

1x

Gii¢ ekran klemensi

[12] | 60 mm 1x 1x 1x [ 1x | I1x  1x | 1x
[13] 60 mm? 1x

1x

[14] | 60 mm?3

1x

[15] | 105 mm 1x 1x
[16] | 105 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

24 V besleme kablosu

[17] | 40 mm 1x
[18] | 50 mm 1x 1x | 1x | 1x

[19] | 80 mm 1x | 1x 1x | 1x

1x

1x

[20] | 110 mm 1x
[21] | 140 mm 1x | 1x

1x

1x

1x

1x

[22] | 200 mm

1x

Sinyal bus baglanti kablosu (CAN-/EtherCAT bazinda sistem bus'l i¢in uygundur)
[23] | 200 mm 1x | 1x | 1x

[24] | 230 mm 1x | 1x 1x | 1x

1x

1x

[25] | 260 mm
[26] | 290 mm 1x  1x

1x

1x

[27] | 350 mm

1x

CAN - Master modiil baglanti kablosu
[28] 520mm | 1x | 1 1]

CAN sonlandirma direnci

o |

Kablo klemensleri

‘1x‘1x‘1x‘1x‘ ‘

[301

= [ [ [ [ [ [ ]

1) Kablo uzunlugu: Fis harig¢ kablo borusu uzunlugu
2) Kisa destekli klemens, 60 mm kalinliginda
3) Kisa uzun klemens, 60 mm kalinhginda

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni
Opsiyonel aksesuar

3.6

Opsiyonel aksesuar

Resim 9: Opsiyonel aksesuar

Opsiyonel aksesuar tablosu

No.

(1l

[2

[3]

[4]

[8]

6]
') 4
7]
Y
[8]
N
[9]
[0]
&7 [11]
61638axx

Boyut / Tanim / Fis tipi

CAN bazinda sistem bus icin sistem bus baglanti kablosu (diger SEW cihazlara eksen grubu baglantisi)

(1]
[2]

750 mm  RJ45/ agik ug
3000 mm RJ45/ agik ug

EtherCAT — Master modiil baglanti kablosu

[3]

750 mm 2 x RJ45

EtherCAT bazinda sistem bus igin sistem bus baglanti kablosu (diger SEW cihazlarla eksen sistemi)

[4] 750 mm 2 x RJ45 (6zel baglantr)
[5] 3000 mm 2 x RJ45 (6zel baglantr)
Sistem bus CAN sistem bus baglanti kablosu (eksen sisteminden eksen sistemine)
[6] 750 mm 2 x RJ45 (6zel baglanti)
[7] 3000 mm 2 x RJ45 (6zel baglantr)

Master modiilden CAN2'ye adaptor kablosu

(8]

500 mm  Weidmiiller Sub-D9 d'ye

CAN2 baglanti kablosu

[9]

3 modil  Sub-D9 e/d

[10]

4 modil  Sub-D9 e/d

CAN2 sonlandirma direnci

(]

Sub-D9

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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3 Cihazin dizayni
Bir eksen sistemine genel bakis

3.7 Bir eksen sistemine genel bakig

Cihazlar asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

[4] [5] [6]
\
A
1
[3] -4 N
: ; L
. 5
[2] i
11 — -
u— | ] ceeflie
| R i T
@

Resim 10: Eksen sistemindeki enerji beslemesinin érnek gbsterimi

(1]
(2]
(3]
(4]
(3]
[6]
(71

X4: DC-Link baglantisi

Xba, X5b: 24 V besleme gerilimi
Master moduil

Kondansator veya tampon moduli
Gl¢ kaynagi modiili BG3

Eksen modull (BG6 ... BG1)

24 V anahtarlamali gui¢ kaynagi modulu

22 Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii
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Cihazin dizayni 3
MOVIAXIS® MXP gig¢ kaynagdi modulinin yapisi

3.8 MOVIAXIS® MXP gii¢ kaynagi modiiliiniin yapisi

Cihazlar agsagidaki resimlerde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.
Gii¢ kaynagi modiilii MOVIAXIS® MXP Boyut 1

) ]Illll,,=ﬁ
ﬁ——-{_’_ .__=,
rFJ-Ell_- ‘-I—|—'--(!
[T - g e
=T . 0 =
L = [} [ [
=' : :E“l- | — =
L IRl |___I'I:
[ B = am—
e B - -
[ ==L S -—
AT i - [ "
eri— — —
L _F
R —
1=—== =
B
[1] £ f =
e 2
[ J === 3
v—— e
-—— L
LN —
T T

61524axx
Resim 11: MOVIAXIS® MxP Boyut 1 glic kaynagi moddiliiniin yapisi
A Ustten gériiniis B  Onden gériiniis C  Alttan gériiniis
[1]1  Sinyal bus [2]  Elektronik ekran klemensleri [13] X3: Fren direnci baglantisi
X9a: Girig, kablodaki yesil fis
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig
[8] C, E: DIP anahtar [14] X1: Sebeke baglantisi

- C: CAN bazinda sistem bus
- E: EtherCAT bazinda sistem bus

[4] X12: CAN sistem bus

[5] S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtari
[6]  S3, S4: Eksen adres anahtari

[71  Hazir géstergesi (Power)

[8] 2 x7 pargal gosterge

[9]  X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

[10] X4: DC-Link baglantisi

[11] Glg ekran klemensi

[12] Mahfaza topraklama noktasi

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX cok eksenli servo siiriicii 23
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Cihazin dizayni

MOVIAXIS® MXP gli¢ kaynagi modulindn yapisi

Gli¢c kaynagi modiilii MOVIAXIS® MXP Boyut 2

IY,,

T
JINGAGAR

[
{[1]

i

il

(1]

7*
7 A —

(1]
[12]

B
E—ratane
Bl—- @
[41—:.—‘
5]—+8
Ol——r%
71—t
81—l

Resim 12: MOVIAXIS® MXP Boyut 2 gli¢ kaynagdi mod(iltiniin yapisi

A
(1]

Ustten gériiniis B

Sinyal bus [2]
X9a: Giris, kablodaki yesil fig
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fis

(3]

4]
(5]
(6]
(7]
(8]
9]
[10]
(1]
[12]

Onden gériiniig

Elektronik ekran klemensleri

C, E: DIP anahtar
- C: CAN bazinda sistem bus
- E: EtherCAT bazinda sistem bus

X12: CAN sistem bus

[13]

[14]

64525axx

Cc Alttan goriiniis
[13] X3: Fren direnci baglantisi

[14] X1: Sebeke baglantisi

S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtari

S3, S4: Eksen adres anahtari
Hazir gostergesi (Power)

2 x 7 pargal gosterge

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

Mahfaza topraklama noktasi

Glg ekran klemensi

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni

MOVIAXIS® MXP gli¢ kaynagi modulindn yapisi

Gli¢c kaynagi modiilii MOVIAXIS® MXP Boyut 3

wedlll

L

(1]

[14]

55468AXX

Resim 13: MOVIAXIS® MXP Boyut 3 gli¢ kaynagi moddiliiniin yapisi

(1]

Ustten goriiniis

Sinyal bus
X9a: Girig, kablodaki yesil fis
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

(2]

(3]

(4]
(5]
[6]
(71
(8]
9]
[10]
(1]
(2]
[13]
[14]

Onden goriiniis

Elektronik ekran klemensleri

C, E: DIP anahtar
- C: CAN bazinda sistem bus
- E: EtherCAT bazinda sistem bus

X12: CAN sistem bus

S1, S2: DIP anahtar

S3, S4: Eksen adres anahtari
Hazir géstergesi (Power)

2 x 7 pargali gosterge

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

X1: Sebeke baglantisi

Mahfaza topraklama noktasi
GUg ekran klemensi

X3: Fren direnci baglantisi

25



3 Cihazin dizayni

MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

3.9 MOVIAXIS® MXA eksen modiiliiniin yapisi

Cihazlar agsagidaki resimlerde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 1

A
—
— =
T
- —
—
X9aqgi ==== :::,
——1
O

|

=

-e-

[

it omm -
[1]%5&
==

£ ’l-u

| 34—

u
i

B
[Z]ﬂ' A

|
[B]l— ‘

|
.

- ﬁ—
Bl—=
51—

[71

Bl—

E]

[10]

Resim 14: MOVIAXIS® MXA Boyut 1 eksen modiiliiniin yapisi

A Ustten goriiniis B

[1]  Sinyal bus [2]
X9a: Girig, kablodaki yesil fig
X9b: Cikig, kablodaki kirmizi fis

(3]
[4]

(3]
[6]
[7]

(8]
9]
[10]

Onden gériiniis

Elektronik ekran klemensleri

X10: Dijital girigler
X11: Dijital ¢ikiglar

X12: CAN2-Bus
2 x 7 pargah gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensori)

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

Glg ekran klemensi

26 Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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Alttan goriinis

X2: Motor baglantisi

X6: Fren kontrolu

X7: 1 emniyet rolesi
(opsiyonel tip)




Cihazin dizayni
MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 2

-
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Resim 15: MOVIAXIS® MXA Boyut 2 eksen modtiliiniin yapisi

(1]

Ustten gériiniis

Sinyal bus

X9a: Giris, kablodaki yesil fig

X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fis

B
[2]

[3]
[4]

5]
[6]
[7]

(8]
[0l
[10]

Onden gbriiniis

Elektronik ekran klemensleri

X10: Dijital girigler
X11: Dijital ¢ikislar

X12: CAN2-Bus
2 x 7 pargali gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensori)

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

Gug ekran klemensi

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

(1]

[12]

[13]

(Ml

[12]
[13]

MM.°

I

il il

b

—-— 1

61545axx

Alttan goriiniis
X2: Motor baglantisi

X6: Fren kontroll

X7, X8: 2 emniyet rolesi
(opsiyonel tip)
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3 Cihazin dizayni

MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 3

ik
|
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i

1 =IEEESTO2EE
;
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Resim 16: MOVIAXIS® MXA Boyut 3 eksen modtiliiniin yapisi

A Ustten gériiniis B

[1]  Sinyal bus [2]
X9a: Girig, kablodaki yesil fig
X9b: Cikig, kablodaki kirmizi fis

(3]
[4]

(3]
6]
(71

(8]
9]
[10]

Onden gébriiniis

Elektronik ekran klemensleri

X10: Dijital girigler
X11: Dijital ¢ikiglar

X12: CAN2-Bus
2 x 7 pargall gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensori)

Xba, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

Gug ekran klemensi
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[12]
(3]

(@)
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61546axx

Alttan goriinis

X2: Motor baglantisi

X6: Fren kontrolu

X7, X8: 2 emniyet rolesi
(opsiyonel tip)




Cihazin dizayni 3
MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 4
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Resim 17: MOVIAXIS® MXA Boyut 4 eksen modiiliiniin yapisi
A Ustten goriiniis B Onden goriiniis C  Alttan goriiniis
[1] Sinyal bus [2] Elektronik ekran klemensleri [12] X6: Fren kontroll
X9a: Girig, kablodaki yesil fig
X9b: Cikig, kablodaki kirmizi fis
[31  X10: Dijital girigler [13] X7, X8: 2 emniyet rolesi

(opsiyonel tip)
[4]  X11: Dijital ¢cikiglar
[5] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x 7 pargal gosterge

[71  X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensorii)

[8] Xb5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[9]  X4: DC-Link baglantisi
[10] X2: Motor baglantisi

[11] Glg ekran klemensi
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Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 5

Cihazin dizayni

MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

bt .

!

(111

N b -4
s, — o — i
L~ | N

Resim 18: MOVIAXIS® MXA Boyut 5 eksen modiiliiniin yapisi

A Ustten gériiniis

[11  Sinyal bus

X9a: Girig, kablodaki yesil fis
X9b: Cikig, kablodaki kirmizi fig

30
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B
[2]

(3]

[4]
[5]
[6]
[7]

[8]
[9]
[10]
(M

Onden gbriiniis

Elektronik ekran klemensleri

X10: Dijital girigler

X11: Dijital ¢ikiglar
X12: CAN2-Bus
2 x 7 pargali gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensori)

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

X4: DC-Link baglantisi
X2: Motor baglantisi

Glg ekran klemensi
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Alttan goriiniis

X6: Fren kontrol

X7, X8: 2 emniyet rolesi
(opsiyonel tip)




Cihazin dizayni
MOVIAXIS® MXA eksen modulinin yapisi

Eksen modiilii MOVIAXIS® MXA Boyut 6
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Resim 19: MOVIAXIS® MXA Boyut 6 eksen modiiliiniin yapisi
A Ustten gériiniis B Onden gbriiniis C  Alttan goriiniis
[1]  Sinyal bus [2]  Elektronik ekran klemensleri [12] X6: Fren kontrolu
X9a: Giris, kablodaki yesil fig
X9b: Cikig, kablodaki kirmizi fis
[31  X10: Dijital girigler [13] X7, X8: 2 emniyet rolesi

(opsiyonel tip)
[4]  X11: Dijital ¢cikiglar
[5] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x 7 pargal gosterge

[71  X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya hiperface + sicaklik sensori)

[8] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[9]  X4: DC-Link baglantisi
[10] X2: Motor baglantisi

[11] Glg ekran klemensi
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3 Cihazin dizayni
EtherCAT veya CAN bazinda sistem bus

3.10 EtherCAT veya CAN bazinda sistem bus

Eksen modulleri farkli sistem bus versiyonlarinda olabilir:

CAN bazinda sistem bus,
EtherCAT bazinda sistem bus.

Sayfa 26 ile sayfa 31 arasindaki resimler CAN bazindaki sistem bus'li eksen modiillerini
g6stermektedir.

(B]

a8
®
Bl — - ®

5] —

Resim 20: EtherCAT-veya CAN bazinda sistem bus versiyonu

(Al
(B]
(1

(2]
(3]
[4]
(3]

CAN bazinda sistem bus

EtherCAT bazinda sistem bus

Anahtar LAM

* Anahtar konumu 0: Sonuncu hari¢ tim eksen modiilleri

* Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen moduli
Anahtar F1

* Anahtar konumu 0: Teslimat durumu

+  Anahtar konumu 1: islev genisletmesi icin rezerve edilmistir

(1]
[2]
[4]

61554axx

RUN LED'; renk: yesil/turuncu -bus elektronigi ve iletisimin isletme durumunu gdsterir

ERR LED'i; renk: kirmizi; EtherCAT hatasini gosterir.

Link IN LED'i; renk: yesil — Bir 6nceki cihaza EtherCAT baglantisinin aktif olup olmadigini gésterir

Link OUT LED'i; renk: yesil — Bir sonraki cihaza EtherCAT baglantisinin aktif olup olmadigini

gOsterir
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Cihazin dizayni
MOVIAXIS® MXM master moduil komponentinin cihaz yapisi

3.11 MOVIAXIS® MXM master modiil komponentinin cihaz yapisi

Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

MOVIAXIS® MXM master modiiliiniin MOVI-PLC basic versiyonu
Burada gosterilen moduliin tanimi: MXM80A-000-000-00/DHP11A.

58765axx
Resim 21: Master modiil cihaz yapisi, MOVI-PLC® basic tipi

Onden gériiniig
[1] - [6] Klemens baglantisi igin "MOVI-PLC® basic DHP11B kontrol tinitesi" el kitabina
bakiniz.

[7] Mahfazanin topraklama noktasi

[8] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

DUR!
Servo siiriiciide hasar olusabilir.

Master modiil sadece 22. sayfada gosterildigi gibi, bir sisteme kurallara uygun olarak
baglandiginda isletilebilir. Uzaktan calistinimasi master modilde hasar yapar ve

yasaktir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
MOVIAXIS® MXM master moduil komponentinin cihaz yapisi

Master modiil MOVIAXIS® MXM versiyonu MOVI-PLC advanced
Burada gdsterilen modulin tanimi: MXM80A-000-000-00/DHE41B.

62207axx
Resim 22: Master modiil cihaz yapisi, MOVI-PLC® advanced tipi
Onden goriiniis

Klemens baglantisi igin "MOVI-PLC® advanced DH.41B kontrol (initesi" el
kitabina bakiniz.

[11-17]
[8] Mahfazanin topraklama noktasi
[9] Xba, X5b: 24 V besleme gerilimi

DUR!
Servo siiriiciide hasar olugabilir.

Master modil sadece 22. sayfada gosterildigi gibi, bir sisteme kurallara uygun olarak
baglandiginda isletilebilir. Uzaktan calistirlmasi master modulde hasar yapar ve
yasaktir.
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Cihazin dizayni 3
Kondansatoér moduili MOVIAXIS® MXC komponentinin cihaz yapisi

3.12 Kondansatér modiilii MOVIAXIS® MxC komponentinin cihaz yapisi

Asagidaki resimde cihaz kapaksiz olarak gosterilmektedir.
Kondansator modiilii MXC

(]

(2]

(3]

60433AXX
Resim 23: Kondansatér modiili MOVIAXIS® MXC'nin cihaz yapisi

B Onden gbriiniis

[1] Hazir gostergesi (power)

[2] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[3] X4: DC-Link baglantisi
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Cihazin dizayni
MOVIAXIS® MXB tampon modul komponentinin cihaz yapisi

3.13 MOVIAXIS® MXB tampon modiil komponentinin cihaz yapisi

Tampon modiil
MXB

Asagidaki resimde cihaz kapaksiz olarak gosterilmektedir.

(]

(2]

(3]

60433AXX
Resim 24: Tampon moddil MOVIAXIS® MXB'nin cihaz yapisit

B Onden gbriiniis

1 islevsiz

[2] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[3] X4: DC-Link baglantisi
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Cihazin dizayni 3

24 V anahtarlama gulc¢ kaynagdi modili MOVIAXIS® MXS komponentinin cihaz yapisi

3.14 24 V anahtarlama gii¢ kaynagi modLilii MOVIAXIS® MXS komponentinin cihaz

yapisi

Asagidaki resimde cihaz kapaksiz olarak gosterilmektedir.

24 V anahtarlamali gii¢c kaynagi mod(ilii

A
[E &

ITTTYTT
L n
MTETITT
L el b
 e— ol

333
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[

|

| —

57583axx

Resim 25: 24 V anahtarlamali gii¢c kaynadi modlilii cihaz yapisi

A Ustten goriiniis
(] X16:24 V harici

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

(2]
[3]
[4]
[3]

Onden gbriiniis

Durum LED'i

Yik LED'i

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi
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3 Cihazin dizayni

DC-Link desarj moduli MOVIAXIS® MXZ komponenti cihaz yapisi

3.15 DC-Link degsarj modiilii MOVIAXIS® MxZ komponenti cihaz yapisi

Asagidaki resimde cihaz kapaksiz olarak gosterilmektedir.

DC-Link desarj modiilii MOVIAXIS® MXZ

(2]

(4]

(3]

i
| o

i
1 ]

54427BXX

Resim 26: DC-Link degarj modtilii MOVIAXIS® MXZ cihaz yapisi

Onden gériiniis

(1]
[2]
[3]
[4]
[3]

X14: Kontrol konnektori

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

X4: DC-Link baglantisi

X15: Desarj igin fren direnci baglantisi

Gug¢ ekran klemensi
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Cihazin dizayni
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

3.16 Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

EtherCAT
cihazlarn

EtherCAT bazli
sistem bus ile
kombinasyon

Eksen modullerinde 3 adet farkli opsiyon igerebilen moddler bir sistem mevcuttur.
| H\ 2l

56598axx
Resim 27: Slot kombinasyonlari

[1—-3] Slot1 -3, baglantilar icin agagidaki tabloya bakiniz

[4] Kontrol platini — Cihazin komponentleri

Olasi kombinasyonlar ve kartlarin slotlara sabit olarak atanmasi asagidaki tabloda
gOsterilmektedir.

Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7
8 XSE24A XGH
9 XIA11A —XGS
10 XIA11A
11
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS XGS

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

Cihazlarin CAN Olasi kombinasyonlar ve kartlarin slotlara sabit olarak atanmasi agsagdidaki tablolarda
versiyonu gOsterilmektedir.
Fieldbus'li Fieldbus opsiyonlari asadidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonlar .
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Fieldbus opsiyonu”
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 Fieldbus opsiyonu") XIO11A
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Fieldbus opsiyonu
12 XGS 1 XGH
Fieldbus opsiyonu )
13 XGH
14 Fieldbus opsiyonu
_ s XGS
15 XGS Fieldbus opsiyonu")
1) Fieldbus opsiyonu:
- XFE24A: EtherCAT
veya
XFP11A: Profibus
veya
- XFA11A: K-Net
XIO ile Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;
kombinasyonu
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
1 XIO11A XGH
12 XGS
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Cihazin dizayni
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

XIA ile Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonu ;
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
XGH
5 XIA11A XGH
6 XGS XGS
7
8 XIA11A XGH
9 XGS
Sadece XGH, XGS  Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonlari .
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH
Sadece XGS Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonlari
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
XGS
2 XGS

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

3.17 Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

Coklu enkoder karti ile MOVIAXIS® sisteminde ilave enkoderler degerlendirilebilir.

Teknik bilgiler

Degerlendirilecek enkoder tipine bagl olmak tzere, iki coklu enkoder karti mevcuttur,
bkz. sayfa 44. Ayrica analog bir fark girisi (+10 V) de mevcuttur.

XGH

[X61]

[X63]

Resim 28: XGH ve XGS versiyon ¢coklu enkoder karti

Fark girisi X612'nin teknik verileri:
* Tolerans: + 10 V.

e CozUndrlik: 12 Bit.

* Her 1 ms'de guincellenir.

Girigi kullanma olanaklari

+ Istenen n veya M degeri girisi
» Genel 6lgim degeri girisi

* Tork sinir degeri girisi

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii
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[X61]

[X62]
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Cihazin dizayni 3
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

X62 teknik bilgileri:

RS422.
Maksimum frekans: 200 kHz.

Motor veya opsiyon enkoderi bazinda similasyon c¢ikisi, cihaz parametresi
Uzerinden segilebilir.

Cozanarlulagan 26212 [cozUnurllik / devir] 2'li potansiyel olarak segilebilmesi.
Enkoder sinyalleri cogaltilabilir.
Mumkln olan maksimum hiz ayarlanmis olan emulasyon ¢ézundrlulugine baghdir:

Ayarlanmig olan Olasi maksimum hiz
¢oziniirlilik [dev/dak]
64 — 1024 sinirlandirma yok
2048 5221
4096 2610
Fonksiyonlara
genel bakis .
Fonksiyonlar XGH XGS
versiyonu versiyonu
SSl islevselligi - X

Hiperface iglevselligi

EnDat 2.1 islevselligi

Artirimli enkoder/sin-cos islevselligi

Enkoder simulasyonu X X

Sicaklik degerlendirmesi

Analog girig

Opsiyonel 24 V gerilim beslemesi

Resolver - -

HTL enkoder baglandiginda, litfen SEW-EURODRIVE ile temasa geginiz.

Coklu enkoder kartina baglanacak tim enkoderler igin, 15-pin SUB-D konnektor
gereklidir.
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Cihazin dizayni
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

44

Kullanilabilen Asagidaki tablolarda verilen enkoderler ¢oklu enkoder karti tarafindan degerlendirilir.
enkoderler

SEW enkoder tanimi | Enkoder sistemi Uretici tanimi/iiretici Gerilim
AL1H . Hiperface dogrusal enkoder L230 / SICK-Stegmann .
EKOH Hiperface single-turn SKS36 / SICK-Stegmann

ASOH Hiperfaqe single-turn mutlak deger SRS36 / SICK-Stegmann

enkoderi
ES1H Hiperface single-turn SRS50 / SICK-Stegmann
ES3H/ES4H Hiperface single-turn mutlak deger SRS64 / SICK-Stegmann
enkoderi

AKOH Hiperface multi-turn SKM36 / SICK-Stegmann

AS1H . Hiperface multi-turn SRM50 / SICK-Stegmann
AS3H/AS4H sriﬁ)(igaeﬁe multi-turn mutlak deger SRM64 / SICK-Stegmann

AV1H Hiperface mutlak deger enkoderi SRM50C3 / SICK-Stegmann

EV1C HTL ROD436 1024 / Heidenhain

EVIR TTL ROD466 1024 / Heidenhain

EV1S Sinds RODA486 1024 / Heidenhain

EVAT TTL ROD426 1024 / Heidenhain 12V
EV2R Enkoder OG71-DN 1024R / Hubner

EV2T Enkoder OG71-DN 1024TTL / Hlbner

AV1Y Mutlak deger enkoderi SSI ROQ424SSI / Heidenhain

ES1S OG72S-DN1024R / Hibner

ES2S OG72S-DN1024R / Hiibner

EV2S OG71S-DN1024R / Hiibner

EH1S HOG74-DN1024R / Hubner

ES1R OG72-DN1024R / Hlbner

ES2R Enkoder OG72-DN1024R / Hlbner

EH1R HOG74-DN1024R / Hubner

ES1T OG72-DN1024TTL / Hibner

ES2T OG72-DN1024TTL / Hibner

EH1T HOG74-DN1024TTL / Hlbner
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Cihazin dizayni
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

Enkoder sistemi Uretici tanimi/iiretici Gerilim

Lazer enkoder DME5000 / SICK-Stegmann

Lazer enkoder DME4000 / SICK-Stegmann 24V

Hiperface single-turn mutlak deger SRS60 / SICK-Stegmann

enkoderi

Hiperface multi-turn mutlak deger SRM60 / SICK-Stegmann

enkoderi 12V

Single-turn mutlak deger enkoderi ECN1313 / Heidenhain

Multi-turn mutlak deger enkoderi EQN1325 / Heidenhain
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf 24V
GM401/ IVO 12V

AMS200/200 / Leuze

OMS1 / Leuze

WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs 24V
DME 3000 111 / Sick

DME 5000-111 / Sick

SSI i

AG100 MSSI / Stegmann 12V
AG626 / Stegmann 24V
CE58/T&R 12V
LE100/T&R

24V
EDM / Visolux
OMS2 / Leuze

24V

WCS2A / Pepperl & Fuchs

Kartin baglanti ve klemens agiklamasi
X61 PIN baglantisi

Klemens | Baglanti Kisa agiklama Konnektor tipi
X61

1| AlO+ Analog fark qirisi
— nalog fark girisi

11— 1 _
' 2| A0 Mini Combicon 3.5,
[ 3 | DGND PIN 4 icin referans | 5-pin. Kablo kesiti

maks: 1.5 mm22,

Opsiyonel enkoder

i .| min: 0.75 mm
gerilim beslemesi

nc.irjg=5 4 24V

5 | bagh degil

NOT

PIN 4'e 24 V baglanmasina sadece 24 V enkoderler kullanildiginda izin verilir. UL'ye
o uygun sigorta kullaniimalidir. Bunun igin "UL'ye uygun montaj" bdlimine bakiniz,
1 sayfa 99.

Besleme baglantisi akim yuklenebilirligi yeterli bir diyot Gzerinden yapilmalidir.
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Cihazin dizayni
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

Eksen modlilii I/O ve ¢oklu enkoder kartlari ile donatildiginda giris degerlendirmesinde sinirlamalar

Sadece iki kartin giris ve ¢ikiglari (eger mevcutsa) degerlendirilebilir.

NOT

Eksen modiili iki I/0O ve bir coklu enkoder karti veya bir 1/0O ve iki goklu enkoder karti
o ile donatildiginda (asagidaki tablo), giris ve cikislarin degerlendiriimesinde asagida
1 belirtilen kisitlamalar gecerlidir:

Tip Takil kart Takili kart Takih kart
1 1/0 karti 1/0 karti Coklu enkoder karti
2 1/0O karti Coklu enkoder karti Coklu enkoder karti

Harici gerilim beslemeli enkoderler i¢in baglanti semalari

Baglanti semalari bir ve iki coklu enkoder kartlarinin baglantisini géstermektedir. 12 V
enkoderlerde iki goklu enkoder kullanildiginda, harici gerilim beslemesi sadece, toplam

enkoder akimi =2 800 mA ise gereklidir.

(1]

X61
(DGND) 3 GND
(+24 V) 4 K1 = +24 V
(o)
&
)
X63 / X64
e [3]

Resim 29: Bir coklu enkoder karti ile baglanti semasi

Aciklamalar i¢in bkz. Resim30

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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Cihazin dizayni

Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

(2]

(1]

X61 .
(DGND) 3 [ GND
(+24Vv) 4 | K1 = +24 V[ +12V
m
o)
X63/X64 | |22
e [3]
[2]
X61 .
3 ]
4 | & <
m
o)
X63/X64 | |22
e [3]
62358axx
Resim 30: ki goklu enkoder karti ile baglanti semasi
[1]  Gerilim kaynagi
[2] Coklu enkoder karti
[3] Enkoder
X62 enkoder
emdilatér sinyali i Badlant K i K P
PIN baglantisi emens | Baglanti 1sa agiklama onnektor tipi
X62
1 | Sinyal izi A (cos+)
2 | Sinyal izi B (sin+)
6 1
=) 3 | Sinyal izi C
4 | bagh degil"
Enkoder emilatér | Sub-D 9-pin
5| DGND . .
sinyalleri (erkek)
TS 6 | Sinyal izi A_N (cos-)
7 | Sinyal izi B_N (sin-)
8 | Sinyal izi C_N
9 | bagh degil"

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez
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PIN baglantisi
X63 XGH
X64 XGS,
TTL enkoder,

Cihazin dizayni

Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

Klemens

TTL enkoder, sin/cos enkoderde iglevi

Konnektor tipi

sin/cos enkoder ile

PIN baglantisi
X63 XGH
X64 XGS,
hiperface
enkoder ile

48

X63 (XGH)

Sinyal izi A (cos+)

Sinyal izi B (sin+)

Sinyal izi C

bagl degil"

bagl degil"

TF/TH/KTY-

bagl degil"

DGND

Sinyal izi A_N (cos-)
Sinyal izi B_N (sin-)

O/l OW|o N oo A~ WO|IN -~

a2

Sinyal izi C_N

A A
w N

bagl degil"
bagl degil"

N
N

TF/TH/KTY+

15

Us

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Sub-D 15-pin
(disi)

Klemens

Hiperface enkoderle iglevi

Konnektor tipi

X63 (XGH)

N

Sinyal izi A (cos+)

Sinyal izi B (sin+)

bagl degil"

DATA+

bagl degil"

TF/TH/KTY-

bagl degil"

o N o gl DN

DGND
Sinyal izi A_N (cos-)

10

Sinyal izi B_N (sin-)

1
12

bagl degil"
DATA-

13

bagl degil"

14
15

TF/TH/KTY+
Us

Sub-D 15-pin
(disi)

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii




Cihazin dizayni

Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

PIN baglantisi
X63 XGH

X64 XGS,

Klemens

EnDat 2.1 ile islevi

Konnektor tipi

EnDat 2.1 ile

X63 (XGH)

Sinyal izi A

Sinyal izi B

Cevrim +

DATA+

bagl degil"

TF/TH/KTY-

bagl degil"

DGND

Sinyal izi A_N
Sinyal izi B_N

0O/l ©W|o N oo A~ WOIN -~

a2

Cevrim—

A A
w N

DATA-
bagl degil"

N
N

TF/TH/KTY+

15

Us

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

PIN baglantisi

Sub-D 15-pin
(disi)

X64 XGS, SSlile

Klemens

SSl'de iglevi

Konnektor tipi

X64 (XGS)

N

bagl degil"

bagl degil"

Cevrim+

DATA+

bagl degil"

TF/TH/KTY-

bagl degil"

oI N o gl N

DGND
bagl degil"

10

bagl degil"

1
12

Cevrim—
DATA-

13

bagl degil"

14
15

TF/TH/KTY+
Us

Sub-D 15-pin
(disi)

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu

PIN baglantisi
X64 XGS, SSlile

(AV1Y) Klemens SSl'de iglevi (AV1Y)

Konnektor tipi

X64 (XGS)

Sinyal izi A (cos+)

Sinyal izi B (sin+)

Cevrim+

DATA+

bagl degil"

TF/TH/KTY-

bagl degil"

DGND

O o N oo o W IN -

Sinyal izi A_N (cos-)

-
o

Sinyal izi B_N (sin-)

N
-

Cevrim—

-
N

DATA-
bagl degil"

-
w

N
N

TF/TH/KTY+

15 Us

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® Mx ¢ok eksenli servo siiriicii
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Cihazin dizayni 3
PROFIBUS XFP11A fieldbus arabirimi opsiyonu

3.18 PROFIBUS XFP11A fieldbus arabirimi opsiyonu

Klemens
kontaklari
.. e T DIP anahtar .
XFP11A 6nden goriiniis | Aciklama Klemens Fonksiyon
RUN: PROFIBUS c¢aligma LED’i Bus elektronik modulinun dogdru calistigini gosterir.
E g:: (vesil)
e “ BUS FAULT: PROFIBUS hata PROFIBUS-DP hatasi gosterir.
} | LED’i (kirmizi)
Iﬂ .;'; Baglanti
g 2 0 | X31: PROFIBUS baglantisi X31:1 bagh degil
. 1 X31:2 bagli degil
2 X31:3 RxD / TxD-P
X31:4 CNTR-P
X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V /100 mA)
X31:7 bagli degil
X31:8 RxD / TxD-N
X31:9 DGND (M5V)
ADDRES: PROFIBUS istasyon | 2° Deger: 1
adresi ayarlamak icin DIP 1 Deger: 2
anahtari 22 Deger: 4
23 Deger: 8
24 Deger: 16
56596AXX 2] Deger: 32
26 Deger: 64
nc Rezerve edildi

Kullanilan soket PROFIBUS agina IEC 61158'e uygun bir 9-pin Sub-D fis ile baglanilir. T-Bus baglantisi
baglantilari icin uygun figler kullaniimahdir.

[2]
RxD/TxD-P 3
RxD/TxD-N 8 %
CNTR-P 4 ?\ 5
DGND (M5V) | 5 3]
VP (P5V/100mA)| 6
DGND (M5V) |9

(1]

06227AXX
Resim 31: 9 kutuplu Sub-D figi pin atanmasi (IEC 61158’e gére)

[1] 9-kutuplu Sub-D fisi

[2] Sinyal kablosu, bikilmuis

[3] Fis muhafazasi ile ekran arasindaki iletken, genis alanl baglanti
MOVIAXIS® / XFP11A opsiyonu PROFIBUS sistemine bukulmus, ekranlanmis iki damarl bir kablo ile
PROFIBUS baglanir. Bus fis secilirken desteklenen maksimum veri aktarim hizi dikkate alinmalidir.
baglantisi iki damarli kablo PROFIBUS fisine Pin 3 (RxD / TxD-P) ve Pin 8 (RxD / TxD-N)

tzerinden baglanir. iletisim bu iki kontak Gzerinden gergeklesir. RS-485 sinyalleri RxD /
TxD-P ve RxD / TxD-N tim PROFIBUS katilimcilarinda ayni kontaklara baglanmalidir.
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Cihazin dizayni
PROFIBUS XFP11A fieldbus arabirimi opsiyonu

1

PROFIBUS arabirimi Pin 4 (CNTR-P) Uzerinden bir repeater veya FO (fiber optik)
adaptor (referans = Pin 9) igin bir TTL sinyali génderir.
NOT

Uzun kablolar kullanildiginda, bus istasyonlari "sert" bir ortak referans potansiyele
sahip olmalidir.

1,5 Mbaud
lizerindeki baud
hizlari

Istasyon adresi
ayarlari

XFP11A’nin > 1,5 MBaud Uzerindeki hizlarda g¢alistirilmasi igin 6zel 12-MBaud-Profibus
fisler gerekmektedir.

PROFIBUS istasyon adresi opsiyon karti Gizerindeki DIP anahtarlari 20 2%ile ayarlanir.
MOVIAXIS® 0...125 arasindaki adresleri desteklemektedir.

PROFIBUS istasyon adresi fabrika set degeri 4 olarak
ayarlanmistir.

¥

I - XY
LT
FALILT

e

20 Deger:1x0=0
2! - Deger:2x0=0
22 ., Deger:4x1=4
2% Deger:8x0=0

2* _ Deger: 16 x0=0
25 Deger:32x0=0
26 Deger: 64 x 0=0

56596AXX

Calisma esnasinda PROFIBUS istasyon adresinin degistiriimesi etkisini hemen
gOstermez. Bu degisiklik servo suricu yeniden calistirildiginda (Sebeke + 24 V
KAPAT/AQ) etkinlesir.

Ornek: PROFIBUS istasyon adresi 17’nin ayarlanmasi
e au.:u

20 _, Deger:
2" - Deger:
22 _, Deger:
23 _ Deger:

OBRAN-=
X X X X
[eNeNeis
o
[eNe N

2*  Deger: 16 x 1
25 Deger: 32 x 0
26—, Deger: 64 x 0

I
[ REN

0

06228AXX
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Cihazin dizayni
K-Net XFA11A fieldbus arabirimi opsiyonu

3.19 K-Net XFA11A fieldbus arabirimi opsiyonu

Fieldbus arabirimi XFA11A (K-Net) high-speed veri aktarimi i¢in bir seri bus sistemine
baglanan bir slave moduldir. Her eksen modiline maksimum bir fieldbus arabirimi
XFA11A baglanmalidir.

Klemens kontaklari

Kisa agiklama Klemens

K-Net baglantisi i
% (RJ45 soket) X31:

B

K-Net baglantisi

(RJ45 soket) X32:

]

-~

NOT
X31 ve X32 istege bagh olarak giris veya ¢ikis olarak kullanilabilir.

Teknik bilgiler
K-Net
Elektriksel yalitim hayir
Bus bant genisligi maks. 50 Mbit/sn
Baglanti teknigi 2xRJ-45
Maks. bus uzunlugu 50 m
Aktarma ortami CAT7 kablo

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
EtherCAT XFE24A fieldbus arabirimi opsiyonu

3.20 EtherCAT XFE24A fieldbus arabirimi opsiyonu

Teknik bilgiler

Fieldbus arabirimi XFE24A bir EtherCAT aglarina baglanan bir slave moduldir. Bir
eksen modiiliine en fazla bir fieldbus arabirimi XFE24A baglanabilir. MOVIAXIS®
fieldbus arabirimi XFE24A ile tim EtherCAT master sistemleri ile iletisim kurabilir.
Kablolama gibi tim ETG (EtherCAT Technology Group) standartlar desteklenir. Bunun
icin 6nden ve musteri tarafindan kablolanmaldir.

XFE24A opsiyonu (MOVIAXIS®)

Standartlar

IEC 61158, IEC 61784-2

Baud Hizi

100 MBaud tam duplex

Baglanti teknigi

Bus sonlandirma

2 x RJ45 (8x8 moddiler jack)

Bus sonlandirma otomatik olarak aktive edildiginden entegre edilmedi.

OSl Layer

Ethernet Il

Istasyon adresi
Vendor ID

EtherCAT-Master lizerinden ayar
0x59 (CANopenVendor ID)

EtherCAT services

MOVIAXIS® bellenim
durumu

Devreye alma araglari

CoE (CANopen over EtherCAT)
VoE (Simple MOVILINK-Protocol over EtherCAT)

Bellenim durumu 21 veya daha yuksegi

PC-Programi MOVITOOLS® MotionStudio version 5.40 ve {izeri

g
F1-_[1]
.RUN

(2]

.ERR [3]
ey U [4]
§ Lnk.OUT [5]
; EtherCAT
;E [6]
E
[7]

EM&{;‘ i ';

SN
ﬁ_‘ et

(1]

(2]
(3]
[4]
(3]
[6]
[71

Anahtar LAM

* Anahtar konumu 0: Sonuncu hari¢ tim eksen modiilleri
* Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen modiili
Anahtar F1

* Anahtar konumu 0: Teslimat durumu

+  Anahtar konumu 1: Islev genisletmesi igin rezerve edilmistir
RUN LED'; renk: yesil/turuncu

ERR LED'i; renk: kirmizi

Link IN LED'i; renk: yesil

Link OUT LED'i; renk: yesil

Bus girisi

Bus cikigi

EtherCAT fieldbus karti ile ilgili diger bilgiler icin "Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®
MX fieldbus arabirimi XFE24A EtherCAT" el kitabina bakin.
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Cihazin dizayni

EtherCAT bazinda sistem bus XSE24A opsiyonu

3.21 EtherCAT bazinda sistem bus XSE24A opsiyonu

EtherCAT bazindaki sistem bus XSE24A opsiyonel bir eksen dahili genigletme
moduiliidiir. Bu modiil ile MOVIAXIS® icin EtherCAT bazindaki bir high-speed sistem
bus islevselligi gergeklestirilir. Opsiyon moduli XSE24A fieldbus karti degildir ve

yabanci ureticilerin EtherCAT masterleri ile iletisimde kullanilamaz.

Sistem kablolanmasi CAN sistem bus'ta oldugu gibi, standart teslimat icerigine dahil
olan bir RJ45 konnektor ile cihazin Ust yizeyinde yapilir. CAN sistem bus XSE24A

kullanildiginda artik mevcut degildir.

F—— (1]

§ -

L ——— (1]

F1 [2]
[2]

.RUN [3]

.ERR [4]
ey 5] (3]
o o Bl 4
' 5]
[6]

Anahtar LAM

* Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim eksen moddlleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen modiili

Anahtar F1

* Anahtar konumu 0: Teslimat durumu

+  Anahtar konumu 1: Islev genisletmesi igin rezerve edilmistir

RUN LED; renk: yesil/turuncu

ERR LED'i; renk: kirmizi

Link IN LED'i; renk: yesil

Link OUT LED'i; renk: yesil

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Cihazin dizayni
XIO11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

3.22 XIO11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

NOT

Asagidaki baglanti semalarinda kullanilan sasi kontaklari ile ilgili bilgiler icin
89. sayfadaki "Klemens baglantilar" bolimiine bakiniz.

DUR!

Servo surucu ile XIO kartinin dijital giris ve ¢ikislari arasinda bir elektriksel yalitim
mevcuttur.

Dijital giris ve cikislarin ise, kendi aralarinda elektriksel olarak yalitimamis olduguna
dikkat ediniz.

Besleme

Modiil davranisi

Kisa devre

Endliktif yiiklerin
baglanmasi

*  Modul mantigi MOVIAXIS® tarafindan beslenir.

 Dijital giris ve ¢ikislar 6nde bulunan DCOM ve 24 V klemensileri ile beslenir. Besleme
gerilimi 4 A ile korunmaldir, bu konuda 99. sayfadaki "UL'ye uyumlu montaj"
bélimlne de bakiniz.

« Dijital giris ve ¢ikiglar mantik beslemesine dogru elektriksel olarak yalitilmigtir.

Bir dijital ¢ikista kisa devre mevcutsa, slrtcu darbeli calismaya gecer ve dylece kendi
kendini korur. Dijital ¢ikisin durumu degismez.

Kisa devre giderildikten sonra, dijital ¢ikisin glincel durumunu MOVIAXIS® belirler.

+ Bu modilde enduktif yukleri kapatirken olusan enduktif enerjiyi karsilayabilecek
dahili rélanti diyodu bulunmaz.

» Her cikisin endiktif yiklenebilirligi 1 Hz frekans igin 100 mJ kadardir.

» Enduktif enerji anahtarlama modulinde 1sI enerjisine donlsturdlir. Burada —47 V
degerinde bir gerilim olusur. Bu sayede enerji disumi rélanti diyodu
kullanilmasindan daha hizi olarak disurulebilir.

*  Cikiglarin enduktif yuklerle ylklenebilirligi harici bir rélanti diyodu ile daha da
artinllabilir. Bu durumda kapanma siresi oldukg¢a uzar.
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Cihazin dizayni
XIO11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

+24V

DCOM

!
|
XIO11A :
+24V/ i
1
i
Yiik i
DCOM -
—0— 1l !

DCOM ) Mantik
1

I L

DOOT DCOM | DGND DGND
]
I

[

58750atr
Resim 32: Dijital bir ¢ikisa rélanti diyodu kullaniimasinin prensip semasi
[1] Rélanti diyotlari

Dijital ¢ikiglarin 2 dijital ¢ikisi paralel olarak baglamak miumkundur, bu sekilde anma akimi da iki katina
paralel olarak cikar.
baglanmasi

Bu modilde

» 8 dijital giris,

« 8 dijital cikis,

* clkis ve girigler arasinda elektriksel yalitim ve elektronik modul bulunur.

Klemens kontaklari

Tanimi Klemens Fis Fis boyutu
DCOM 1
+24 'V
DO O
DO 1
DO 2
DO 3
DO 4
DO 5
DO 6
DO 7
DI O
DI1
DI 2
DI 3
Dl 4
DI 5
DI 6
DI 7

X21

© o N/ g |l N

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?

-
o

X22

0O N OO~ ON -
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Cihazin dizayni
XIO11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

Baglanti semasi

+24V

DCOM
|
XIO11A :
i
+24V Besleme .
gerilimi :
i
DCOM |
|
i
!
DIO ;
: Mantik
i I
DCOM DCOM | DGND DGND
|
i
1
I
56935atr
Resim 33: Bir dijital giris i¢in prensip semasi
+24V _
DCOM
|
|
XIO11A :
+24V, i
i
i
Yiuk I
DCOM ]l .
L__DCOM :
bcoM } Mantik
|
] 1L
DO0 O DCOM I DGND DGND
i
i
56936atr

Resim 34: Bir dijital ¢ikis igin prensip semasi

NOT

24 V beslemesi gikislar igin ayrilacak ise, bu durumda girisler de artik galismaz.
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Cihazin dizayni
XIA11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

3.23 XIA11A tipi giris/¢cikis karti opsiyonu

NOT

Asagidaki baglanti semalarinda kullanilan sasi kontaklari ile ilgili bilgiler igin
89. sayfadaki "Klemens baglantilar" bolimiine bakiniz.

DUR!

Servo sirucu ile XIA kartinin analog giris ve ¢ikislari arasinda elektriksel yalitim
mevcut degildir.

Besleme

Modiil davranigi

Kisa devre

Endiiktif yiiklerin
baglanmasi

Modul mantigi MOVIAXIS® tarafindan beslenir.
Analog giris ve ¢ikiglar da MOVIAXIS® tarafindan beslenir.

Dijital giris ve gikislar dnde bulunan DCOM ve 24 V klemensleri ile beslenir. Besleme
gerilimi 4 A ile korunmalidir, bu konuda 99. sayfadaki "UL'ye uyumlu montaj"
bdlimine de bakiniz.

Dijital giris ve ¢ikiglar mantik beslemesine dogru elektriksel olarak yalitiimigtir.

Bir dijital ¢ikista kisa devre mevcutsa, slrlcu darbeli calismaya geger ve dylece kendi
kendini korur. Dijital ¢ikisin durumu degismez.

Kisa devre giderildikten sonra, dijital ¢ikisin giincel durumunu MOVIAXIS® belirler.

Bu modilde enduktif yikleri kapatirken olugsan enduktif enerjiyi kargilayabilecek
dahili rélanti diyodu bulunmaz.

Her ¢ikisin enduktif yliklenebilirligi 1 Hz frekans i¢cin 100 mJ kadardir.

Enduktif enerji anahtarlama moduliinde is1 enerjisine déndstarulir. Burada —47 V
degerinde bir gerilim olusur. Bu sayede enerji disumi rélanti diyodu
kullanilmasindan daha hizi olarak disurulebilir.

Cikislarin enduktif yUklerle yiklenebilirligi harici bir rolanti diyodu ile daha da
artirilabilir. Bu durumda kapanma suresi oldukg¢a uzar.
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Cihazin dizayni
XIA11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

+24V

DCOM

XIA11A
+24V

YukI
DCOM
— 1 1l

DCOM Mantik

DOO0

1
DGND DGND

T DCOM

(1

56942atr
Resim 35: Dijital bir ¢ikisa rélanti diyodu kullaniimasinin prensip semasi
[1] Rélanti diyotlar
Dijital ¢ikiglarin 2 dijital ¢ikigl paralel olarak baglamak miumkindur, bu sekilde anma akimi da iki katina
paralel olarak cikar.
baglanmasi
Bu modiilde

* 2 analog giris (fark girisi),

* 2 analog c¢ikis,

+ 4 dijital giris,

+ 4 dijital ¢cikis,

« dijital ¢cikis ve girisler arasinda elektriksel yalitim ve elektronik modul bulunur.

Klemens kontaklari

Tanimi Klemens
DCOM 1
24V
DO 0
DO 1
DO 2
DO 3
DI O
DI 1
DI 2
DI 3
Al O+
Al 0—
Al 1+
Al 1-
AO O
AO 1
DGND
DGND

X25

© 0N/ gl h|w N

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?

-
o

X26

0 N oo AWM -
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Cihazin dizayni
XIA11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

Baglanti semasi

+24V

ocom 4\

I
i
XIA11A :
i
+24V Besleme !
gerilimi :
|
DCOM i
DCOM :
|
o} '

: Mantik

i T

DCOM DCOM | DGND DGND
i
i
1
I

58752atr
Resim 36: Bir dijital girig i¢in prensip semasi
+24V n
DCOM
|
|
XIA11A :
+24V i
i
|
Yk I i
DCOM .
— ¢ 1 !
DCOM ) Mantik
1
| 1
D0, DCOM ; DGND DGND

i
T
i

58753atr
Resim 37: Bir djjital ¢ikis igin prensip semasi

NOT

Analog/dijital karma modul XIA11A'da rélanti diyodu bulunmaz.
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Cihazin dizayni
XIA11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

. XIA11A
Sensor
-10V<U<10V
+ /ﬁ 77777777777 f\ +,
@ o R Mantik
,,,,,,,, - -\ T
DGND DGND
———=<
DGND
Toprak rayi
T
DGND
56937atr

Resim 38: Bir analog giris icin prensip semasi

XIA11A

Aktlator
””””””” A
IN+ 1/\ /\ Q0 Mantik
|N_ I ! 1 J_
T fffffff -’ IDGND DGND DGND  DGND
DGND

DGND

L
DGND

Toprak rayi
56940atr

Resim 39: Bir analog ¢ikis igin prensip semasi
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Montaj
Mekanik montaj

4 Montaj
4.1 Mekanik montaj

A DIKKAT!

MOVIAXIS® MX gok eksenli servo siiriiciiye hasarli veya bozuk modiiller takmayin,
yaralanma veya Uretim tesisinin pargalarina hasar verme tehlikesi mevcuttur.

* Cok eksenli servo siricu MOVIAXIS® MX'in modiillerini takarken distan hasar
kontroll yapin ve gerektiginde hasar gérmis modulleri degistirin.

» Teslimat igeriginin eksiksiz olup olmadigini kontrol edin.

DUR!

Elektrik panosundaki montaj plakasi servo suriciunin montaj ylzeyi igin yeterli
iletkenlikte olmalidir. MOVIAXIS® MX cok eksenli servo siirliciinin EMU'ya uygun
montaji sadece iletim ylzeyi genis bir montaj plakasi ile mimkuanduir.

* Montaj plakasinda tespit vidalari igin dort delik yeri isaretleyin (bkz. Resim 40 ve 41).
Delikleri ISO 2768-mK tarafindan belirlene toleranslara goére yerlestirin.

» 2 eksen baglantisi arasindaki yanal mesafe en az 30 mm olmalidir.
« Bir sisteme ait cihazlari arada bosluk birakmadan yan yana siralayin.

* Montaj plakasina uygun delikleri agin ve ¢ok eksenli servo surtcl MOVIAXIS® MX'i
M6 vidalarla baglayin. Vida basinin ¢api 10 mm ile 12 mm arasinda olmalidir.

Modul mahfazalarinin arkadan gérinusleri asagidaki tabloda verilmigtir.

MOVIAXIS® MX mahfazalarinin arkadan gériiniiglerinin boyutlari

MOVIAXIS® MX A B Cc D

[mm] [mm] [mm] [mm]
Boyut 1 eksen modulu 60 30 353 362.5
Boyut 2 eksen mod(ili 90 60 353 362.5
Boyut 3 eksen modulu 90 60 453 462.5
Boyut 4 eksen modulu 120 90 453 462.5
Boyut 5 eksen mod(ili 150 120 453 462.5
Boyut 6 eksen modulu 210 180 453 462.5
Boyut 1 gli¢ kaynadi modulu 90 60 353 362.5
Boyut 2 gli¢ kaynagi modulu 90 60 453 462.5
Boyut 3 gli¢ kaynadi modulu 150 120 453 462.5
Master modil 60 30 353 362.5
Kondansatér modulu 150 120 453 462.5
Tampon modul 150 120 453 462.5
24V anahtarlamali gi¢ kaynagi 60 30 353 362.5
moduili
DC-Link desarj modiili bkz. sayfa 65
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Montaj
Mekanik montaj

MOVIAXIS® MX eksen ve gii¢ kaynagi modiiliiniin arkadan gériiniisi

15 B?

28

2)

2)

Resim 40: Delik resmi
1) Vida deliklerinin yerleri

2) Boyut olgtlerinin verildigi tablo igin, bkz. sayfa 63
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Montaj
Mekanik montaj

MOVIAXIS® MX DC-Link desarj modiiliiniin arkadan gériiniisii

120
15 90

R
w
o
28

288
297,5

06696AXX
Resim 41: Delik resmi

1) Vida deliklerinin yerleri
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4 Montaj
Mekanik montaj

Minimum * Yeterli derecede sogutmanin saglanabilmesi i¢in cihazlara listen ve alttan 100'er
mesafeler ve mm mesafe birakilmalidir. Kablo veya diger montaj malzemelerinin bu boslukta
montaj konumu hava sirkilasyonuna mani olmamasina dikkat edilmelidir.

+ Cihazlarin diger cihazlarin 1sinmig tahliye havasi alanlan igerisinde
bulunmamasina dikkat edilmelidir.

» Bir eksen sistemi igerisindeki cihazlar araliksiz olarak badlanmalidir.

» Cihazlar sadece dikey konumda monte edilmelidir. Yatik, enine ve bas asagdi montaj
edilmez.

A

min. 100 mm
(4in)

min. 100 mm
(4in)

55481BXX

Resim 42: Minimum bosluklar ve cihazlarin montaj konumlari

DUR!

Kesitleri 10 mm? ve daha genis olan kablolarda 6zel bukilme yarigaplari gegerlidir
(EN 61800-5-1), gerektiginde bosluklar daha da genis olabilir.
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Montaj 4
Opsiyonel master modiillii CAN bazindaki sistem bus baglanti kablosu

4.2 Opsiyonel master modiillii CAN bazindaki sistem bus baglanti kablosu

Asagida, CAN sistem bus'' sinyal kablolarinin eksen sistemine nasil takilacagi
gOsterilmektedir.

CAN sinyal bus kablolarinin figleri [1] asagida gosterildigi gibi takilmaldir (X9a, X9b):

Kablolarin her iki ucunda renkli isaretlenmis fisler mevcuttur ve asagidaki siraya
gore takilmalidir: kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) ...... .
— kirmizi (b): Cikis (RJ45), X9b

— vyesil (a): Girig (RJ45), X9a

— siyah (c): MXM c¢ikisi (Weidmdller)

— siyah (d): MXP girisi (RJ45), X9a

[2]

NOT
Onemli: Sistemdeki en son eksen modiilini bir sonlandirma direnci [3] ile donatin
i (gu¢ kaynagi moduillnin teslimat iceriginde bulunur).
Ekranlama « Kablolari dizgln olarak serin ve elektronik ekranlama klemensleri [2] takin.

klemensi

67
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4 Montaj
CAN bazinda birden fazla eksen sistemi i¢in sistem bus baglanti kablosu

4.3 CAN bazinda birden fazla eksen sistemi igin sistem bus baglanti kablosu

+ Aks sistemleri 67. sayfada agiklandidi gibi kablolanmalidir.

CAN baglanti kablosu [1], bir sistemdeki son eksen modulinin kirmizi ¢ikigindan
(X9b), bir sonraki sistemin ilk eksen modulindeki yesil girise (X9a) gider.

NOT

Aks sistemlerinin bagh oldugu montaj plakalarinin toprak baglantilari genis yuzeyli
o olmalidir, rn. bir toprak bandi.

Hazir sistem bus baglanti kablolarinin [1] uzunluklari 0,75 m ve 3 m olmalidir.

C
B
I/ 3

[1 Sistem bus baglanti kablosu [2] Sonlandirma direnci

NOT

Onemli: Sistemdeki en son eksen modiiliini bir sonlandirma direnci [2] ile donatin
o (gu¢ kaynagi moduiliinin teslimat iceriginde bulunur).
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Montaj 4

CAN bazinda diger SEW cihazlarina sistem bus baglanti kablosu

4.4

CAN bazinda diger SEW cihazlarina sistem bus baglanti kablosu

[4] CAN H turuncu-beyaz

[1 Sistem bus baglanti kablosu

[2] Siyah ¢ikis konnektori [5] Sonlandirma direnci

[3] CAN L turuncu [6] Ekran baglantisi temasi

NOT

Toprak potansiyelinin ortak olmasini saglayin, érn. besleme gerilimlerinin 24 V
i topraklarini baglayarak.

Hazir baglanti kablolarinin [1] uzunluklari 0,75 m ve 3 m olmalidir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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4 Montaj

Opsiyonel master modiillii EtherCAT bazindaki sistem bus baglanti kablosu

4.5 Opsiyonel master modiillii EtherCAT bazindaki sistem bus baglanti kablosu

Asagida, EtherCAT bazindaki sistem bus'l sinyal kablolarinin eksen sistemine nasil
takilacagi gosterilmektedir.
* Mesaj bus kablolarinin figleri [1] asagida gosterildigi gibi takilmalidir (X9a, X9b):
« Kablolarin her iki ucunda renkli isaretlenmis RJ45 konnektorler mevcuttur ve
asagidaki siraya gore takilmalidir: kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) — yesil (a) —
kirmizi (b) ...... .

kirmizi (b): Cikis (RJ45), X9b

yesil (a): Giris (RJ45), X9a

sari (¢c): MXM gikisi (RJ45) (MOVI-PLC advanced, UFX41 Gateway)
siyah (d): MXP girisi (RJ45), X9a

[1]  Sinyal bus baglanti kablosu [2] Anahtar LAM

Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tiim eksen modiilleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen moddll

DUR!

Sistemdeki en son eksen moduliindeki DIP anahtar LAM [2] "1" konumunda, diger tim

@ eksen modaullerinde ise "0" olmalidir.
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Montaj
EtherCAT bazinda birden fazla eksen sistemi icin sistem bus baglanti kablosu

4.6 EtherCAT bazinda birden fazla eksen sistemi igin sistem bus baglanti kablosu

+ Aks sistemleri 70. sayfada agiklandidi gibi kablolanmalidir.

Baglanti kablosu [1], bir sistemdeki son eksen modulinin san gikisindan (b), bir
sonraki sistemin ilk eksen moduliindeki siyah girise (a) gider.

NOT
Aks sistemlerinin bagh oldugu montaj plakalarinin toprak baglantilari genis yuzeyli
o olmalidir, rn. bir toprak bandi.

Hazir sistem bus baglanti kablolarinin [1] uzunluklari 0,75 m ve 3 m olmalidir.

[1]  Sistem bus baglanti kablosu [2] Anahtar LAM
Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim eksen moduilleri

Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen moduli

DUR!

Her sistemdeki en son eksen modulindeki DIP anahtar LAM [2] "1" konumunda, diger

@ tim eksen modaullerinde ise "0" olmalidir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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4.7

Montaj
EtherCAT bazinda sistem bus i¢in diger SEW cihazlarina sistem bus baglanti kablosu

EtherCAT bazinda sistem bus igin diger SEW cihazlarina sistem bus baglanti
kablosu

[3]
[4]
/

1

[1]  Sistem bus baglanti kablosu  [4] SEW-EtherCAT arabirimli SEW katilimcisi

[2] Sari ¢ikis konnektori [5] Anahtar LAM
Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tiim eksen moduilleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son eksen modiill

[3] Yesil giris konnektorl, RJ45

@ diger tim eksen modiillerinde ise "0" olmaldir.

DUR!
Onemli: Sistemdeki en son eksen modiiliindeki DIP anahtar LAM [5] "1" konumunda,

Hazir baglanti kablolarinin [1] uzunluklari 0,75 m ve 3 m olmalidir.

@ kullaniimalidir.

DUR!
Bu baglanti igin sadece SEW-EURODRIVE urtnu hazir kablolar (6zel ug baglantisi)
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Montaj
Koruma kapaklari ve dokunma koruma kapagi

4.8 Koruma kapaklari ve dokunma koruma kapagi

Koruma kapagi Asagida belirtilen cihazlarda koruma kapaklari bulunur:
* Master modiil (resmi yok)
+ Kondansatér moduli (resmi yok)
«  Tampon moduili (resmi yok)
» Gug kaynagr moduli, tim boyutlar
+ Eksen moduli, tim boyutlar
* 24V anahtarlamali gu¢ kaynagi (resmi yok)
* DC-Link desarj moduild, tim boyutlar (resmi yok).

11 [21
57346axx

Resim 43: Koruma kapagi ve dokunma koruma kapagdi

[1] Koruma kapagi

[2] Dokunma korumasi kapagi

Kapak vidalarini sikma momenti 0,8 Nm'dir.

Kendiliginden delik agan vidayi sikarken, civatanin mevcut vida disine girmesine dikkat
edilmelidir.

Dokunma korumasi kapagi

A UYARI

Bagh olmayan dokunma korumasi kapaklari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Dokunma korumasi kapaklarini cihaz sisteminin sag ve sol taraflarina getirilir ve
bdylece elektrik ileten pargalara dokunulmasi onlenir.

Her gi¢ kaynagi moduli ile 2 dokunma koruma kapagi birlikte verilmigtir.
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4.9

Montaj
Elektriksel montaj

Elektriksel montaj

Aks sistemi sebekeden tamamen ayrildiktan sonra, cihaz i¢inde ve klemenslerde,
kapatildiktan 10 dakika sonra da tehlikeli gerilimler bulunabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.
Elektrik soku tehlikesini 6nlemek igin:

+ Koruma kapaklarini ¢ikartmadan 6nce eksen sistemini sebekeden ayirin ve
10 dakika bekleyin.

* Calismalari tamamladiktan sonra eksen sistemi sadece mevcut kapak ile
calistirlmaldir. Kapak ¢ikartildiginda cihazin koruma sinifi sadece IP0O olur.

Cok eksenli servo surtcu MOVIAXIS® MX calisirken > 3,5 mA toprak kagagi akimi
olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.
Elektrik soku tehlikesini 6nlemek igin:

+ Sebeke besleme kablosu <10 mm? ise, ayri bir klemens uzerinden sebeke
besleme kablosu ile ayni kesitte ikinci bir PE kablosu déseyin. Buna alternatif
olarak, kesidi = 10 mm? olan bir bakir veya kesidi = 16 mm? olan bir aliiminyum
koruyucu iletken baglanabilir.

+ Sebeke besleme kablosu =10 mm? ise, kesidi =10 mm? olan bir bakir veya

> 16 mm? olan bir aliminyum koruyucu iletken yeterlidir.

+ Ozel durumlarda dogrudan veya dolayli dokunmaya kars! bir topraklama kagag!
devre kesicisi (FI) kullanabilirse, bu anahtar tniversal akim duyarli (RCD Tip B)
olmalidir.

NOT

Givenli yalitiml olarak montaji.

Bu cihaz gu¢ ve elektronik baglantilar arasinda EN 61800-5-1 tarafindan talep edilen
guvenli yalitim kosulunu yerine getirmektedir. Guvenli yalitimin saglanabilmesi igin
bagli olan sinmyal devreleri SELV (Safe Extremly Low Voltage) veya PELV (Protective
Extra Low Voltage) tarafindan istenen kosullara uygun olmalidir. Montaj givenli yalitim
taleplerini yerine getirmelidir.
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Montaj 4
Elektriksel montaj

Motordaki
sicaklik sensorii
A UYARI!

Yanlis sicaklik sensérl baglandiginda, cihazin klemenslerinde tehlikeli temas

gerilimleri olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Sicaklhk degerlendiriimesi igin, motor sargisi ile glivenli bir sekilde ayrilmis olan
sicaklik sensorleri baglanmalidir. Aksi durumlarda guvenli yalitim taleplerinin yerine
getiriimesi mumkidn degildir. Bir hata durumunda cihaz klemenslerine sinyal
elektronik modulu Gzerinden tehlikeli dokunma gerilimleri erigebilir.

Sebeke ve fren + Sebeke ve fren kontaktorl olarak sadece kullanim kategorisi AC-3 veya daha
kontaktorii yuksek olan kontaktorler (IEC 158-1) kullaniimahdir.

+ Sebeke besleme kablosu: Kesit nominal girigs akimina gore olmalidir Iggpexe
(nominal yikte).

* Motor besleme kablosu: Kesit nominal ¢ikis akimina gére olmahidir Iy.

» Elektronik kablolari:

— Her klemens igin bir damar 0,20 ... 2,5 mm?
— Her klemens igin 2 damar 0,25 ... 1 mm?
Cihaz gikigi

DUR!

Eksen modiiline kapasitif ylkler baglandiginda modiil tahrip olabilir.

Sade omik/endiiktif yiikler (motorlar) baglanmalidir.

Kapasitif yukler kesinlikle baglanmamahdir.

55482AXX

Resim 44: Sadece omik / endliktif y(ik baglanmalidir, kapasitif yiikler baglanmaz
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Montaj
Elektriksel montaj

Fren direnci
baglantisi

Fren direncleri

» Fren direncini bir agin yuk rolesi tzerinden koruyunuz, bkz. Resim 47. Tetikleme
akimi fren direncinin teknik verilerine uygun olarak ayarlanmalidir, bkz. sayfa 199.

+ SEW-EURODRIVE fren direnglerinin 46. sekilde gosterildigi gibi baglanmasini
onermektedir. F16 numaral anahtar ile gii¢ kaynagi arasindaki baglantida ekransiz
bir iletken kullanildiginda, bu kablo miimkun oldugu kadar kisa olmalidir. Fren direnci
baglanti kablosu olarak ekranlanmig bir iletken kablosu veya bukumli tek tek
kablolar kullaniimalidir. Kablonun kesiti fren direncinin anma akimina gore
boyutlandiriimalidir.

* Fren direnci besleme kablolarinda yiiksek DC gerilim (yakl. 900 V) mevcuttur.

A UYARI

Fren direngleri Py ile yuklendiklerinde yiizeylerinde u 250 °C kadar yiiksek sicakliklar
olusmaktadir.

Yanma ve yangin tehlikesi.

* Uygun bir montaj yeri segin. Fren direncleri normal olarak elektrik panosunun
ustine monte edilir.

* Fren direnclerine dokunulmamalidir.

Dijital girigler /
Dijital ¢ikiglar

- Dijital girigler opto coupler ile elektriksel olarak izole edilmislerdir.

DUR!

Dijital ¢ikislar kisa devre korumalidir, fakat harici gerilim korumali degildir. Digardan
etki yapan gerilimler dijital gikislara zarar verebilir.

Izin verilen
sebeke gerilimleri

« MOVIAXIS® yildiz noktasi dogrudan topraklanmis sebeke gerilimlerinde kullanmak
Uzere tasarlanmistir (TN ve TT sebekeleri). Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim
sistemlerine (6rnegin IT sebekeleri) de izin verilmektedir. SEW-EURODRIVE, darbe-
kod 6lguim prensipli PCM (Pulse-Code) toprak kacagi denetleyicileri kullaniimasini
onermektedir. Bu sayede toprak kacagi denetleyicide servo suriicinin topraga goére
kapasitansi nedeniyle hatalar olusmaz.

* Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemleri (IT sistemleri) icin EMU sinir
degerleri verilmemistir. Sebeke filtrelerinin etkinligi oldukga sinirhdir.
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Montaj
Elektriksel montaj

Elektriksel «  MOVIAXIS® MX eksen sisteminin tim cihazlarinin baglanti klemenslerini "Baglanti
montaj semalarl" bélumuandeki ilgili badlanti semalarina gore baglayiniz, bkz. sayfa 78 ve
devami.

* Cok eksenli servo suricl ile motor koordinasyonlarinin projelendirmeye uygun olup
olmadigini kontrol edin.

* TUm toprak kablolarinin bagh olup olmadiklarini kontrol edin.

+ Eksen modulindeki elektrik klemens blogu X10’u ¢ekme gibi uygun dnlemlerle
motorun yanhglikla hareket etmesini dnleyiniz. Bu énlemlerin disinda, ayrica ek
onlemler alinarak makine ve insanlar icin tehlike olusmasi énlenmelidir.

» Saplama civatalara baglarken, kablo damarlarinin disariya ¢gikmalarini énlemek igin,
sadece kapali kablo pabuglari kullaniimalidir.
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Montaj
Baglanti semalari

4.10 Baglanti semalari

Baglanti semalari i¢in genel uyarilar

Gug¢ ve kontrol elektronik modiillerinin teknik baglanti verileri "Teknik bilgiler"
bélimiinde, sayfa 187 verilmistir ve oradan okunabilir.

Aks sistemi igerisindeki tim cihazlar DC-Link raylari (PE, + U, - U,), 24-V gerilim
beslemesi (X5a, X5b) ve sinyal bus (X9a, X9b) lzerinden birbirlerine baglanmalidir.

Sebeke kontaktort "K11" sebeke ile sebeke filtresi arasinda olmalidir.

UYARILAR

Fren redresdruni ayri bir sebeke kablosu tUzerinden baglayin.
Motor gerilimi Gzerinden beslenmesine izin verilmez.

UYARILAR

Fren ve motor baglantilarinin tek bir gli¢ kablosunda olmasi gerekiyorsa, fren
kablosu ayrica ekranlanmalidir. Gug ve fren kablolarinin ekranlari motora ve servo
surdcuye PE ile baglanmalidir.

Fren kablolamasi ayrica yapildiginda da ekranli bir kablo kullaniimahdir.

Fren ve motor kablolarinin uzunluklarinin hesaplanmasinda projelendirme
kriterlerini g6z 6ninde bulundurun.

Fren redresoérii
elektrik panosunda

Fren redresori elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresdru arasindaki
baglanti kablolari diger gli¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla
birlikte désenmesine sadece, gu¢ kablolari ekranlanmis ise izin verilmektedir.
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Baglanti semalari

Gli¢c kaynagi modiilii, eksen modiilii ve kondansatér veya tampon modiilii baglantisi
Glg¢ baglantilarinin kablolanmasi

L2
L3
PE
000«
4 L1 1213
Sebeke filtresi
L1 L2'Ls Kablo uzunlugu < 600 mm
X4 X4 ® X4 X4 X4
e ) PE[E] PE[] PE [
+ E 1 + 7 + 7 + E
=1 =1 =1 {71 o H |
Kondansator Gii¢ kaynagi modiilii Eksen modiilii Eksen Eksen
modiilii modiili modiili
PEU V W : :
X6 X2 TR
|
} Fren i
! kontrolii :
|
KT’ i |
etkiler I
|
______ ..?— @ =PE (Mahfazanin topraklama noktasi)
LD' ® = Gug ekranlama klemensi
Fren direnci
* F16 (asin akim rélesindeki tetikleme kontagr)
tetiklendiginde, K11 aciimali ve
DIZ@ "Cikig kati inhibit" bir "0" sinyali almalidir.
F16 bir mesaj kontagidir, yani direng devresinde
kesinti olmamalidir.
62359ATR

Resim 45: MOVIAXIS® MX icin baglanti semasi, énerilen kablolama
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Baglanti semalari

Glic kaynagi modiilii, kondansatér/tampon modiil, eksen modiilii, fren ve 24 V anahtarlamali gii¢

kaynagi modiilii

iR

1|

L L1 L2 L3

~Sebeke filtresi
L1 L2 L3

K11

/ Kablo uzunlugu < 600 mm

E L1 L2 L3
x4" xa" xa" xa" Eoxe? ioxa"
PE [ P PE [} PE [} £ PE f27] £ PE foon
+ 3 N + 7 + 7} E + 17} E £
- m = '_|Z = '_|2 '_|2 = |—|2 i- m
Kondansator: H
modiilii Gii¢ kaynag modiilii Eksen modiilii Eksen Eksen i 24V anah-
modiilii modiilii i tarlamal
PE +R -R E gli¢ kaynagy,
-QQ 9 UHIHHHK) X  teeeeeeid b L H
X3 % {l [H S
I
I
< e } ) X4 = DC-Link rayi
I
K11i |
etkiler }
I
; -
.......... i 7 ® =PE (Mahfazanin topraklama noktasi)
Fren direnci | © =G ekranlama klemensi
62360ATR

Resim 46: Ornek: MOVIAXIS® MX ve fren igin baglanti semasi, énerilen kablolama

*

*%

F16 (asin akim rolesindeki tetikleme kontagi) tetiklendiginde, K11 agilmali ve DIO0 "Cikis kati inhibit"

bir "0" sinyali almalidir. F16 bir mesaj kontagidir, yani direng devresinde kesinti olmamalidir.

Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir.

Biz burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini énermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama
ve hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

Fren redresori elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresérl arasindaki baglanti

kablolar diger gli¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla birlikte désenmesine
sadece, gug kablolari ekranlanmis ise izin verilmektedir.
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Montaj
Baglanti semalari

Fren kontrolii

Fren kontrolii BMK Fren kontrolii BMK
Klemens kutusu baglanti ¢esidi Fis konnektdr baglant: tipi

X6 X6
*% *%*
Fren Fren
kontrolii kontrolii

Klemens kutusu Fren figi
K11 |r<\m¢ 933\ baglanti ¢esidi K11
S S,
Fren kontrolii BME
Klemens kutusu baglanti ¢esidi Dogrudan kontrol edilen motor freni

X6

*%
Fren

kontrolii

Fren
kontrolii

Uac
Frarts [[| [
DBO00 =
K12
DGND Klemens kutusu

baglanti ¢esidi

62361atr
Resim 47: Fren kontrolii cesitleri

Dip notlari igin, bkz. sayfa 80.
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Montaj
Baglanti semalari

Glic kaynagi modiilii baglantisi
Kontrol elektronigi kablolamasi

direnci

—C— -
DIP anahtar
X9a X9b CAN/EtherCAT
X12
baglanti yok
e e B
CAN_H [ DGND
— CAN_L
Cihaz igi bus
sonlandirma

2 x 7 pargal gosterge

Gug kaynagr modula I |
Boyut 1-3 —

| isletme durumlari
igin glic kaynagi
| modull igletme

gostergelerine

bakiniz

X5a |X5b
10| o 1| 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24V
40| |o 4| BGND
— l,
DGND -~ pE

Fren beslemesi

Kontrol elektronigi
icin 24 V* @; @; 24 V beslemesi*

Resim 48: MOVIAXIS® MXP gli¢ kaynagi modUilii kontrol elektronigi baglanti semasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir

X9a Sinyal bus girisi
X9b Sinyal bus ¢ikisi

kablo ile yapiimalidir.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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Montaj

Baglanti semalari

Eksen modiilii baglantilari

Kontrol elektronigi kablolamasi

X9a X9b : '
Sinyal bus  Sinyal bus 1 Elektronik ekran
girisi  gikist ! klemensleri
DGND lggﬁ"ﬁ' yol
CAN H DGND | Bir iist seviyedeki
baglanti yok ba%’l\‘aﬂl?l Yok kontrol iinitesi
i PLC
sabit olarak "Cikis i
enable” atanmigtir DIZD |1
Eksen modiilii istege gore pr il DIzt |2
BG 1-6 istege gore p DI@2 |3
istege gore p DIZ3 |4 Dijital gikislar
istege gére p DIZ4 | 5
istege gore p DIZ5 | 6
istege gore p DIZ6 | 7
istege gore pr DIZ7 | 8
istege gore p! DIZ8 | 9
Dijital sinyaller igin referans potansiyel DIZ@ .. DIZ8 DCOM|10]|
Kumanda elektronigi referans }— DGND|11
tansiyell | bilgileri
2x7 pargal gosterge potansiyeli genel bilgileri
7‘ Isletme durumlar X1
icin eksen et
‘ modiilii isletme istege gdre p DOZ@| 1
gostergelerine istege gére p DOZ1| 2 " B
bakiniz istege gore pr DOZ2| 3 Dijital girisler
istege gore pr i DOZ3| 4
Dijital sinyaller igin referans potansiyel DOZ@ .. DOZ3 [——— DGND[ 5 |
X13
Motor enkoderi ve
sicaklik sensorii
baglantist
istege bagh
Bobin ve normalde Bobin ve normalde X5a X5b
agik emniyet rolesi | agik emniyet rolesi Il 1o||o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3| 24V
40| |o 4 BGND
1
DGND =~ pg
[=) > g
Z| 2|
X7 |53 ol2] X8 |50
+ +
112134 112]3] 4 Fren beslemesi Kontrol elektronigi ve PLC

igin 24 v+

+ -

+ icin 24 V beslemesi*

Resim 49: MOVIAXIS® MXA eksen modiilii kontrol elektronigi baglanti semasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Montaj
Baglanti semalari

Dijital giris ve ¢ikislarin baglanti semasi

+24ve ™1 penp
hd

Mantik

DI0O1..8 Z:I
DCOM

L

60888atr
Resim 50: Bir dijital giris i¢in prensip semasi
+24Ve DGND
I
Mantik J
>——0 D001 ..4
1
re
DGND
60889atr

Resim 51: Bir dijital ¢ikis icin prensip semasi
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Montaj
Baglanti semalari

Master modiil, komponent baglantisi
Kablolama

X5a |X5b

10][o 1] 24ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3] 24Vg
40| |o 4] BGND |

PE DGND ~ pPE

Fren beslemesi Kontrol elektronigi
icin 24 V* @; @+ 24 V beslemesi*

PE (Mahfazanin topraklama noktasi)

6224ATR
Resim 52: Master modtil MOVIAXIS® MXM bagdlanti semasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.

DUR!

Master modulin gévde topraklamasi PE'ye baglanmalidir, 6rn. elektrik panosunda.
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Montaj
Baglanti semalari

Kondansatér modiilii komponeneti baglantisi
Kontrol elektronigi kablolamasi

X5a |X5b

10| [o 1] 24Ve
20| [o 2[ DGND
30| [0 3[ 24Vg
40| |o 4] BGND |+

DGND - PE

Fren beslemesi Kontrol elektronigi
icin 24 V* @; @+ 24 V beslemesi*

Resim 53: MOVIAXIS® MXC kondansatér modiilii kontrol elektronigi baglanti semasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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Montaj
Baglanti semalari

Tampon modiil, komponent baglantisi

Kontrol elektronigi kablolamasi

X5a |X5b

10| [o 1] 24Ve
20| [o 2[ DGND
30| [0 3[ 24Vg
40| |o 4] BGND |+

DGND - PE

Fren beslemesi Kontrol elektronigi
icin 24 V* @; @+ 24 V beslemesi*

60438ATR
Resim 54: MOVIAXIS® MXB tampon mod(il kontrol elektronigi baglanti semasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.
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Montaj
Baglanti semalari

24 V anahtarlamali gii¢c kaynagi modiilii (ek modiil) baglantisi

Kablolama
24V extern
—Ld
e
X16
X5a |X5b
1o o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
3 ro 3| 24Vg
4 0 4| BGND [—
L
DGND ~ pg
Fren beslemesi Kontrol elektronigi
icin 24 V* @_ -@; 24 V beslemesi* (Kanal 1)

Kontrol elektronigi
24V beslemesi* (Kanal 2) .@+ A
57165atr

Resim 55: 24 V anahtarlanmali glic kaynagdi modilii kablolamasi

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.
24V glc¢ kaynagi modulu ile kontrol elektronidi ile ilgili diger bilgiler igin, bkz.

"MOVIAXIS® projelendirme el kitabi".
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Montaj
Klemens kontaklari

4.11 Klemens kontaklari

UYARILAR

Cihaz dahili referans potansiyeller:

i Referans potansiyellerin tanim tablosu:
Tanimi Anlami
DGND Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bilgileri.
PE PE ile elektriksel baglanti yok.
BGND Fren baglantisi referans potansiyeli
RGND Emniyet rélesi igin referans potansiyel
DCOM Dijital girisler icin referans potansiyel
UYARILAR
Baglanti elemanlari:
i Asagidaki tim baglanti elemanlari cihaza Ustten bakista gosterilmektedir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Montaj
Klemens kontaklari

MXP gii¢ kaynagi modiilii igin klemens kontaklari (10 kW, 25 kW, 50 kW, 75 kW)

UYARILAR

1

Gi¢c ve kontrol elektronik modidillerinin teknik baglanti verileri "Teknik bilgiler"de
(Bolum 9) verilmistir ve oradan okunabilir.

Klemens Baglanti Kisa aciklama
- X1:1 PE
X3 o2 ) Sebeke baglantisi BG1 / 10 kW)
e X1:4 L3
T X3:1 +R
X3:2 -R
X1 X3:3 bagh degil Fren direnci baglantisi (BG1 /10 kW)
X3:4 PE
X1:1 PE
a2 L Sebeke baglantisi (BG2 / 25 kW)
X1:4 L3
X3:1 +R
§§§ ;E Fren direnci baglantisi (BG2 / 25 kW)
X1:PE PE
o ) Sebeke baglantisi (BG3 / 50, 75 kW)
X1:3 L3
PE 2 X3:PE PE
X3:1 +R Fren direnci baglantisi (BG3 / 50, 75 kW)
1ERKE X3:2 -R
- PE X4:PE PE
X4:1 +Uz DC-Link rayi
-2 X4:2 -Uz
11 ;((22; BZC?NVDE Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg Fren beslemesi i¢in gl¢ kaynagdi
1~ 4 X5a:4 BGND
11 ;((gg; Bzé‘NVDE Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg Fren beslemesi igin gli¢c kaynagi
—~ 4 X5b:4 BGND
X9a
X9a a = Girig: Sinyal bus'l, yesil fisli
X9b b = Cikis: Sinyal bus'i, kirmizi figli
X9b

Tablo arka sayfada devam ediyor
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Montaj
Klemens kontaklari

Klemens Baglanti Kisa aciklama
X12:1 bagh degil

6 1 1) X12:2 CAN_L CAN-Bus Low

= X12:3 DGND CAN bus referans potansiyel

X12:4 CAN_L CAN-Bus Low
X12:5 Rsonlandirma | Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel

9 5 X12:7 CAN_H CAN-Bus High
X12:8 CAN_H CAN-Bus High
X12:9 Rsonlandirma | Cihaz igi bus sonlandirma direnci

1) Sadece CAN bazinda sistem bus, EtherCAT bazli sistem bus'da islevsiz.

MXA eksen modiilii klemens baglantisi

Klemens | Baglanti Kisa aciklama
X2:PE PE

: PE X2:1 u Montai bad

| X2:2 v ontaj baglantisi Boyut 1, 2

3 X2:3 w

X2:PE PE

- PE %24 u Montai bad

= X2:2 v ontaj baglantisi Boyut 3

3 X2:3 w
X2:PE PE
;g; \l; Montaj baglantisi Boyut 4, 5, 6
X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Uz DC-Link ray!
X4:2 -Uz
;((g:; 52(';‘NVDE Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg Fren besl {icin aiic k o
X5a:4 BGND ren beslemesi icin gli¢ kaynagi
;((gg; Bz(:N\II:)E Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg Fren bes| icin qiic k o
X5b:4 BGND ren beslemesi igin gli¢ kaynagi
;((g; ggﬁg Fren baglantisi (anahtarlanmis)

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari arka sayfada.
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Montaj
Klemens kontaklari

Klemens | Baglanti Kisa aciklama
Bir emniyet roleli cihaz tipi, opsiyon
1) Emniyet rélesi | (Boyut 1-6)
X7:1 +24V
X7:2 RGND Emniyet rélesi | (Boyut 1-6), ortak kontak
X7:3 C Emniyet rélesi | (Boyut 1-6), normalde kapali
X7:4 NC
Fis Gzerinde bir kodlama tirnagi bulunur.
iki emniyet réleli cihaz tipi, opsiyon
Emniyet rélesi Il (Boyut 2-6)
— 1 X8 +24V
RRAR X8:2 RGND Emniyet rélesi |l (Boyut 2-6), ortak kontak
X8:3 C Emniyet rélesi Il (Boyut 2-6), normalde kapali
1 4 X8:4 NC
Fis Gzerinde bir kodlama tirnagi bulunur.
G X9a
X9a a = Girig: Sinyal bus'l, yesil figli
X9b b = Cikis: Sinyal bus'l, kirmizi figli
i j X9
i Dijital giris 1; sabit olarak "Cikis kademesi
;((:g; g:g? enable" atanmistir.
. Dijital giris 2; istege gére programlanabilir
X10:3 DIg2 yra’ gins £, 1slege gore prog t
X10:4 D123 B!J.!ta: s 2: !stege gore program:anag!:!r DCOM referansli olarak opto
X10:5  Diga Diltal girs 4; istege gore programlanablit oo/ pjer 7erinden
X10:6 DIZ5 ljital giris 5; istege gore programlanabili potansiyel yalitimi (X10:10)
Dijital giris 6; istege gére programlanabilir
X10:7 DIg6 ylta’ gins o, Istege gore prog I
X10-8 DIG7 D!J_!tal giri 7; !stege gore programlanab!l!r
X10:9 DIZ8 Dijital giris 8; istege gbre programlanabilir
' Dijital giris 9; istege gore programlanabilir
X10:10 DCOM Dijital girisler DIGJ®..DI@8 icin referans potansiyeli
X10:11 DGND Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bilgileri
X11:1 DOG9 Dijital ¢cikis 1; istege gore programlanabilir
X11:2 DO@1 Dijital ¢ikis 2; istege gore programlanabilir
X11:3 D0O@2 Dijital ¢cikis 3; istege gore programlanabilir
X11:4 DO@3 Dijital ¢ikis 4; istege gore programlanabilir
X11:5 DGND Dijital ¢ikislar DOG@..DOGJ3 icin referans potansiyeli
X12:1 bagh degil
6 1 X12:2 CAN_L CAN2-Bus Low
= ) X12:3 DGND CAN bus referans potansiyel
X12:4 CAN_L CAN2-Bus Low
X12:5 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel
s X12:7 CAN_H CAN2-Bus High
X12:8 CAN_H CAN2-Bus High
X12:9 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X13:1 S2 (SIN +)
X13:2 S1(COS +
X13:3 bagh degil?
X13:4 bagh degil?
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF/TH/KTY -
X13:7 bagh degil?
X13:8 bagh degil? Motor enkoderi resolver baglantisi
X13:9 S4 (SIN -)
X13:10 S3 (COS-)
X13:11 bagh degil?
X13:12 bagh degil?
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 bagh degil?

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari arka sayfada.
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Klemens kontaklari

Klemens | Baglanti Kisa aciklama

X13:1 Sinyal izi A (COS +)

X13:2 Sinyal izi B (SIN +)

X13:3 Sinyal izi C

X13:4 bagh degil?

X13:5 bagh degil?

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 bagh degil?

X13:8 DGND Motor enkoderi Sin/Cos enkoder, TTL-enkoder baglantisi
X13:9 Sinyal izi A_N (COS -)

X13:10 Sinyal izi B_N (SIN -)
X13:11 Sinyal izi C_N
X13:12 bagh degil??

X13:13 bagh degil?

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 Us

X13:1 Sinyal izi A (COS +)

X13:2 Sinyal izi B (SIN +)

X13:3 bagh degil?

X13:4 DATA+

X13:5 bagh degil?

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 bagh degil?

X13:8 DGND HIPERFACE motor enkoderi
X13:9 Sinyal izi A_N (COS -)

X13:10 Sinyal izi B_N (SIN -)
X13:11 bagh degil?’

X13:12 DATA-

X13:13 bagh degil?

X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 Us

1) Fis kontaklar her iki fiste de (X7 ve X8) aynidir ve ters baglama tehlikesi yoktur. Kodlama yanlis baglanmasini énler.
2) Bir kablo baglanmasina izin veriimez.

Master modiil MXM klemens kontaklari

Klemens Baglanti Kisa agiklama
11 ;((g:; Bz(;N\IIDE Elektronik besleme gerilimi”
: L 4 ;((g:i E%‘;‘NVDB Fren beslemesi igin gui¢ kaynag|1)
11 ;((gg; BZG4N\|/3E Elektronik besleme gerilimi”
: L 4 ;((ggi ;ZéN\IIDB Fren beslemesi icin gu¢ kaynag|1)

1) Sadece aktarmak igin

Kartlarin klemens kontaklari igin "MOVI-PLC® DHP11B kontrol (initesi kart" el kitabina
bakiniz.
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4 Montaj

Klemens kontaklari

Kondansatér modiil MXC klemens kontaklari

Klemens Baglanti Kisa aciklama

X4:PE PE

X4:1 +Uz DC-Link ray!

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . -
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg S N
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg . -
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X%b:3 +24 Vg Fren beslemesi igin glic kaynag
X5b:4 BGND

Tampon modiil MXB klemens kontaklari

1) Sadece aktarmak igin

Klemens Baglanti Kisa agiklama

X4:PE PE

X4:1 +Uz DC-Link rayi

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 VE . i)
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi

X5a:3 +24 Vg e < 1)
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg . G)
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi

X5b:3 +24 VB L . = 1)
X5b:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢c kaynagi

24 V anahtarlamali gli¢ kaynagi modiilii MXS

Klemens Baglanti Kisa agiklama

X4:PE PE

X4:1 bagh degil DC-Link rayi

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . _—
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 24 Vg Fren beslemesi igin glic kaynagi
X5a:4 BGND ¢in gu¢ kaynag
X5b:1 +24 Vg . I
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X5b:4 BGND

X16:1 +24V - . N

X16:2 24V Harici 24 V glg¢ kaynagi
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Montaj
Enkoderlerin cihaz baglantisi

4.12 Enkoderlerin cihaz baglantisi

1

UYARILAR

Baglanti semalarinda, SEW tarafindan verilen hazir kablolarin damar renkleri,
IEC 757’ye gore verilen damar renkleri ile aynidir.

Ayrintih bilgiler i¢in, bkz. "SEW enkoder sistemleri" el kitabi. Bu el kitabi SEW-
EURODRIVE firmasindan temin edilebilir.

Ornek

Eksen modiiliindeki motor

Bir servo motorda flang soketlerinin goriiniimii M P,
baglantisinin goéruntisi

) [2]

)

OOOOOOO\

15

})OOOOOJ

[(e]
é\
-

58364AXX 53934AXX

[11  Gig baglantisi
[2]  Enkoder baglantisi

A UYARI

Yanhs sicakhk sensori baglandiginda, cihazin klemenslerinde tehlikeli temas

gerilimleri olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Sicaklik degerlendiriimesi igin, motor sargisi ile glivenli bir sekilde ayriimis olan
sicaklik sensorleri baglanmalidir. Aksi durumlarda glvenli yalitim taleplerinin yerine

getirilmesi mimkin dedildir. Bir hata durumunda cihaz klemenslerine sinyal
elektronik modill Gzerinden tehlikeli dokunma gerilimleri erigebilir.

Pin baglantilari icin Bolim 4.11 "Klemens kontaklar”, "Eksen moduli MXA i¢in klemens
kontaklan" bagligina bakiniz.
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Montaj
Enkoderlerin cihaz baglantisi

Genel montaj uyarilar

Enkoder baglantisi  +« Maks. kablo uzunlugu: 100 m, kapasitans < 120 nF/km.
«  Damar kesiti: 0,20 ... 0,5 mm?.
« Enkoder kablosunun bir damari kullanilmadiginda: Bu damar ucunu izole edin.
+ Cift blklImuas ekranh kablo kullanin ve ekrani her iki ugta da yassi olarak:

— Enkoderde kablo rakoruna veya enkoder figine,
— servo suricideki Sub-D figsin muhafazasina baglayin.

« Enkoder kablosunu glg kablolarindan ayri olarak déseyin.
Ekran baglantisi Enkoder kablosunun ekranini genis bir alana yerlestirin.

Servo siirticiide Servo sirici tarafinda kablo ekranini Sub-D figin mahfazasina yerlestirin.

01939BXX
Resim 56: Ekranin Sub-D fige yerlestiriimesi
Enkoderde/ Ekrani enkoder tarafinda kablo rakorunun icine degil, sadece ilgili topraklama
Resolverde kelepcgelerine yerlestirin.
Fis konnektorli sistemlerde ekran enkoder fisine yerlestiriimelidir.
Hazir kablolar SEW-EURODRIVE enkoder baglantisi i¢in hazir kablolar sunmaktadir. SEW-

EURODRIVE bu hazir kablolarin kullaniimasini 6nerir.

Hazir kablolarla ilgili bilgiler igin, bkz. "Cok eksenli servo siricu MOVIAXIS® MX"
katalogu.
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4.13 Elektromanyetik uyumluluk uyarilari

Ayri kablo .
kanallan

Ekranlama ve .
topraklama .

Giig¢ kablosu ve elektronik kablolari ayri ayri kablo kanallarina dosenmelidir.

Sadece ekranlanmig kumanda kablolari kullanmalidir.

Ekrani en kisa yoldan doseyin ve toprak baglantisinin miimkiin oldugu kadar
genis bir alanda olmasina dikkat edin. Sasi dongileri olusmasini énlemek igin
ekranin bir ucu parazit dnleme kapasitori (220 nF / 50 V) ile topraklanabilir. Cift
ekranli kabloda (gok damarl kablolarda gerektiginde birden fazla kablo demeti)
servo surlcU tarafindaki en dis ekrani ve diger ugtaki i¢ ekranlari topraklayiniz.

00755BXX

Resim 57: Metal kelepge (ekran klemensi) veya metal rakor ile dogru ekran baglantisi.

Sebeke filtresi .

Kablolar topraklanmis sa¢ kanallara veya metal borulara doésendiginde de
ekranlanmisg olur. Gug ve sinyal kablolari daima ayri ayri désenmelidir.

Servo siiriicii ve ak cihazlar yiiksek gerilime uygun olarak topraklanmaldir.
Bunun i¢in cihaz gbvdesi ile sasi arasinda diz bir metalik temas saglanmalidir (6rn.
boyanmamisg elektrik panosu montaj levhasi).

Sebeke filtresi servo siriiciiye yakin olarak, fakat cihaz sogutmasi igin gerekli
minimum bosluklar birakilarak monte edilmelidir.

Sebeke filtresi ile ¢ok eksenli servo sirtci MOVIAXIS® arasinda anahtarlama
olmamalidir.

Servo siiriicii ile ¢ikis filtresi arasindaki kablo sadece gerekli uzunlukta, fakat
maks. 600 mm olmalidir. Ekransiz, bikilmis kablolar yeterlidir. Sebeke kablosu
olarak da ekransiz kablolar kullaniimalidir. Kablo uzunlugu 600 m’den fazla ise,
ekranlanmig kablolar kullaniimalidir.

Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemleri (IT sistemleri) icin EMU sinir
degerleri verilmemistir. IT sistemlerinde sebeke filtrelerinin etkinlikleri oldukga
sinirhdir.
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EMU emisyonu Girisimleri 6nlemek icin SEW-EURODRIVE tarafindan dnerilen EMU 6nlemleri:
¢ Sebeke tarafi:

— Sebeke filtreleri fren direngleri tablolarindan ve MOVIAXIS® katalogundaki
sebeke filtrelerinden segilmelidir.
Sebeke filtrelerinin projelendirme uyarilari igin, bkz. "Cok eksenli servo sirlcl
MOVIAXIS® MX" projelendirme el kitabi.

* Motor tarafi:
— ekranlanmis motor kablolari.
* Fren direnci:

— Fren direnclerinin projelendirme uyarilar igin, bkz. "Cok eksenli servo sirtcu
MOVIAXIS® MX" projelendirme el kitabi.

EMU emisyonu EN 61800-3 uyarinca c kategorisine uygunlugu 6zel bir test kurulumu ile ispat edilmistir.
kategorileri SEW-EURODRIVE istek lizerine bu konuda daha ayrintili bilgiler sunabilir.

Bu cihaz yasam alanlarinda yuksek frekansli girisimlere sebep olabilir. Bu durumlarda
girisim 6nleme tedbirleri alinmalidir.
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4.14 UL'ye uygun montaj

UL'ye uygun montaj i¢in asagidaki uyarilar dikkate alinmahdir:

+ Baglanti kablosu olarak sadece 60/75 °C sicaklik araligina uygun bakir kablolar

kullaniimalidir.

« MOVIAXIS® glc klemensileri igin izin verilen sikma momentleri dikkate alinmalidir:

Sikma momenti

Gii¢ kaynagi modiilii X1 sebeke baglantisi Fren direnci klemensleri
Boyut 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
Boyut 2 3.0-4.0Nm 3.0-4.0 Nm
Boyut 3 6.0 —10.0 Nm 3.0-4.0 Nm
Eksen modiilii Motor baglantisi X2 -
Boyut 1 0.5-0.6 Nm -—-
Boyut 2 1.2-—1.5Nm -
Boyut 3 1.5-1.7Nm -
Boyut 4 3.0-4.0Nm -—-
Boyut 5 3.0-4.0Nm
Boyut 6 6.0 -10.0 Nm

DC-Link desarj modiilii Fren direnci baglantisi X15 -
Batin boyutlar 3.0-4.0 Nm -—-

izin verilen stkma  izin verilen sikma momenti
momentleri

— Sinyal klemensleri X10, X11'de tim cihazlar i¢in 0,5 - 0,6 Nm.

— Tum DC-Link raylarinda X4 icin 3,0 - 4,0 Nm.

— Emniyet rélelerinin klemensleri X7, X8'de tim cihazlar i¢in 0,22 - 0,25 Nm.
— Fren baglantisi klemensleri X6'da, eksen moduli i¢in 0,5 - 0,6 Nm.

— 24V gii¢ kaynagi klemnesleri igin 0,5 - 0,6 Nm.

— Coklu enkoder kartlari XGH, XGS X61 klemensileri i¢in 0,22 — 0,25 Nm.
— Girig/gikis kartlar1 X10, XIA klemensleri X21, X22, X25, X26 icin 0,5 - 0,6 Nm

DUR!

Servo siiriiciide hasar olugabilir.

» Sadece 6ngorilen baglanti elemanlarini kullanin ve 6ngoérilen sikma momentlerine
uyun. Aksi takdirde olusan izin verilmeyen isinmalar ¢ok eksenli servo suricl
MOVIAXIS® {izerinde hasar olusmasina sebep olabilir.

* Cok eksenli servo surici MOVIAXIS® MX topraklanmis yildiz nokta gerilim
sebekelerinde (TN ve TT sistemleri) calistirabilirsiniz. Bu sebekelerin maksimum

akim degerleri 42000 A ve maksimum gerilimleri AC 500 V olmalidir.
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+ Sebeke sigortasi igin izin verilen maksimum deger:

Gii¢ kaynagi modiilii MXP 10 kW 25 kW 50 kW 75 kW
Sebeke sigortasi 20 A 40 A 80 A 125 A

» Sebeke sigortasi olarak sadece eriyen sigortalar kullaniimahdir.

* Cihazin anma geriliminden daha dusik akim degerindeki kablo kesitleri
kullanildiginda, sigortanin kullanilan kablo kesitine gore secilmesine dikkat
edilmelidir.

« Kablo kesiti secimi ile ilgili bilgiler i¢in projelendirme el kitabina bakiniz.
* Ayrica Ulkelere 6zel montaj talimatlarindaki uyarilara da dikkat edilmelidir.
* 24V gug kaynaginin fis konnektorleri 10 A ile sinirlandiriimistir.

+ On tarafta bulunan 0V ve 24 V klemenslerle beslenen opsiyon kartlari teker teker
veya gruplar halinde UL 248'e uygun, eriyen 4 A sigortalarla emniyete alinmalidir.

UYARILAR

UL sertifikasi, topraklanmamis yildiz nokta baglantili gerilim sebekeleri (IT sistemleri)
i icin gecerli degildir.

DUR!

UL uyumlu bir uygulama yapisi olusturmak igin, fren direnci bir termik asir yiklenme
rélesi ile korunmalidir.
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5 Devreye alma
5.1  Genel bilgiler

Agclikta bulunan glgc baglantilari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

* Moddllerin kapaklarini monte edin, bkz. sayfa 73.

» Dokunma korumasi kapaklarini kurallara uygun olarak monte edin, bkz. sayfa 73.

« MOVIAXIS® kesinlikle kapaklari ve dokunma koruma kapaklari sékllmus olarak
cahstirilmamahdir.

Sart

Basarili bir sekilde devreye alabilmek igin tahrik Unitesinin dogru olarak planlanmasi
sarttir. Ayrintili projelendirme uyarilari ve parametre aciklamalari "Cok eksenli servo
stirtici MOVIAXIS® MX" sistem el kitabinda verilmistir.

Bu bdélimde acgiklanan devreye alma fonksiyonlari, ¢ok eksenli servo surlicindn,
gercekten baglanan motora optimum uyumunu saglamak ve ¢alisma ortami sartlarina
ayarlamak icindir. Bu bdlime gore devreye alinmasi sarttir.

Kaldirma diizeni uygulamalari

2

Asagiya dusen kaldirma dizeni tehlike olusturur.
Olim veya agir yaralanmalar.

« MOVIAXIS® kaldirma diizenlerinde glvenlik tertibati olarak kullanilamaz. Bu
uygulamalarda emniyet donanimi olarak denetim sistemleri veya mekanik koruma
tertibatlari kullanilabilir.

Aks sisteminin sebeke baglantisi

DUR!
* K11 rélesi igin 10 saniyelik minimum kapanma slresine uyulmalidir.

+ Sebekeyi dakikada bir defadan fazla agip kapamayin.
Cihaz tahrip olabilir veya beklenmedik hatali islevler olusabilir.

Ongoériilen siirelere ve araliklara mutlaka uyun.

Kablolarin takilmasi, anahtarlara basiimasi

DUR!

Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamahdir.

Cihaz tahrip olabilir veya beklenmedik hatali islevler olusabilir.
Once cihazin enerjisini kesin.
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@ CAN bazindaki sistem bus'ta glic kaynagi modulindeki ayarlar

5.2 CAN bazindaki sistem bus'ta glic kaynagi modiiliindeki ayarlar

Gerekli olan ayarlar:

CAN veri aktarim hizi gii¢ kaynagr modilinde S1 ve S2 adres anahtarlan ile

ayarlanmisg, bkz. "CAN aktarim hizinin girilmesi" bolimu.
Sistem bus ayari icin kullanilan 4 DIP anahtar "C" konumunda.

Eksen adresi gli¢ kaynagi modulinde S3 ve S4 adres anahtarlari ile ayarlanir, bkz.
"CAN icin eksen adresi" boélimu. Diger eksen adresleri de ayarlanmis olan eksen

adresine gore otomatik olarak verilir.

(1]

2] ——=—
[3]

[4]

Power

Resim 58: Gli¢ kaynagi modiiliindeki DIP anahtarlar ve eksen adresleri

(1]
(2]
(3]
(4]

Sistem bus DIP anahtarlari
S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtarlari
S3: Eksen adres anahtari 10°

S4: Eksen adres anahtari 10"
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CAN bazindaki sistem bus'ta glic kaynagi moddlindeki ayarlar

Devreye alma (‘@ 5
@

CAN aktarim hizinin verilmesi
Gug¢ kaynagi moduline CAN aktarim hizinin girilmesi icin iki DIP anahtar S1 ve S2
monte edilmistir, bkz. Sekil 58.

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/s 1 MBit/s

$1

z z z z
G ME e e

S2

z z z z
e e BE e

UYARILAR
Teslimattaki fabrika ayari 500 kBit/saniye'dir.

CAN igin eksen adresi verilmesi
Aks sisteminin eksen adresi gu¢ kaynagi modulindeki iki déner anahtar S3 ve S4 ile
girilir, bunun igin, bkz. Sekil 58. Bu déner anahtarlarla 0 ile 99 arasinda bir ondalik adres

ayarlanabilir.
9 0 4
S3-Doner anahtar i;ijé[; 10° 2 Birler basamagi
6 5 4
9 0 4
S4-Doéner anahtar i:g;?[; 10! 2 Onlar basamagi
6 5 4

Yukaridaki resimdeki drnekte eksen adresi olarak "23" ayarlanmistir.

UYARILAR

Teslimattaki fabrika ayar "1".
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Aks sistemi igerisinde adres verilmesi 6rnegi:

Sinyal bus
Sonlandirma
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 direnci*

iul

MXP| [MXA| |MXA MXA| [MXA MXA| [MXA| |[MXA| |MXA

23 24 25 26 27 28 29 30

53917ATR
Resim 59: Aks sistemi igerisinde adres verme érnegi

*

Sonlandirma direnci sadece CAN aktarimi tipinde

Ornekteki ilk eksen moduliiniin adresi "23", diger eksenlere de yiikselen sirada adresler
verilir.

Bir eksen sisteminde 8'den daha az eksen varsa, "diger" adresler bos birakilir.

Bu sekilde ayarlanan eksen adresi CAN iletisimi adresleri (sinyal bus'inin bir pargasi)
veya KNet fieldbus arabirimi opsiyonu i¢in kullanilir. Eksen adresleri sadece bir kez,
eksen sisteminin DC 24 V gug¢ kaynagdi modulu ¢alistirilirken verilir.

isletme esnasinda bus adresleri degistirildiginde, bu degisiklik ancak, eksen modliiniin
bir sonraki ¢alismasinda gegerli olur (24 V gerilimini ag/kapat).
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Baglantilar ve PC diyagnozu

UYARILAR

Potansiyel farklari olusmamasi igin CAN baglantilari sadece elektrik panosu iginde

1 yapilmahdir.

_ max.5m

\/

_

o
>
Z

59095axx

Resim 60: CAN kablo uzunlugu

(1]

(2]

PC ile gli¢ kaynadi moduliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu.
Baglanti kablosu USB-CAN-Interface [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3]
olusur.

USB-CAN interface [3] Entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablo
(120 Q CAN_H ile CAN_L arasinda)

Sonlandirma direncinden glic kaynadi modiliine kadar izin verilen maksimum kablo
uzunlugu 5 m'dir.

UYARILAR

Kablo segerken kablo ureticisinin CAN uyumlulugu konusundaki verilerine dikkat

1 ediniz.

PC ile MOVIAXIS® sistemi arasindaki diger bilgiler icin, bkz. sayfa 111.
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CAN kablosunun gii¢ kaynagi modiiliine baglanmasi:

Baglanti ve uzatma kablosunun baglanti kontaklari
CAN adaptéri (bkz. sayfa 111) ile eksen sistemi arasindaki baglanti ve uzatma
kablosunun her iki ucunda birer 9 pin Sub-D soket bulunur. Baglanti kablosunun bir 9 pin
Sub-D-CAN soket ile baglanti kontaklar asagidaki resimde verilmistir.

Adaptoér Gug kaynagi moduli
kovani MOVIAXIS® MXP
/\ kovani

9 05 bagh degil O ) /\5\
bagl degil =——O 4 L L 9 (c, bagl degil
c CAN_L I 7T baglidegil —O 4
can 8o [ P g © CAN_L
7 % DGND T T CANH © 03 DND
CAN_H © : : : :
- 6 G2 CAN_L 1 : : T CAN_H ! © 02 AN L
DGND T T 6 —
\/ v ,,’ \‘ agh degi
G o Ty \)/
53921ATR

Resim 61: CAN adaptérii gli¢ kaynagi modlilii baglanti ve uzatma kablosu

Gii¢ kaynagi modiillindeki X12 (pin) baglanti kontaklari

Gug kaynagi modulu

MOVIAXIS® MXP
pin
X12
~ 1)
6 @ bagl degil

DGND 2
7 © CAN_L

CAN_H 3
8 [ ] DGND

CAN_H ® 4
9 [ CAN_L

® 5

Y

Cihaz ici bus
sonlandirma
direnci

53923ATR
Resim 62: Gii¢ kaynadi modiiliindeki X12 soketinin badlanti kontaklar
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CAN / sinyal bus baglantisi i¢in sonlandirma direngleri:

Sinyal bus baglantisina guii¢ kaynadi modili ile eksen modili arasindaki CAN
baglantisi da dahildir. CAN bus igin bir sonlandirma direnci gereklidir.
Asagidaki sekillerde olasi CAN iletisimi kombinasyonlari ve ilgili sonlandirma
direnglerinin (gii¢ kaynad moduli aksesuari) yerleri gosterilmektedir.

Sinyal bus
y Sonlandirma
X9 direnci
alb alb alb

X9 )(/9b X9 X9 X9 X9 X9 X9
alb a alb alb alb alb
NERVERVERYER VAR =

MXA| |MXA| |[MXA| |[MXA| |[MXA| |MXA| |MXA
8

MXP| |MXA
1 2 3 4 5 6 7

[2] @] | ’:
| E_’U |

cANY

53919ATR

Resim 63: Gli¢ kaynagi modiiliinde CAN Uzerinden iletisim

[11  PCile gli¢ kaynagi modiliindeki CAN arabirimi arasindaki bagdlanti kablosu.
Baglanti kablosu USB-CAN-Interface [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3]

olusur.

[2] USB-CAN interface [3] Entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablo

(120 Q CAN_H ile CAN_L arasinda)

PC ile MOVIAXIS® sistemi arasindaki diger bilgiler icin, bkz. sayfa 111.
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5.3 CAN2 bus ayarlari ve bilgileri
UYARILAR

° Potansiyel farklari olusmamasi icin CAN baglantilari sadece elektrik panosu iginde

1 yapilimaldir.

Sinyal bus
y Sonlandirma
X9 X9 X9 X9 X9 X9 direnci
Hﬁm/ﬁﬁﬁf_@
XA| |[MXA| |[MXA MXP | |MXA| |[MXA| |MXA
I

AL

RN

59096atr
Resim 64: CAN2 kablo uzunlugu

[1 PC ile eksen modiliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu.
Baglanti kablosu USB-CAN-Interface [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3]
olusur.

[2]  USB-CAN interface [3] Entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablo
(120 Q CAN_H ile CAN_L arasinda)
Sonlandirma direncinden ilk eksen moduline kadar izin verilen maksimum kablo
uzunlugu 5 m'dir.

UYARILAR
Aks sistemleri arasindaki baglanti icin sadece SEW-EURODRIVE Urtinl hazir kablolar

1 kullaniimalidir.

PC ile MOVIAXIS® sistemi arasindaki diger bilgiler icin, bkz. sayfa 111.

Eksen adresinin verilmesi CAN2
Tdm eksen modiillerinin adresi fabrika tarafindan "4" olarak ayarlanmistir. Her eksen
moduliine parametre ayari yapilarak bir CAN2 adresi verilmelidir.
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CAN2 kablosunun eksen modiillerine baglanmasi:
Baglanti ve uzatma kablosunun baglanti kontaklari

CAN adaptori (bkz. sayfa 111) ile eksen sistemi arasindaki baglanti ve uzatma
kablosunun her iki ucunda birer 9 pin Sub-D soket bulunur. Baglanti kablosunun bir
9 pin Sub-D-CAN soket ile baglanti kontaklari asagidaki resimde verilmigtir.

Adaptor Eksen modilu

®
kovan MOVIAXIS® MXA
kovani
~ 4 ~ 5
9 c, baghdegil 3 TTtTremmmmmmmtTITTT 9 [, bagl degil
bagh degil ——O 4 R ;L baghdegl ——O 4
g © CAN_L I Y g © CAN_L
CAN_H ' H ' H CAN_H 3
2 34— oewo — ;03— oenp
CAN_H 2 1 CANH 2
6 © CAN_L — 6 © CAN_L
DGND —f+—© 1 — DGND —1—© 1
\GJ bagh degil — \CJ bagh degil
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, @@
53922ATR
Resim 65: CAN adaptérii eksen modlilii kaynagi modiilii baglanti ve uzatma kablosu
Gli¢ kaynagi modiiliindeki X12 (pin) baglanti kontaklari
Eksen modiili Eksen moduli
MOVIAXIS® MXA MOVIAXIS® MXA
Pin Pin
X12 X12
6 [ baglh degil 6 [ 2 bagli degil
DGND 2 DGND ®
7 ® CAN_L 7 @ CAN_L
CAN_H 3 CAN_H ] 3
g ® DGND g @ DGND
CAN_H 4 CAN_H 4
@ CAN_L CAN_L
9 : 9
® 5
@
Sonlandirma direnci
Cihaz igi bus (cihaz iginde) fig
] sonlandirma [2] kopriulenerek
direnci etkinlestirilir
57908ATR

Resim 66: Eksen modiiliindeki X12 soketinin baglanti kontaklari

[1] Sonlandirma direnci aktif degil

[2] Sonlandirma direnci aktif
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CAN2 / sinyal bus baglantisi i¢in sonlandirma direncgleri

Sinyal bus baglantisina gi¢ kaynagi modull ile eksen modili arasindaki CAN2
baglantisi da dahildir. CANZ2 bus igin bir sonlandirma direnci gereklidir.

Asagidaki sekilde olasi CAN iletisimi kombinasyonlari ve ilgili sonlandirma direnglerinin
(glic kaynagdi moduli aksesuari) yerleri gosterilmektedir.

Sonlandirma
direnci

=]

CAN2 cihaz

L—"" baglantisinda
sonlandirma direnci
etkinlegtirilmelidir.

53920ATR
Resim 67: Bir eksen modiiliinde CANZ2 lizerinden iletisim

[1 PC ile eksen modilliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu.
Baglanti kablosu USB-CAN-Interface [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3]

olusur.
[2] USB-CAN interface [3] Entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablo
(120 Q CAN_H ile CAN_L arasinda)
UYARILAR

Sonlandirma direnci takin.

Sistemin en son eksen modillindeki sonlandirma direnci etkinlestiriimelidir, bkz.
sayfa 109.

PC ile MOVIAXIS® sistemi arasindaki diger bilgiler icin, bkz. sayfa 111.
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5.4 CAN adaptérii tizerinden iletigsim

Bir PC ile bir MOVIAXIS® sistemi arasindaki baglanti icin SEW-EURODRIVE CAN
adaptérini 6nermekteyiz. Bu adaptér hazir bir kablo ve sonlandirma direnci ile birlikte
teslim edilir. Bu CAN adaptorinin parga numarasi 18210597.

Alternatif olarak Peak firmasinin CAN adaptéri "USB Port PCAN-USB ISO
(IPEH 002022)" de kullanilabilir.

+ Sonlandirma islemini kendiniz yaptiginizda, CAN_H ile CAN_L arasindaki
sonlandirma direnci 120 Q olmalidir.

« Guvenli bir veri aktarimi icin CAN aglarina uygun, ekranlanmig bir kablo gereklidir.
+ Aks sistemindeki katilimcilara 2 iletisim yolu mimkundar.

1. Gulg¢ kaynagi moduliindeki 9-pin Sub-D-figs X12 izerinden (CAN), bkz. sayfa 106.
2. Bir eksen modiliindeki 9-pin Sub-D-fis X12 lzerinden (CAN2), bkz. sayfa 108.

UYARILAR
° Kablo baglantisi ve kablo uzatmasi
1 SEW-EURODRIVE baglanti ve uzatma kablosu igin ekranlanmis 1:1 baglantili bir
kablo kullaniimasini dnermektedir.

Kablo segerken kablo ireticisinin CAN uyumlulugu konusundaki verilerine dikkat
ediniz.
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5.5 EtherCAT bazl sistem bus'da ayarlar

EtherCAT bazinda bir sistem bus kullanildidinda, asagidaki noktalara dikkat edilmelidir:
» Gug kaynagi moduliindeki 4 DIP anahtari "E" konumunda birakin, bkz. Resim 68.
+ Butipte S1, S2, S3 ve S4 anahtarlari ile X12 baglantisi islevsizdir.

« Sistemdeki en son eksen modulindeki DIP anahtar LAM'I "1" konumuna getirin:
Diger tim eksen modillerindeki LAM-DIP anahtar "0" konumunda olmalidir, bkz.
Resim 69.

+ Bu tipte X9b'de bir sonlandirma direncine gerek yoktur.

IS8 -

60660axx
Resim 68: Gl¢ kaynagi modiiliindeki DIP anahtar ayari
[1] EtherCAT isletmesi ayari: Anahtarlarin 4'G de "E" konumunda
[2] Butipte DIP anahtarlar S1, S2, S3 ve S4 ile X12 baglantisi iglevsizdir.
1 0
j—
: LAM
[1]—~-' ' ‘ (1]
= F1 ‘
| ®
: L]
s \ 1 0
g \ LAM
| F1 ‘ .
l | \m
[\
62070axx

Resim 69: Eksen modiiliindeki DIP anahtar ayari

[1 Bir sistemdeki en son eksen modultiindeki LAM-DIP anahtar ayari

[2]  Son eksen modulu harig, diger tim modullerdeki LAM-DIP anahtarin ayari
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5.6 Devreye alma yazilimin tanimi

MOVITOOLS® MotionStudio yazilim paketi tim cihazlarda kullanilabilen bir SEW
muhendislik aracidir ve bu yazilimla tim SEW surlcUlerine erigebilirsiniz. MOVIAXIS®
cihaz familyasi igin MOVITOOLS® MotionStudio devreye almada, parametre
ayarlamada ve diyagnozda kullanilabilir.

Bu vyazihmla ilgli bilgiler, kurulum talimatlari ve sistem gereksinimleri igin,
"MOVITOOLS® MotionStudio" el kitabina bakiniz.

Devreye MOVITOOLS® MotionStudio yazilimi kurulduktan sonra ilgili dosyalar, WINDOWS
alma yazilimi baslat menlslndeki asagdidaki yolda bulunur: "Baslat\Programlar\SEW\MOVITOOLS
MovITOOLS® MotionStudio”.
MotionStudio
UYARILAR
Asagidaki adimlar Online yardimda MOVITOOLS® MotionStudio altinda veya
° "MOVITOOLS® MotionStudio” el kitabinda verilmektedir.

1

1. MOVITOOLS®-MotionStudio yazilimini baslatin.
2. lletigsim kanallarini yapilandirin.
3. Daha sonra bir ¢gevrimigi tarama gergeklestirin.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

113



| ) Devreye alma
5 (‘8 iletisimin segilmesi

5.7 lletisimin secgilmesi

Asagidaki sekillerde cihaz sistemi sistem bus'larina olasi erisim cesitleri
gOsterilmektedir.

- ERVERVERVER= - VAR VAR VERT=-
= 1 ]

bl et

MXM| [MXP| |MXA| [MXA MXA MXM| [MXP| |MXA| [MXA MXA

2

[
I
I
I
I
I

. 62084axx
Resim 70: lletisime erisim
[11  PC-CAN'dan CAN'a
[2] CAN/EtherCAT bazli sistem bus'li master modiil
[3] PC-CAN'dan CAN2'ye

SEW-EURODRIVE tarafindan asagidaki iletisim yollarn 6nerilmektedir:
» Master modulsuz cihaz sistemi: CAN

+ Master modul + DHP'li cihaz sistemi: CAN

+ Master modil + DHE/DHF/DHR/UFX'li cihaz sistemi: TCP/IP veya USB

Asagidaki tablo yardimiyla cihaz konfiglirasyonuna bagli olarak devreye alma igin
iletisim tipini segebilirsiniz:

Erisim Erisim sekli

et | e
Cihaz sisteminin donanim iletigim arabirimi ... |
konfigiirasyonu Profibus CAN | RS485 TCP/IP | USB® RT CAN" CAN22)
Master modiil yok X X
Master modul + DHP X X X X
Master modul + DHE X (x) X X X
Master modul + DHF/UFx41°) x* x (x) x X X
Master modul + DHR/UFx41°) X (x) X X x% X

1) CAN bazinda sistem bus

2) Sadece, CAN2 mihendislik igin serbest ise

3) Hazirlaniyor

4) Sadece DP igin isletmede

5) Kontrol Unitesi Gizerinden realtime-Ethernet parametre kanali
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5.8 Yeni devreye almada sira

Yeni devreye alma ic¢in gecerli varyasyonlar:

Master modul olmadan yeni devreye alma
Master modiil ve MOVI-PLC® ile yeni devreye alma

Master modiil olmadan yeni devreye alma

1.

Devreye alma

* Motorun devreye alinmasi

« Kontrol Unitesi ayari

* Uygulayici birimleri

» Sistem ve uygulama sinirlari

Standart uygulama
» Technologie-Editor tek eksen pozisyonlandirma (+Monitor)
Scope, kayitlar

«  Akimlar

« Hizlar

* Pozisyonlar
* Vb

Veri ydnetimi

» Eksen veri setlerinin ylklenmesi ve yedeklenmesi

Master modiil ve MOVI-PLC® ile yeni devreye alma

1.

Devreye alma

* Motorun devreye alinmasi

* Kontrol Unitesi ayari

* Uygulayici birimleri

» Sistem ve uygulama sinirlari

2. Scope, kayitlar

e Akimlar

e Hizlar

* Pozisyonlar
e vb.

3. Veri yonetimi

« Eksen veri setlerinin yiklenmesi ve yedeklenmesi
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5.9 Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme

« Donanim adacindaki ilgili cihaza sag tiklayarak motorun devreye alinmasini baglatin.

» "Startup" tzerine cift tiklayin.

* Devreye almaya devam etmek igin "next" lizerine tiklayin.

Project Edit  Network View Settings  Window  Help
DEeE B O & 5 46 X | [+ {
Overview L3
dB Test MOVIAXIS
= ™
¢& 1. Startup
3 Compatison
| Startup » |F:‘ Configuration For DFxz-Gateway
Programmming 4 [é Startup
Technology functions ¥ |[BE  Parameter tree
Diagnostics P Mg PDO editor
B b= ) A
=) Mon-SEW motor configuration
i = = °
K, Goto standard communication link...
manage unit ]
»  Remove
Properties, .,

Resim 71: Devreye almanin baslatiimasi
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UYARILAR
° Devreye alma iglemi igin, 3 farkli motora atanabilecek olan 3 parametre seti mevcuttur.
1 Devreye almak igin kullanilacak olan parametre seti Gizerine tiklanarak segilebilir, bkz.
Resim 72.

Her seferinde sadece bir parametre setinin devreye alinabilecedini unutmayiniz.
Birden fazla parametre seti sadece arka arkaya devreye alinabilir. Yani birinci

parametre seti devreye alindiktan sonra, devreye alma islemi diger parametre setleri
icin de tekrarlanmalidir.

Selection

56503aen
Resim 72: MOVIAXIS® MX'in devreye alinmasinda baglangi¢ ekrani
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Giincel ayarlar
Bu resimde glincel ayarlar gosterilmektedir.

4 g
o3}
&
Skl [ener
E Uritversion [~ A& ] Skt2  [Feoaton
E —— ‘::__\H Shot 3 1NBnp1|n||
3]
B
8 o4
:; Mamum output cusrent [T20a
B
E
E o
53] =

Rated power supply volage I_ﬁ

11678aen
Resim 73: Glincel ayarlara genel bakig

Slotlarda opsiyon kartlari mevcutsa, kart tipleri bu ekranda goésterilir.
Buradaki érnekte gdsterilen opsiyonlar

+ Slot 1: K-Net.

« Slot 2: baglanti yok.

+ Slot 3: baglanti yok.
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SEW enkoderlerinin yonetimi

) rircam 0 ot e [ SE bkl 15_37) b=
e [ ———
CEE B i I 18
el LT oy vae——" mibx
B et
=
(T 2 Mo sgrabaal
1 Mo rakan]
i 2 Mo sl
i 2 e e

N
| | B | Tireeegg- o | LA Dbt | v Thas bl s, | o At bnac <L [ S oeTioo0se 1L - bachvcha CINATIm

11680aen
Resim 74: Elektronik etiketli enkoder

SEW verilerine gére programlanmis SEW etiketli (electronic nameplate) enkoderler
kullanildiginda, veri aktarimi igin asagidaki olanaklardan biri segilebilir:

¢ Accept data:

Enkoderde kayitl olan motor verileri enkoderden okunur ve devreye almak igin
kullanilir. Okunan veriler artik degistirilemez.

+ Accept data as suggestion:

Enkoderde kayitli olan motor verileri enkoderden okunur ve 6neri olarak sunulur.
Okunan veriler degistirilebilir.

* Do not accept data:
Enkoderde bulunan motor verileri kullaniimaz.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

119



5 (‘l Devreye alma

@ Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme

Enkoder y6netimi
= |
0 Encoder pool Option cards
m b ESl Setings Settings
1T (2l Gl W -0 &5 @\‘
E] Motor encoder Distance encoder
] 1 2
=

a FParameter- | l
a sel Ei( 1 _~-J RHIM 4 ]
g = Scurce sotusl pos.
1) I
- Pal
1 selmm
- B
L1}

Parameter-

sl

B
11679aen

Resim 75: Enkoder yénetimi

Enkoder yonetiminde enkoder havuzunda bulunan sari olarak isaretlenmis enkoderler

parametre setlerine ve motorlara atanabilir. Bir eksen modiliinde birden fazla motor

kullaniimasi isteniyorsa, bunun igin ayrica ¢oklu enkoder kartlari (opsiyon) gereklidir.

+ Istediginiz enkoder {izerine tiklatin ve sol fare tusunu basili olarak tutarak éngériilen
parametre setine surlkleyin. Yukaridaki resimdeki 6rnekte Enkoder 1 Parametre
Seti 1'e atanmistir.

Enkoder segimi Enkoder havuzunda MOVIAXIS'in maks. 3 fiziksel girisi gdsterilir. Enkoder 1 ana cihazin

enkoder girisidir. Enkoder 2 ve 3 ¢oklu enkoder kartlari ile genigletilebilir.
» Her enkoder sadece bir defa kullanilabilir.
* Hiz enkoderleri:

"Motor encoder" sutunundaki enkoderler daima "gercek hiz kaynagi"dir ve bdylece
hiz enkoderleridir.

* Pozisyon enkoderleri:

iki "Distance encoder" siitunundaki enkoderler ise, pozisyon enkoderi olarak
kullanilabilirler.

Her parametre seti i¢cin sadece bir enkoder "Gergek pozisyon kaynagi" olarak
ayarlanabilir. Bunun igin "Source actual poz." onay kutusu isaretlenmis olmalidir.
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SEW'nin enkoder Enkoder secimi "Encoder selection" alt menisinu a¢gmak igin, enkoder simgesine gift
tanimi tiklayin.

Bu meniide enkoder segimi igin gerekli olan SEW enkoder tanimlari verilir.

THIU!],'I Encoder data ]

Encoder type Mechanical design Development status

E = Encoder F = Positive cnnnet:tionj 0=
A = Absolute encoder N = Spread shaft 1=
R = Resolver V = Solid shaft 2=
H = Hollow shaft 3.
S = Spread shaft
L = Linear -
o
[ B \\ // 2
76646 BruchsaliGermany N\ A - —<"8 1:/ j
. | :
Typ PSF121 CMPSOSBPIKTYR §H M| =
Nr. 01.23456789 0001.22 S1EC B
Mo 13 ool 17 A P B e
n, 6.000 imn Imax 9.0 A ok F S .
fy 300 Mo Unac 800V om M g e
Bremse 24V KR Nm Glechichies H = Hiperface
Gelhebe My max 35 Nm nmax 1.600/8.000 tmn :-wﬂm
N S Gewictt_ 38 - P 5 = 24V Sinus
= T=5 TTL
¥ =551
E = Endat
o =y Y 1) Aopoved T ||k NonSEW
2 [SE:"IJ encoder * [‘/ encoder | . encoder
= : — ok Cancel |

11681aen
Resim 76: SEW'nin enkoder tanimi

* Enkoder tanimlari Uzerine tiklandiginda, motorda takili olan enkoder tipini
ayarlayabilirsiniz. Bunun igin daha 6nce "Accept data" segilmis olmamahdir.

UYARILAR

Enkoder tipi tanimi motorun tip etiketinde bulunur.

Enkoder verileri bilgileri:

* Resolver: RH1M /RH1L / RH3L / RH3M

» Hiperface: ES1H/ES2H /EV1H / AS1H/AV1H

* Sinus/Cosinus encoder: EH1S / ES1S / ES2S / EV1S / EV2S
» Hiperface-Linear encoder: AL1H

* Non-SEW encoder
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Enkoder verileri Bu menude enkoder verileri girilebilir.
Burada bir enkoder "motor enkoderi" olarak tanimlandidinda, veri girisi mimkin
degildir.
i |-1D] x|

SEW dusil:%gﬁm Encoder data |

Mount-on components

e - =

HRatio between encoder revolution and motor revolubon

& Direct eniry
&g

C

Encodes revolutions |

Motar revolutions |

.y 1L Approved "5 | NonSEW
e wa encodes » t/’} encoder * L‘? . encoder
= il

0K Cancel

11682aen

Resim 77: Enkoder verileri
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Izin verilen izin verilen enkoderler listesine "Approved encoders" segcilerek bakilabilir.
enkoderler
¥ =10] x|
Appioved encoder | Encoder data |
El\poders approved by SEW
DME4000-117 e M
I Display all encoders

Mame | Manufacturer | Electical type | Mechanical type

DMES000-217 Sick, Hipertace |LNEAR

LinCoder L 230 Sick/Stegmann Hiparface LINEAR

SKM 36 Sick./Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SKS 36 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SAM 50 Sick /Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SHM ED Sick/Stegmann Hiparfacs ROTATORISCH

SAM B4 Sick./Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SAS 50 Sick/Stegmann Hiperface ROTATORISCH

SAS B0 Sick/Stegmann Hiperiace ROTATORISCH

SRS B4 Sick/Stegmann Hipedace |ROTATORISCH

11683aen

Resim 78: izin verilen enkoderler
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SEW iiriinii olmayan enkoderlerin yénetimi

¥ =101 x|
MorSEW encoder I Encoder ddal
MNon-S5EW encoder type
Mechanical |H°""t°'3' j Load basic f—
data L UF
Electrical QI j =
1//44} [/ .hskh
Required daia / ey
Increments per encoder revolution Pulses Time intervals
(e IW Pt T urrz 2 ' ake-up time 1 ms
o e |—1 Rest penod ’_ ps
Refieshpeiod [ [
Coding Resolution
Type 27 hex Measuring steps 2 Bits
Address I 40 hex

e R SEW "] Approved 2} NonsEw
PLSL’\:‘J‘EﬂWdEI' r{‘/ encoder S | encoder

— i = Cancel

11684aen

Resim 79: Enkoder yénetimi — SEW (riinti olmayan enkoderler

Girig verileri Aciklama

»  Rotatif
* Dogrusal

Mekanik

Hiperface
Resolver
TTL

HTL
sin/cos

Elektriksel

e o o o o

2 farkli sayma yoni mevcuttur:

« normal — Standart. Enkoder motorla ayni yénde doner (enkoder motor mili

Sayma yonii Uzerinde)

« tersinimli — enkoder motorun tersi ydonde déner (enkoder motor mili
Uzerinde degil).
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Giris verileri Aciklama
Bu faktor enkoderin ¢ézunurlilugini belirtir. Girilecek deger enkoder tipine
baglidir.
*  Non-SEW-TTL, Non-SEW-Sin / Cos, Non-SEW-Hiperface
Enkoder 1 pay faktorii _ Enkoder ¢6ziiniirligi
Enkoder 1 payda faktérii Devir

Ornek: sin/cos enkoder:
Enkoder 1 pay faktorii = 1024
Enkoder 1 payda faktori = 1

Pay / payda faktori *  Non-SEW resolver

Enkoder 1 pay faktorii  _  Kutup gifti sayisi
Enkoder 1 payda faktérii — 1

Ornek: Resolver, 1 kutup gifti:
Enkoder 1 pay faktori = 1
Enkoder 1 payda faktori = 1

* Non-SEW-Linear-Sin/Cos
Enkoderin sinyal periyodu.
Ornek: AL1H Lincoder, sinyal periyodu 5 mm,
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Se¢im meniisii

[
C R

* Complete startup

i 0 O N N I I N N D= B W

11685aen
Resim 80: Devreye alma opsiyonlari

Secim menuistinde 3 farkh devreye alma opsiyonu segilebilir:
+ Komple devreye alma (Complete startup):

Bu ayar opsiyonu ilk devreye almada daima yapilmalidir. Programin bu bdlimunde
motor, hiz kontroll, makine ve sistem verileri bulunur.

UYARILAR

Asagida agiklanan "Optimization of the controller" ve "Machine and system data" ayar

e opsiyonlari MOVIAXIS® MX'nin devreye alinmasindaki alt programlardir. Bu ayar
1 opsiyonlari sadece, daha o6nce bir komple devreye alma "Complete startup”
gerceklestirildiginde segilebilir ve gergeklestirilebilir.

* Optimization of the controller:

Bu ayar opsiyonunda daha dénce bir komple devreye alma gerceklestirdiginiz bir
enkoderi daha da optime edebilirsiniz.

* Machine and system data:

Bu ayar opsiyonu komple devreye almanin bir parcasidir ve sadece uygulayici
birimleri, makine ve uygulama sinir degerleri gibi makine sistem verileri ile ilgilidir.
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o e = R = P N D= W I T
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& Single drive

T Severalidentical diives al one nvester

1 =1 Mumber ot

[~ Mumber of connected daves

1 3 MNumber of

11686aen

Resim 81: Sistem yapilandirmasi

Burada bir yukte birden fazla tahrik tnitesi ¢alisip ¢galismadidi veya bir eksen izerinde
birden fazla motor bagh olup olmadigi segilebilir.

Bir servo siiruciide bir tahrik tinitesi (Single drive)
Bir suriici, bagka siriler (slaves) olmadan sadece bir yiik Gzerinde galigiyor.

Bir servo siiriiciide birden fazla ayni siiriicii (Several identical drivers at one
inverter)

Bir servo surucl ile birden fazla surlici galistirabilmek igin, sirtculer birbirlerine
sabit olarak bagdlanmalidir. Sdruculerden biri bir enkoder geribeslemesi ile
donatilmistir, diger motorlar ayni déner alan igerisinde ¢alisir. Senkron motorlarda
ayrica her iki rotor da hizalanmalidir. Bu konuda SEW dokimani "10509003/DE Cok
motorlu surdcdler el kitabi"na bakiniz.

Bagl olan slave sayisi (Number of connected slaves)

Bu ayarda her motorun kendine 6zel bir servo sirictsu vardir, fakat motorlar ayni
yuk Uzerinde calisirlar. Bu durum kontrol parametrelerini ve harici yukleri etkiler.
Litfen, iki strlict birbirlerine sabit olarak bagl olarak bir yik izerine etki ettiginde,
birbirlerini dnleyebileceklerini de géz 6ninde bulundurunuz. Bu durumda servo
suriicide hata mesaijlari verilebilir. Bu konudaki sorulariniz igin, litfen SEW-
EURODRIVE’a daniginiz.
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Bir komple devreye almanin akigi

Motor segimi

CEaE 4
iotor type selection

* SEW synchionous mokor

= DvjDS
" CMP

T CM/CMS
- CMD

" SEW asynchronous motor
€ EC
 CSANEMA,
- oo =
r JEC
C CTiCV

NN NN e W N W |

ma

=

T Mon-SEW motor [

11687aen

Resim 82: Motor se¢imi mendisti

Bu menide MOVAXIS'e bagli olan motoru secebilirsiniz. SEW motorlarinda motor tipi
motor etiketinden okunabilir.

SEW (rinid olmayan motorlarda "Non-SEW motor" radyo butonu secilmelidir. Bir
sonraki menide sizden, daha énce SEW-EURODRIVE tarafindan hazirlanmis olmasi
gereken bir XML dosyasi yuklemeniz istenir.

128 Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX cok eksenli servo stiriicii




Devreye alma (‘@ 5

Tip etiketi

Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme @

Motor tipi Aciklama

Bagli olan motor, SEW (rlni olmayan bir motordur.
Bu opsiyonu kullanabilmek icin SEW-EURODRIVE tarafindan
hazirlanmis olan, 6zel motor verilerinin bulundugu bir dosya gereklidir.

"Non-SEW motor" islevi segildiginde, ekranda "Load motor file" butonu
gOrundr. Motor veri tabanindan ilgili motor ureticisini secin.
Bir senkron motorda asagidaki motor verileri girilmelidir:

Tip

Yabanci motor

»  Fren kitlesi atalet momenti
» Fren ayirma suresi
*  Fren uygulama zamani

Asenkron motorlarda baska veriler de gereklidir. Motor SEW-
EURODRIVE tarafindan élgilmelidir.

k

Tempemiure sensor

Kutup cifti

Nominal motor hizi
Anma torku

Anma akimi

Anma gerilim
Maksimum tork
Maksimum hiz

Kutlesel atalet momenti
Hat enduktansi

Fren evet/hayir

Maotor detns
o — A B | o545 ncnsalGemeny
Rabed woltage [
Rated mobor speed %
Fiated povssr supply volags "
Bramsa 24V A1 Nm Giechrichisr
Getriebe M max 35 Nm amas 1600/8000 dain
2. Sowet__38 5

o = A= = = = D= - T = = W = W=

Type iNt LEN L0
Responee Irlcle::on:e
Forcad cooling fan |Y|--.

Breke

Brake macharicslly prazerd

Resim 83: Motor secimi — etiket

11688aen

+ Kullanilan motorun etiketi Uzerindeki verileri ilgili asagiya acilan menuye girin.

UYARILAR

Elektronik etiketli hiperface enkoderlerde asagiya agilan meni otomatik olarak
doldurulur ve gosterilir. Bu degerler degistirilemez. Diger tim enkoder tiplerinde
asagidaki tabloda bulunan veriler motor etiketinden girilmelidir.
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Girig verileri

Aciklama

Motor

Burada motor tipi, rediiktor, enkoder, fren, motor korunmasi vb. olmadan girilir,
ornegin:

* Rediktorli etiket PSF311RCM71S /BR /RH1M /SB51 — Motor tipi CM718S;
* Rediktorsiiz etiket CFM90M /BR /RH1M /SB51 — Motor tipi CMO0M.

Anma gerilimi

Motorun anma gerilimi motor sargisinin dayanabilecegi maksimum anma
gerilimdir. Motor anma gerilimi nominal sebeke gerilimidir. Senkron motorlarda
bu deger etiket lizerinde U5, olarak belirtilir.

Motorun anma hizi

Motorun anma hizi etiket lizerindeki hiz sinifina esittir.

Anma gerilimi

Nominal sebeke gerilimi, 6rnegin 400 V

Sicaklik sensorii tipi

Yanit

Motorun "sicaklik sensori tipi" motorun hangi sensorle korundugunu gdsterir:
«  Sensor yok;
TH termostat (bimetal anahtar);
* TF termistor (PTC direng);
»  KTY termistor, motor sicakhigini tespit etmek igin.

MOVIAXIS'te SEW motorlarinda KTY ayarlandiginda, termik motor modeli
etkinlestirilir ve motor gevrimsel olarak KTY sicaklik sensort ile birlikte korunur.
Baska ureticilerin KTY'li motorlarinda, Non-SEW motorun XML dosyasinda
termik veriler varsa, bir 12t modeli baglatilir. Burada KTY tarafindan bir baslangic
degeri verilir, daha sonra da motor hesaplanan bir deger tarafindan korunur.
Diger ureticilerin KTY'li motorlarinin XML dosyalarinda termik veriler yoksa, bir
KTY limit sicakhginda motor kapatilir.

Burada, asiri motor sicakliginda, ¢ok eksenli servo suricu MOVIAXIS® MX icin

bir kapanma yaniti ayarlanabilir. Asagidaki ayarlar mimkinddr:

* Yanit yok — Asiri motor sicakligi dikkate alinmaz.

« Sadece gosterge — Hata 7 pargali gostergede sadece gosterilir, eksen
hareket etmeye devam eder.

*  Gikis kati inhibit / beklemede — Aks FCB controller inhibit konumuna
geger (motor bosta durur). Aks hata durumuna goére bir "reset" sonrasi bir
"sicak calistirma" gerceklestirir (isletme kilavuzunun isletme géstergeleri
bolimiine bakiniz). Reset siiresi minimum bir degere duser (boot
yapilmaz).

» Acil Stop / beklemede — Aks acil stop rampasi ile yavaslayarak durur. Aks
hata durumuna gore bir "reset" sonrasi bir "sicak calistirma" gerceklestirir
(Isletme kilavuzunun isletme gdstergeleri boliimiine bakiniz). Reset siiresi
minimum bir degere diser (boot yapilmaz).

* Uygulama sinirlarinda dur / beklemede — Aks uygulama rampasinda
yavaslayarak durur. Aks hata durumuna gore bir "reset" sonrasi bir
"sicak caligtirma" gerceklestirir (isletme kilavuzunun igletme géstergeleri
bélimulne bakiniz). Reset siresi minimum bir dedere diser (boot
yapilmaz).

« Sistem sinirlarinda dur / beklemede — Aks sistem rampasinda
yavaglayarak durur. Aks hata durumuna gére bir "reset" sonrasi bir
"sicak caligtirma" gerceklestirir (isletme kilavuzunun isletme géstergeleri
bolimiine veya sistem el kitabina bakiniz). Reset siiresi minimum bir
degere duser (boot yapilmaz).

Harici fan

Fren

Buraya motorda harici bir fan bulunup bulunmadigi girilir. Girilen deger motor
korumasinda termik motor modeli olarak kullanilir.

Buraya motorda bir fren bulunup bulunmadigi girilir. Burada fren iglevi
etkinlestirilir.
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Denetim

Devreye alma (‘@ 5
@

NIOTrII

Deceleration

Currerit imit

000080 RA[Z[IARAZZ

Recommendation Dovnload value

Speed monitoring o} Motorregeneratve = Motorregensrative vl

A 50 b d 50 ms
& 20,000 g 0000 A B
{53
i r?ﬁ‘

11689aen

Resim 84: Denetim ayarlari menusii

UYARILAR

Giris menidsinin sol sttunundaki deder bir 6neridir, sag sutunda ¢ok eksenli servo
i suriicii MOVIAXIS® MX'in giincel degeri bulunur.

Buradaki

« "" butonlarina basildiginda, éneriler kabul edilir,
* "Accept" butonuna basildiginda tim &éneriler kabul edilir.

+ MOVIAXIS® MX icin genel kontrol parametrelerini agagdidaki tabloya gore girin.

Girig verileri

Aciklama

Speed monitoring
and decleration time
n-monitoring

istenen deger tarafindan talep edilen hiza sadece, yiik talebi yeterli miktarda
tork sagladiginda erisilir. Akim sinir degerine erigildiginde, cok eksenli servo
suriicti MOVIAXIS® MX, maksimum tork degerine erisildiginden yola ¢ikar. Bu
durumda istenen hiza erigilemez. Bu durum, yavaglama zamani n denetimi
(decleration time n-monitoring) slresi kadar devam ettiginde, hiz denetimi
(speed monitoring) devreye girer.

Akim sinin

Akim siniri (current limit) cok eksenli servo surticinin gérinur ¢ikis akimi
icindir.
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Hiz denetleyici
ayari o

ap Motor parameters

=Y Maoment of inertia JO of the mator I 128000 pgeme Dolnnnuunumnmutnf
3 Load inertia I 0.000 gkgemd s
miarked

3 Clearance of load 100 _\
j 0,00 T e P e e T e Ij1gow 3 ‘
3 Controller
Ej Time interval external control 10.00 frns
al Scanning frequency nix control 1.0 mz =
1| P frequency B kHz -
5 i solt I haid

Stiffress 1.00 =
0 0 N 0 20 3
g

11690aen

Resim 85: Hiz denetleyici mendisi

* Hiz denetleyici icin degerleri girin.

Giris verileri Aciklama

Motorun kiitlesel atalet | Onceden segilmis olan motorun atalet momenti degeri igin gésterge alani.
momenti Jo (Moment of
inertia Jg of the motor)

Motor miline dénustirilmis harici maksimum yik ataleti degeri icin giris alani.
"CFC" ve "SERVQ" igletme turlerinde yukiin kitlesel atalet momentini hareket
esnasinda otomatik olarak hesaplama opsiyonu mevcuttur. Yikin kitlesel
Yiik ataleti (load inertia) |atalet momentini hesaplamak icin "Determine moment of inertia" butonuna
tiklayin. Bu iglevi kullanabilmek igin, en az bir defa devreye alma
gerceklestiriimelidir. Ayrica gevrimsel olarak bir rampa surtsu
gergeklestiriimelidir.

Yiikiin toleransi Tahrik hattinin boslugu buradaki strgu ile ayarlanir.
(clearance of load)

Buraya harici kontrollin zaman aralidi girilir. Bu deger, enterpolasyon ile bir
istenen deger olusturan tim FCB'lerde ve analog deger girisinde gereklidir.
Uyari: Dahili istenen deger girisinde, 6rn. FCB09 Pozisyonlandirma, girilen
degerin bir 6nemi yoktur.

Harici kontroliin zaman
araligi (time interval
external control)

n/X kontrolii tarama Buraya hiz veya konum kontroli igin istenen tarama frekansini girin. Buradaki
frekansi (scanning standart ayar olan 1 ms sadece, asir dinamik uygulamalarda kisaltiimalidir.
frequency n/X control)

Hiz kontroliinin gerginligi surgu ile ayarlanir. Gerginlik degeri gli¢ aktarimina
(dogrudan tahrikte yiiksek, disli kayista diistik) baglidir ve hiz kontrol devresinin
gabuklugu igin bir élgtidulr. Bu deger standart olarak 1'e ayarlidir.
Hiz kontrol devresinin gerginligi istege bagl olarak surgu ile ayarlanabilir veya
veri giris alanina girilebilir.
Gerginlik deg@erini yikselttiginizde, kontrol hizi da artar. SEW-EURODRIVE
devreye almada bu degerin kiiglik adimlarla (0,05) kontrol devresi
sarsilmaya baslayana kadar (motor sesleri) ylikseltiimesini 6nerir. Daha
sonra da degeri bir miktar indirin. Bu sayede optimum bir ayar saglanir.
« Daha dislk degerlerde (<1) kontrol yavaslar ve ara hatasi artar.

Gerginlik (stiffness)
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Hiz denetleyici

Devreye alma (“@
@

blok semasi
[Controller
P [Biock diagram complete Speed contioller | Posilion contoler | Pasilion contioles profle | I table fom
L f [00 x 10 me .
Y 8t V— Acceleration
3 .
n’ a pgconirol @ precontiol flisr
_— e Pl-Controller
B v,
Y = P A
E‘_i wpeaconirl ulsunmrmr |/
Y 100 1 1 ,',u..._.;....—l
X et i A | | -
EY »O — O — O 0— |
E |
D' = W Gain T a \—L
3y P-Controller 125 ms
: ] o
=
E- w Artual walue filter
E 3
Accept e
Position Velocity
Dovmload control para. ia
11691aen
Resim 86: Hiz denetleyici blok semasi
Hiz denetleyici Hiz denetleyici parametreleri ayrica "Classic" olarak da ayarlanabilir.
parametreleri
P'TE' Speed conkialer  Postion conlrolles contiolles pofile | In Labi fom
g
H% FRecommendalion Dowrload valie
m" P-gain speed contioler B 200000 & 00000 1/s
ﬁ Tire constant speed controler = 20000 C 2 W ms
d Fiker spead actual vakes 2 [1.250 = ﬁ s
EY  Spood sotpont e = 5000 & 5000 me
5 Filter accelesation peecontiol & 50000 C 3 ’W ms
!'f; P-gain poskion conlroles 2 |100.000 & 100000 145
= Gain acceleralion precontal 2 o000 & [ fooom
n- Amglification speed pracontil = 100,000 o 100000 %
E 123
= et [t | Oovlosdcontolpae 5@‘
E
11692aen

Resim 87: Hiz denetleyici parametreleri mendiisi
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UYARILAR

Giris menisinin sol situnundaki deger bir 6neridir, sag situnda gok eksenli servo
i siiricti MOVIAXIS® MX'in giincel degeri bulunur.

Buradaki

« "" butonlarina basildiginda, éneriler kabul edilir,
+ "Accept" butonuna basildiginda tim &neriler kabul edilir.

Girig verileri Aciklama

Hiz denetleyici P-kazanci Hiz denetleyicisinin P-komponentinin kazang faktori.
(P-gain speed parameter)

Hiz denetleyicinin zaman |Hiz denetleyicisinin entegrasyon siresi. | komponenti zaman komponentine
sabiti (time constant ters orantilidir, yani daha yiksek bir say! ile daha kiguk bir | komponenti elde
speed controller) edilir, sifir (0) degeri ile | komponenti elde edilemez.

Gergek hiz filtresi

(Filter speed actual value) Gergek hiz degeri filtresinin filtre zaman sabiti.

istenen hiz degeri filtresi H_|_z rampasi _suzulur ve _bu“saye_zde_lfademell istenen deger girisi veya analog
girigteki girisim darbeleri duzeltilebilir.

ivme &n kontrolii filtresi

(Filter acceleration

precontrol)

Konum denetleyici
P-kazanci (P-gain position  Konum denetleyicinin P-kontrolu igin ayar degeri.
controller)

ivme 6n kontrolii kazanci
(amplification
acceleration precontrol)
Hiz 6n kontrolii kazanci
(amplification speed
precontrol)

Hizlanma 6n kontroli filtresi zaman sabiti. Bu deger hiz denetleyicinin kontrol
yanitini etkiler. Turev alici sabit olarak programlanmistir.

ivme &n kontroliiniin kazang faktérii. Bu deder hiz denetleyicinin kontrol
yanitini duzeltir.

Hiz 6n kontroliiniin kazang faktorii. Bu deger konum denetleyicinin kontrol
yanitini duzeltir.

Eksen yapilandirmasi

pecl

of Comprees
=3 =
I e {
s i[O [
P L T | o =
o) [ Lhmnrun
o ' e % -
o L — =0~ ey
L
L Vielooy
i Lipsin
[ s ) Bl il peaadtions
[
1] n
T Accalomsson
3] Nimists
Bl sevdem
3 o
11693aen

Resim 88: Eksen yapilandirmasi menUisi

MOVIAXIS® asagidaki degiskenler igin, kullanici tarafindan istege gore degistirilebilen
4 uygulayici birimine sahiptir.

* Yol
e Hiz
« Jjvme

» Tork (motorun devreye alinmasinda degil — Parametre agaci)
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Burada her degisken icin eksen modiline pay, payda ve ondalik basamaklar yuklenir.
Ondalik basamaklar sadece MotionStudio igcinde gdstermek igin gereklidir, kullanici
birimlerinin donustiurtilmesinde kullaniimazlar ve bus iletisiminde de dikkate alinmazlar.

"Basis configuration" butonu

* Yol
Birim: Devir (motor devri), virgilden sonra 4 basamak
Ornek:
istenen deger Yol MotionStudio'daki gosterge
10000 1 motor devri 1.0000
15000 1,5 motor devri 1.5000

Motor devreye alindiktan sonra, eksen moduline asagidaki degerler yazilir

(dénudsim 16-bit artirim / devir):

« Uygulayici birimi pozisyon payl = 4096
« Uygulayici birimi pozisyon paydasi = 625

« Uygulayici birimi pozisyon ¢ézunurlilugu = 1E-04

* Hiz
Birim: d/d, virglilden sonra 3 basamak
Ornek:
istenen deger Hiz MotionStudio'daki gosterge
1000000 1000 d/d 1000.000
2345000 2345 d/d 2.345

Motor devreye alindiktan sonra, eksen moduliine agagidaki degerler yazilir:

« Uygulayici birimi hiz payi = 1
« Uygulayici birimi hiz paydasi = 1

« Uygulayici birimi hiz ¢dzunarluliaga = 1E-03

e Hizlanma

Birim: 1/(dak x s) Bir saniyedeki hiz degisimi, virgllden sonra 2 basamak

Ornek:
istenen deger Hizlanma MotionStudio'daki gosterge
6500000 65000 1/(dak x s) 65000.00
300000 3000 1/(dak x s) 3000.00

@7

Motor devreye alindiktan sonra, eksen moduliine agagidaki degerler yazilir:

» Uygulayici birimi hizlanma payi = 100
* Uygulayici birimi hizlanma paydasi = 1

* Uygulayici birimi hizlanma ¢ézinurlalaga = 1E-02

» Tork: hazirlaniyor, simdilik sadece parametre agacinda mevcut.

e Sarsinti: sabit.
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©

Ornek Temel konfiglrasyondan farkli olan uygulayici birimlerini ayarlamak igin:

Verilen:

* Pozisyon (mm x 1E-01)

« Hizdd

+ lvme (m/s? x 1E-02)

Rotatif hareket bir mil (egim = 5 mm) ile dogrusal harekete dénusturilir.

o
Ly P il S [ S A ORI
B <
(LR T o
S
oy
o
Ly o
\; 5 mm are traveled per reference
=l revolution of s = 1
o
o
Lif
g
1]
3]
L1}
Reference
revolutions
Selected
units
il o ')
v E

56523aen
Resim 89: Uygulayici birimlerini ayarlama érnegi
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Devreye alma

C 29,

Uygulama ve sistem sinirlari

()_____

in and machine limit values

M asimum acceleabon

= System limk
m— Apphcation lmt
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B
/ Maximum decelerabon
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o) O o e

B 2300 e 000 1w

. s
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B (240 3000 1 dmin*s
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-
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=) 100,000 o] 10000 &
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210700000 sp| 100000 %
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Resim 90: Uygulama ve sistem sinirlari mendisii

Uygulama ve makine limit degerleri ayarlanmig olan uygulayici arabirimlerine goére
verilir, bkz. Sekil 89. Yukaridaki resimde &énceden segilen uygulayici birimleri
gorulmektedir, bu degerler degistirilemez.

Sag taraftaki alanlar ilgili uygulayici birimine dénistirilmis olarak, eksene yiklenen
degerleri gostermektedir. Soldaki dederler hesaplanmis varsayilan degerlerdir.

Asagidaki degerler temel konfigirasyon ve teslimat durumuna temel olusturmaktadir:

Degiskenler

‘Slnlr degerler

Sistem sinir degerleri (makine sinir degerleri)

VmaxSys

a_maxSys

b_maxSys

Uygulama sinir degerleri
VmaxApp

a_maxApp

b_maxApp

Acil Stop yavaglamasi
b_maxAppNotStop

10000 d/d, eksen modiliniin mimkin olan maksimum hizina esgittir
3000 1/(dak x s) Hizlanma rampasi
3000 1/(dak x s) Yavaslama rampasi

10000 d/d, eksen modiliiniin mimkin olan maksimum hizina esgittir
3000 1/(dak x s) Hizlanma rampasi
3000 1/(dak x s) Yavaslama rampasi

3000 1/(dak x s) Yavaslama rampasi, Acil Stop yavaslamasi 6ncelikle hata
yaniti olarak kullanilir.
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Download

J

= e HE e HE T T M N
&

Calculation of stanup parameters is completel

Frezs "Download® to tranzmit the caloulation results to the imerer without
finishing startup

gﬁ ! T: Download

Prass *Finish® to transmit the calculstion results 1o tha inverter with
finishing startup.

11695aen
Resim 91: Download mendisii

* Ayarlari eksen moduliine ylklemek i¢in "Finish" butonuna basin.
* Devreye almay! tamamlamak i¢in pencereyi kapatin.
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Pxxx Denetleyici parametreleri

Pxxx Hiz kontrolli

Hiz kontrolii
P-kazanci

Hiz denetleyicinin
zaman sabiti

Gergek hiz filtresi

istenen hiz degeri
filtresi

fvme 6én kontrolii
filtresi

Konum denetleyici
P-kazanci

fvme én kontrolli
kazanci

PWM frekansi

Hiz kontroli sadece parametre seti 1°de.

Hiz kontrold ile ilgili tim parametrelerin ayarlanmasi devreye alma ydneticisinin devreye
alma iglevleri tarafindan desteklenir. Kontrol parametrelerinde teker teker degisiklik
yapma uzman isidir.

Filtre, hizlanma ileri besl. ileri besleme Kazang Hizin.-ileri bes.
gecikmesi
ist. filtre degeri Pl denetleyicisi
istenen tork
_ + + degeri
Nominal hiz —p| >
Gergek hiz filtresi Artimli enkoder/
Gergek hiz resolver
P degeri Sinyal
islenmesi
06728ATR

Resim 92: Hiz kontrol devresinin prensip semasi

Hiz denetleyicisinin P-komponentinin kazang faktora.

Hiz denetleyicisinin entegrasyon siresi. | kazanci ile zaman sabiti birbirlerine ters
orantihdir. BlyUk sayilarda | kazanci deg@eri kiiguktur, fakat sifir (0) degerinde | kazanci
olmaz.

Gergek hiz degeri filtresinin filtre zaman sabiti.

Hiz rampasi suzullr ve bu sayede kademeli istenen deger girisi veya analog ¢ikistaki
girisim darbeleri duzeltilebilir.

Hizlanma 6n kontroli filtresi zaman sabiti. Bu faktor hiz denetleyicinin kontrol yanitini
etkiler. TUrev alici sabit olarak programlanmistir.

Konum denetleyicinin P-kontroll igin ayar degeri.

ivme &n kontroliiniin kazang faktorii. Bu faktor hiz denetleyicinin kontrol yanitini diizeltir.

PWM frekansinin ayarlanmasi.
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5.10 Devreye alma MOVIAXIS® — ¢ok motorlu igletme

1

UYARILAR

Bu bdlumde sadece ¢ok motorlu isletmede 6zel ayarlar gerektiren devreye alma
menduleri agiklanmaktadir.

Toplam devreye alma, 116. sayfadan itibaren agiklanan "Devreye alma MOVIAXIS® -
tek motorlu igletme" boliminde agiklandigi gibidir.

Cok motorlu isletme igin bir veya iki coklu enkoder karti gereklidir.

Coklu enkoder kartlari ile MOVIAXIS® sisteminde ilave enkoderler degerlendirilebilir.
Degerlendirilecek enkoder tipine bagl olmak Uzere, iki ¢goklu enkoder karti mevcuttur.
Coklu enkoder kartlarina ayrica bir analog fark giris (10 V) mevcuttur.

Uygulama alanlari

Coklu enkoder kartinin kullanilabilecegi uygulamalar:

Pozisyonlandirma, istege gore harici bir enkoder veya motor enkoderi lizerinden
gercgeklestirilebilir.

Cok motorlu isletme (maks. 3 motor).

SSI mutlak deger enkoderi degerlendirmesi.

EnDat enkoderlerle donatiimis SEW GrlinG olmayan motorlarin ¢alistiriimasi.
Kaymali sistemlerde.

Halat ve kayis uzamalarinin karsilanmasi.

Elektronik kamli ve senkron sistemlerde master degerlerin okunmasi.

Analog istenen deger girisi ve kontrol Unitesine gercek pozisyon enkoder
simulasyonu.

Analog fark girisinin £10 V genel kullanimi, érnegin istenen tork degeri veya istenen
tork degeri spesifikasyonu igin.
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Giincel ayarlar Bu resimde glncel ayarlar gosterilmektedir.

Shot 2 |Naaptian
Skt 3 Eﬁsenmderomim 1]

Sht1 [#655 encoder aption 551 ‘

EENENE NN NN Y

Riated powei supply wollage

11699aen
Resim 93: Giincel ayarlara genel bakig

Slotlarda opsiyon kartlari mevcutsa, kart tipleri bu menude gosterilir.
Buradaki érnekte gdsterilen opsiyonlar

» Slot 1: Coklu enkoder karti XGS

+ Slot 2: Baglanti yok

« Slot 3: Coklu enkoder karti XGS
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Enkoder yénetimi

Enkoder seg¢imi

[ ) 040 () P9 1 1

! CJ_

Encoder pool || Option cands
[ '_[% o i Seltings el
g T N &5-0 Emzcﬂ@‘
L == = 1 5ot 2 Slol 3
Motor encoder Distance encoder
1 2
=
Parameter- o -
w1 ]}
— —
W' Sourse setualpos [T Source achuslpos.
T .
Parameter
el &
Paranmeater
sel %

11698aen

Resim 94: Enkoder yénetimi

Enkoder yonetiminde enkoder havuzunda bulunan sari olarak isaretlenmis enkoderler
parametre setlerine ve motorlara atanabilir. Bir eksen moddliinde birden fazla motor
kullaniimasi isteniyorsa, bunun igin ayrica ¢oklu enkoder kartlari (opsiyon) gereklidir.

istediginiz enkoder Uizerine tiklatin ve sol fare tusunu basili olarak tutarak éngériilen
parametre setine suriikleyin. Yukarida gosterilen érnekte Enkoder 1 = AS1H tipinde
motor enkoderi, Enkoder 2 = AV1H tipinde harici mesafe enkoderi olarak
tanimlanmistir.

Enkoder havuzunda MOVIAXIS'in maks. 3 fiziksel girisi gosterilir. Enkoder 1 ana cihazin
enkoder girigidir. Enkoder 2 ve 3 ¢oklu enkoder kartlari ile genigletilebilir.

Her enkoder sadece bir defa kullanilabilir.
Hiz enkoderleri:

"Motor encoder" sutunundaki enkoderler daima "gergek hiz kaynagi"dir ve bdylece
hiz enkoderleridir.

Pozisyon enkoderleri:
iki "Distance encoder" situnundaki enkoderler pozisyon enkoderleridir.

"Motor encoder" situnundaki enkoderler de pozisyon enkoderi olabilirler. Bunun igin
"Source actual poz." onay kutusu isaretlenmis olmalidir.

Birden fazla enkoder pozisyon enkoderi olarak hazirlanmis olabilir.

Fakat, sadece tek bir enkoder gercek pozisyon kaynagi (Actual position source)
olabilir.
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Enkoder emiilasyonu kullaniminda enkoder sinyallerinin islenmesi
Enkoder emilasyonu ile enkoder sinyalleri, emulasyon ¢ikis klemensi lizerinden, bir Ust
seviyedeki kontrol Gnitesine aktarilabilir.

Enkoder emilasyonu bagli olan enkoder tipine baglidir.

I Option coards

Setlirg:
Encoder card

" Emdation sowceErcode: 1

=5 with signal lan-out
5 Poesohsion par moton srvolulion | |

E
-]
£
B
E
w

Encodar conren
;/

11696aen
Resim 95: Enkoder sinyallerinin hazirlanmasi

[1] Direkt emulasyon kaynagi gecikmesizdir.
[2] Sinyal ¢ogaltmali emilasyon kaynagi: 100 ps

Emulasyon kaynagi, opsiyon kartlari (Option cards) menusindeki [Settings encoder
card slot 1] veya [Settings encoder card slot 2] butonuna tiklayarak ayarlanabilir ve
artinmli enkoder simulasyonunda kullanilacak enkoder tespit edilebilir. Bu, yukaridaki
ornekte Enkoder 2'dir.

Bagli olan enkoderin sinyalleri asagidaki gibi ayarlanabilir:
» Direkt emilasyon kaynagi: Enkoder 1/ 2
« Emulasyon kaynagi Enkoder 1/ 2: Sinyal ¢ogaltma, bir motor devri igin artinmlar.
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Direkt emiilasyon kaynagdi

Bagli olan enkoderin sinyalleri dogrudan emulasyona goénderilir.

UYARILAR

1

Ana cihazin enkoder girisinde bir resolver bagl ise, bu resolver "direkt emulasyon
kaynagi" olarak kullanilamaz. Bu sadece yazilim emulasyonu ile mimkundar.

Sinyal ¢cogaltma ile, bir motor devri igin artirimlar

Bu segimde yazilim emulasyonu kullanilir.

"Resolution per motor revolution" igin asagidaki ayarlar mUmkuindar:
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

Bir motor devri igin emulasyon klemensinde verilen artirrm bagli olan motorun
¢ozunurlaligane bagli degildir.

5.11 Uygulama ornekleri

Ornek 1: Mesafe enkoderi olarak rotatif enkoder

Uygulama alanlari: Ornegin, krank kollari, ugan testere, elektronik kam gibi master
deger ekseni uygulamalari.

Bu drnekte, Enkoder 2 olarak tanimlanmis olan mutlak deger enkoderinin gercek
pozisyon degeri, dogrudan pozisyon kontroll olarak kullaniimaktadir. Devreye almada
motor enkoderi (Enkoder 1) ile mesafe enkoder (Enkoder 2) icin enkoder oranlari
ayarlanmalidir Bu Ornekte Enkoder 1'in Enkoder 2'ye orani = "1,5". Enkoder 1 ile
Enkoder 2 arasindaki oran sistem hareket ettiginde otomatik olarak hesaplanir. Ayrica
elle hesaplanip girilebilir de.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Devreye

Uygulama 6rnekleri

alma

Ayarlar:

C 20
©

Encoder management

Option cands
Seftings. Seltings
Ercodes cand Encoder cand
. Skt 2 Skt 3

Encoder pool
LIEIED °
Muotor encoder
sel m .1 ASTH

Parameter-

satﬁ

e e 9 P e e e e e

Parameter-

Enkoder 2 gercek pozisyon kaynagi "Source actual poz." olarak ayarlanmalidir.

SEW designation | Encader data |

Encoder ype

E = Encades

H = Hesolver

) < »
\,.“ / ——

TEA46 BruchsaliGermany %, ) ..-f"'__ﬁg
Typ PSF121 CMPSOS/BRTY
Nr. 04 23456789 0001 22 Han
Mo 13 L I A T
n, 6.000 i max 9,0 & souEl F >
fy 300 M Urnax, 400 Vo W
Bremse 24V A1 Nm Glechvichiar
(Getriebe M, max 35 Nm amae 1600/ 8.000 wmin
i 5 Gowicht 3, L

. i
e gl s e

ok

Enkoder tipi secimi ve yarlari.
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SEW designation  Encoder data |

by ASH |2 |

Mount-on components

Counting diectir, Standard B 1_\

R atio between encoder revolution and molor revolstion

% Direct entny
s

r
Encoder revolulions | 1 §
=77
g -
Motor revalutions [ 5 T
y 7

Enkoder devirleri ile motor devirleri arasindaki oranin dogrudan ayarlanmasi, yani
hesaplamadan sonra veya sistem hareketinden sonra otomatik olarak.

Ornek 2: Pozisyon enkoderi olarak bir dogrusal enkoder
Uygulama alanlar: Ornegin, Raf depolama Uniteleri (tasiyici tekerleklerde kayma
nedeniyle), bosluklu sistemlerde.

Dogrusal mesafe enkoderinin hareket mesafesi bir motor devri igin girilmelidir. Bir motor
devri icin hareket mesafesi otomatik olarak hesaplanir, fakat elle de hesaplanip
girilebilir.
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Ayarlar:
Dogrusal enkoder AL1H 6rneginde kullanilan enkoder tipinin se¢imi ve ayarlanmasi.

Encoder poal Option conds

1_____H ,2._.__‘" [ir}

[ I =20 | Emcud@ Encnder:ud @|
Motor encoder Distance encoder

ASIH

I Seowsca sl pos.

Parameter-

“E'E

EE_EBHEEHB,BEBEBE]

Parameter-

“‘E

Enkoder 2 gergek pozisyon kaynagi "Source actual poz." olarak ayarlanmalidir.

i =10| x|
SEW designation | Encoder data |

Encoder ype

E = Encoder

H = Aesolyer

N
-
Ny /

76646 Bruchsal/Germany ;{7,

Typ PSF121 CupsosBPKTY[A L 1 JH] i

Nr. 0123456789 0001.22 = \,31-.._%

Mo 13 oo lo 17 A P 65 e

ny 6.000 imin  |max 90 A lseK F = )

b 300 B Una 400 ¥V w4 ﬁf:glgmw
Bremse 24V kR Nm Geichrichier W Tmiace
Gelriebe My max 35 Nm ama 1.600/B.000 vmn - ion Resobyes
i : - A= 24V TTL
PSSP L S S = 24V Sinus

o T-5 TIL
¥ = 551
E - Endat
L oved 7 Mon sEW
[szw PE}W f-L-_; ) Lse
=
OK. Cancel

Kullanilan AL1H enkoderin se¢imi ve yarlari.
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by =10] x|
SEW designation  Encoder data |
ALTH 2 }rr
Maunt-on components [%
Couring diection Standard - :"'I
L —
Ratio between encoder and moloo
* Dwect entry
P
~
Tiavel diztance on encoder per motor revolution 5000 pum, l@g
e bR B "L Approved o] T HonsEw
E[;E“}mm PE‘}M ol 4 . encoder
= = ok | Concel |

Bir motor devri icin enkoderdeki hareket mesafesi "Travel distance on encoder per
motor revolution" burada elle hesaplanarak girilebilir veya sistemin hareketi ile
hesaplanabilir.

Otomatik hesaplama "Determined automatically" sadece eksen konfiglirasyonu "Axis
configuration" menu noktasinda mimkindir, asagidaki resme bakiniz.

Axis corfiguration

F Component pool

i (O [ [0 = =
' [ Basic configuation ] Sample ]

Travel distance

r— 1 1 3142 - 3142
1] _ ) -,

' Bev. Rev. mim o,

- Velody

~ Acceleration

(e dls ME T P P P M P P T

Eksen konfiglrasyonu.
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Uygulama 6rnekleri @

énmdﬁr data ]

ALTH 1'_,"'t_.2_]||'

Mount-on components

Counting direction Standard j J:I

Ratio between encoder and molor

" Direct ety
& Determined automatically

c

Travel distance on encoder per motor revolubion | um

"Travel distance on encoder per motor revolution" ile hareket mesafesini girmek igin
Enkoder 2 "AL1H" Gzerine cift tiklayin. Hareket mesafesi dogrudan girisle "Direct entry"
elle girilebilir, sistem hareketi "Move the system" veya otomatik hesaplama "Determined
automatically" Gzerinden dogrudan hesaplanabilir. Bu ornekteki "Travel distance on
encoder per motor revolution" = 6283 um
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Ornek 3: Cok motorlu igletme
Uygulama alani: Ayni ¢ikis torku degerinde olan ve eszamanli olarak kullanilmayan

birden fazla eksenli uygulamalarda.

Bir eksen moduline 3 adete kadar motor baglanabilir. Bunun icin eksen modiline,
asagidaki resimde gorildigu gibi, 2 ¢coklu enkoder karti daha takilmalidir. Motorlarin
gugleri, eksen modiuilu tarafindan aktif konumda olan motora aktarilir.

]

[2]

3] |

[1]1 Motor enkoderi 1, goklu enkoder karti 1
[2] Motor enkoderi 2, goklu enkoder karti 2
[3] Motor enkoderi 3, ana cihaz lizerinde
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EY
EY .
3 Encoder pool Option cards
r i T - - 2
1] 11/ /[2 /(3] f . %m
- ! T 1
1] Motor encoder Distance encoder
0 1 2
sel 1
i) i L} ast
0 M Soures aciual pos.
1] |
0 F
.1 nP:tm"E E_} ASTH
a ¥ Source sctuslpos,
L1 L
=
f::""%" E ASIH
¥ Source sctuslpos

Enkoder 1 parametre seti 1 icin gercek pozisyon kaynagi "Source actual poz." olarak
ayarlanmalidir.

Enkoder 2 parametre seti 2 icin gergek pozisyon kaynagi "Source actual poz." olarak
ayarlanmalidir.

Enkoder 3 parametre seti 3 igin gergek pozisyon kaynagi "Source actual poz." olarak
ayarlanmalidir.

Bu sekilde parametre setleri simdi sadece komple bir devreye alma sonrasi ve sadece
arka arkaya devreye alinabilir.

Parametre setleri parametreler lzerinden secilebilir, bu konuda "Cok eksenli servo
stirtici MOVIAXIS® MX" projelendirme el kitabindaki parametre agiklamasina bakin.
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5.12 PDO editorii

Yapisi ve veri
akisi

PDO editoru ile iglem verileri ayarlanabilir.

Hiz veya pozisyon gibi istenen degerler fieldbus gibi bir bus sistemi tGizerinden, 16 bit
islem verileri olarak MOVIAXIS® cihazin PD_IN tampon bellegine yazilabilir. Bu istenen
degerler istege gore tanimlanabilen uygulayici birimleri olarak verilebilir, drnegin

« [m/s],
* [mm],
* [Cevrim / dak]

! MOVIAXIS |
1 N R . . 1
| Kontrol kelimesi Durum kelimesi |
1 - 1
I WO (16 Bit) ] WO (16 Bit) |
- 1
} W1 (16 Bit) Sistem yénetimi W1 (16 Bit) }
| W2 (16 Bit) — W2 (16 Bit) I
| W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) :
| t. 1
1 1
1 1
[ 3 1
e > |
1{ PD-| . - - |
i PD-IN Tamponu PD-IN kanali ECB-Pool PD-OUT kanal PD-OUT tamponu |
: WO (16 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
i . |
i : I
b Déntgum: Déntstm: I
Uygulayici Sistem birimlerinden |
F : birimlerinden uygulayici birimlerine :
] sistem birimlerine 1
“ ; I
1|. W15 (16 Bit) DW15(32Bit) { DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) |l
o g 1
| |
L e .
"""""""""" Om.:
PD-IN Tamponu PD-IN kanal

WO (16 Bit) DWO (32 Bit)

low | high Little Endian (Intel Formati)

)

W1 (16 Bit)

L
W14 (16 Bit) J_,—» low | high Big Endian (Motorola Formati)

W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)

57601atr

Resim 96: PDO islem verileri akigi

Bu islem verileri, bir sonraki PD_IN kanalinin yapilandiriimasina bagl olarak, "double
word" olarak islenirler. Uygulayici birimleri sistem birimlerine donustarulir ve ilgili
FCB'lere aktarilir, bkz. Resim 96. MOVIAXIS'te 16 PD-IN kanali sunulmaktadir.

islem verileri yapilandiriimasina bagl olarak, hiz ve pozisyon gibi gergek degerler on alti
adet 32 bit PD-OUT kanali Gzerinden uygulayici birimlerine donusturdlebilir ve 16 islem
verisi tamponu Gzerinden bagh olan bus sistemine aktarilabilir.

Eksenin durumu ile ilgili bilgiler, 6rnegin:
+ "Caligmaya hazir"

* "Motor duruyor"

* "Fren serbest"

bir "status word" Gizerinden bir PD-OUT tamponunun iglem verisi kelimesine yazilabilir.
Bu bilgiler bagli olan bir Bus tzerinden Ust seviyedeki bir kontrol Unitesi tarafindan da
islenebilir.

Burada yapilandirilabilecek 4 "status word" mevcuttur, bkz. Resim 96.
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ayarlama 6rnegi

Fieldbus arabirimi
lizerinden
parametre
ayarlama

Bu 6rnekte hiz denetlemek icin bir PROFIBUS baglantisi parametrelerinin ayarlanmasi
gOsterilmektedir.

"IN-buffer" (zerine tiklandiginda asagidaki parametre ayarlama araylzi agilir. Bir
PROFIBUS baglantisi igin veri kaynagi olarak iletisim opsiyonu segilir.

Bu ornekte 3 adet islem veri kelimesi kullaniimaktadir:
* FCB etkinlestiriimesi

* Rampa

* Hiz.

Ornegin dnce PROFIBUS olmadan test edilebilmesi igin, giincellestirme énce kapatilir.
Bu ayarlarin parametre ayarlama araylzinin gérinisu:

Murnber of data words

x|
Basic settings
Data source [Cemmunication optior]
D ata block start [

[4

Time-out interval [ms] [20.000
Update [of -
Conlfiguration enror [No faul

PDO rever received before [

CAN

Message-ID |

Data acceptance with Sync I

L e

Endianess I

Communication opbon
PDOAD [D
Sender address [D

58413aen
Resim 97: IN-buffer 0 ayarlari
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Kontrol kelimesive  Kontrol kelimelerinden birine tiklandiginda (bu drnekte Control word 1), parametre
IN islem verilerinde  ayarlama araylzU agilir ve burada "FCB / instance layout" segilir.
parametre ayarlari

IN islem veri kanali 0'a sistem degiskeni "Hiz" ve Kanal 2'ye ise sistem degiskeni
"Hizlanma" atanmistir.

[% x|
[ Local controlword [0
x|
Layout FCB nstance -
; | E Channel 32-bit access System unit

Programming control wosd - I‘IE e EI l\!’elncily EI

Function Bit 00 | J
m I'IS bit j |Ar_'r_‘e|erahm j
Hs S A B 02 [Ebe 5] [Nonvepeed 3]
Tuseaidte J o3 [16hit -] [Mon-rrerpreted -]
Function Bit 03 I _J 04 I'IS bit j |Nnn-rterpreled j

Function Bit 04 ; ¥

| =l o5 ['&bi =] [Norwemeed -]
Furction Bit 05 I J 06 I‘IS Bit j |Nnn-r¢erpre|ed j
Functicn Bit 06 I J 07 |‘|5 bit j |Nun-r¢mp|clud j
Function Bit 07 I J 08 |1Ei bit j |Nnn-rterpre|ed j
Function Bit 08 [ -] gg |16 | [Mor-rierpreted =
Function Bit03 | 7] 10 [1shit = [Honrerpreted -l
Furction Bit 10 I J 1 I'IS bit j |Nnr1-rterpraled j
Function Bit 11 I J 12 I'IE bit j |Nun-rr.crmclud j
Function Bit12 | B 13 [16ei ] [Nonwepsted -]
Function Bit 13 I J 14 I1E it j |N':'""l"'k”:'"’la":I j
Function Bit 14 | | 15 [15bt 7 [Mor-rierpreied =l

Function Bit 15 | J

58636aen

Resim 98: Kontrol kelimesi ve IN islem verilerinin ayarlanmasi
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Giris tamponunun IN-buffer'da bulunan kelimeler control word 1 ile IN islem verilerine atanmalidir.
sistemn , Bu ornekte IN-buffer'daki 1. kelimeye FCB numarasi verilir, 2. kelimeye hiz ve
degiskenlerine 3. kelimeye de rampa atanrr. llgili degerler Siiriikle ve Birak ile atanabilir.
atanmasi
Configuration of process data flow
=1 . | Conversionto intemnal
- - 2
‘ IN process data interface | by
> Ward 1 rd.
0 Mf“ 0 | Fce
0 M¥oed | 0 | Instance
1]
0 Hord3
> CHO I::
1}
CHZ 0
o 58414aen
Resim 99: IN islem verileri araytizii, dahili sistem degiskenlerinin déndisiimleri
FCB'lerin "FCB" Uzerine tiklandiginda FCB'lerin parametre ayarlama arayizi agcilir. Fieldbus
parametrelerinin Uzerinden hiz denetimi yapabilmek i¢in, FCB05'te hiz ve hizlanma igin istenen deger
ayarlanmasi kaynaklari Kanal 0 veya 1 iglem veri tamponlarinda ayarlanir.
Source keque mit [fpgceicn it o]
Localtorpe bl %] fos
Souce acceleration Procec:s data bullen charesl 1 =
Accolatonocal [ st e
Source cecelension [Froscess dals bubler chennel ] -]
Decelesdionloca —[1pmars] [3000
Source jek [Fochcaon gk 7]
Jus local w2y [aremwr
Actual values
Vekacky [1 /i) e

58420aen
Resim 100: FCB'lere genel bakis

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX cok eksenli servo siiriicii 155




156

(‘l Devreye alma
@ Parametre listesi

Konfigiirasyonlarin ~ Parametre ayarlama islemi artik tamamlandi ve test edilebilir. IN-buffer giincellestirme
test edilmesi kapali oldudu surece, kelimeler ayrintili géruntide klavye ile degistirilebilir.

W |N buffer 0

5 “Ward 0
1000 ‘ord 1
1000 hord 2

58637aen
Resim 101: Konfiglirasyonun test edilmesi

Giincellestirme devreye alinir alinmaz (Resim 97) kelimeler otomatik olarak bus
degerleri ile glncellestirilir.

UYARILAR
Cihaz yeniden baslatildiginda, guncelleme otomatik olarak calisir ve gerektiginde
i kapatiimasi gerekebilir.

5.13 Parametre listesi

Parametre listesi ve tanimlamalari igin "Cok eksenli servo suricl MOVIAXIS® MX"
projelendirme el kitabina bakiniz.
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Genel uyarilar

Kablolarda ve motor klemenslerinde tehlikeli gerilimler
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

+ Baglanmis durumda ¢ikis klemenslerinde ve bu klemenslere baglanmis olan
kablolarda ve motor klemenslerinde tehlikeli gerilimler olusmaktadir. Bu durum
cihaz bloke edildiginde ve motor dururken de gecerlidir.

* Calsma LED'inin sbnmesi ¢gok eksenli servo suricl MOVIAXIS® MX'nin sebekeden
ayrihp enerjisiz kaldigini géstermez.

» Glg¢ klemenslerine dokunmadan 6nce, ¢ok eksenli servo siriicl MOVIAXIS® MX'in
sebekeden ayrilip ayrilmadidini kontrol edin.

+ Bodlum 2'deki genel emniyet uyarilarina ve "Elektrik tesisati" bélumundeki uyarilara
dikkat edin, sayfa 74.

Motor denetimsiz olarak ¢alistiginda ezilme tehlikesi vardir.
Olim veya agir yaralanmalar.

Cihazin dahili givenlik fonksiyonlari veya mekanik olarak bloke edilmesi motoru
durdurabilir. Ariza nedeninin giderilmesi veya reset edilmesi ile motorun otomatik
olarak tekrar calismasina neden olunabilir.

» Elektrik klemens blogu X10'u c¢ekerek motorun yanlislikla hareket etmesini
Onleyiniz.

+ Bu dénlemlerin diginda, ayrica ek dnlemler alinarak makine ve insanlar icin tehlike
olugsmasi énlenmelidir.

DUR!

Cok eksenli servo surlcinin motor ¢ikisi sadece ¢ikis kati inhibit ise baglanmali
veya ayrilmalidir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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isletme
- ~  Gilg kaynagi ve eksen modiilii gostergeleri

6.2 Gii¢ kaynagi ve eksen modiilii géstergeleri

7 Parcall gbéstergedeki isletme gdéstergeleri

iki adet 7 pargall gésterge ile giic kaynag@i ve eksen modiillerinin igletme durumlari
gOsterilir.

Cihaz sisteminin devreye alinmasi icin gerekli tim ayarlar ve iglevler eksen
modulinde bulunur. Bu nedenle eksen moduliinde gu¢ kaynadi moduliinden daha
fazla igletme gostergesi mevcuttur. Gi¢ kaynadi moduilinde programlanabilir
mantik bulunmaz.

Tespit edilen hatalara yanitlar ve uyarilar sadece eksen modulinde olusur. Hatalar
ve uyarilar sadece eksen modilinde ve kismen de gic¢ kaynagi modulinde
gosterilir. Bazi durumlarda eksen moduliinde gii¢ kaynagdi modiiliinden daha farkl
numaralar goérandr. Bu durumlar gic¢ kaynaginin isletme gdstergeleri tablosunda
isaretlenmistir.

Eksen ve gU¢ kaynagdr modullerindeki goOstergeler bu nedenle ayri ayri
aciklanmaktadir.

7 parcali géstergedeki hata gostergesi
Cok eksenli servo siiriicti MOVIAXIS® MX olusan hatalari tanir ve bunlari hata kodu
olarak goésterir. Her hata, hata kodu ve asagidaki 6zellikleri ile tam olarak tanimlanmistir:

iki adet 7 pargali
gésterge
lizerinden hata
mesayji

Gli¢ kaynagi
modiiliindeki
hatalar

Hata yaniti
Hata yaniti gergeklestikten sonraki durumu
Rest yaniti tipi.

Hata kodlari eksen ve glg kaynagi modullerinde yanip sénen rakamlarla gosterilir.

Hata kodu gdstergesinin sirasi:

05s 0.25s 10s 0.25s

. | B T

P
I

53052AXX

Resim 102: Ornek: Eksen modiiliindeki Hata 07'nin hata géstergesi

Hata aramanin daha da sinirlandirabilmesi igin, hata kodunun yaninda bir de "Alt hata
kodu" verilir. Uygulayici, "alt hata kodunu" iletisim baglantisi Gizerinden okuyabilir.

Hata tipine ve bir hataya programlanmig yanita bagl olarak, gdsterge burada statiksel
isletme gosterisine atlayabilir.

Gug¢ kaynagdi moduliindeki hatalar eksen modiiliine bildirilir ve burada iglenir.

24 V elektronik gu¢ kaynadl kesildiginde veya yazilim Uzerinden bir reset
gercgeklestirilebilir.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




isletme
Gulg¢ kaynagi ve eksen modull gostergeleri

Hata listesi

Hata listelerindeki terimlerin agiklanmasi

Terimler ve

kisaltmalar Anlfami

P Programlanabilir hata yaniti

D Fabrika tarafindan ayarlanmis hata yaniti
VM Glg kaynagr modili

AM Eksen modulu

ZK DC-Link

HW Donanim

SW Yazilim

AWE Uygulayici birimi

Bir hata reseti yapildiginda, hangi reset tipinin gerceklestiriliecedi hatanin son durumu

tarafindan belirlenir, asagidaki tabloya bakiniz.

Hata son durumu

Hata yaniti onayi i¢in ayrica, bkz. sayfa

Hatay! sadece g0Oster Sicak calistirma (hata kodunu sil)

Sistem beklemede

Sistem kilitli

Sicak calistirma (hata kodunu sil)

Sistemi yeniden baslat (soft-reset)

Sistem kilitli

CPU-Reset (CPU'yu resetle)

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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Hata onayi
yanitlari
CPU-Reset Bir CPU reset yapildiginda, bellenim ve mikro kontrol Unitesi gercekten yeniden

Sistemin yeniden
baslatiimasi

Sicak baslatma

baslatilir. Bellenim sistemi eksen moduili yeni ¢alistirilmis gibi baslatilir.

Sistemin yeniden baslatiimasinin etkileri:

Boot-loader etkinlesir ve ekranda "b0" gérinr,

artimsal enkoder sistemlerinin referans konumlari silinir,
mevcut olabilecek fieldbus arabirimleri sifirlanir,

mevcut olabilecek kontrol opsiyonlari sifirlanir,

fieldbus iletisimi kesilir,

opsiyon ile bellenim sistemi arasindaki arabirim yeniden baslatilir, fieldbus ve kontrol
opsiyonuna yeni bir boot senkronizasyonu gercgeklesir,

CAN arabirimi sistemi tizerinden iletisim kesilir,

glc kaynagr modiline olan baglanti yeniden senkronize edilir (Hardware Bilgi
Sistemi)

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0 ]

Bir reset sonrasi, sistem durum kontrolli tarafindan, sistem durumuna bagl olarak
yeniden hazir mesaiji verilir.

Bir sistem yeniden baslatildiginda, bellenim ve mikro kontrol Unitesi gercekten yeniden
baslatiimaz.

Sistemin yeniden baslatiimasinin etkileri:

Boot-Load etkinlestiriimeden, bellenim yeniden baslatilir ("b0" gostergesi yok!),
artimsal enkoder sistemlerinin referans konumlari silinir,

mevcut olabilecek fieldbus arabirimi etkilenmez,

mevcut olabilecek kontrol opsiyonlari etkilenmez,

opsiyon ile bellenim sistemi arasindaki arabirim yeniden baslatilir, fieldbus ve kontrol
opsiyonuna yeni bir boot senkronizasyonu gerceklesir,

CAN arabirimi sistemi izerinden iletisim kesilir,

glc kaynagi modiline olan baglanti yeniden senkronize edilir (Hardware Bilgi
Sistemi)

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0 ]

Bir reset sonrasi, sistem durum kontrolli tarafindan, sistem durumuna bagh olarak
yeniden hazir mesaji verilir.

Sicak baslatmada sadece hata kodu resetlenir.

Sicak baslatmanin etkileri:

Bellenim sistemi yeniden galismaz,

referans pozisyonlari degismez,

iletisim kesilmez,

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0]

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii




Isletme > el
Glg kaynagi modili MXP'deki isletme gostergeleri ve hatalar ~
6.3 Gii¢ kaynagi modiilii MXP'deki isletme gostergeleri ve hatalar
Gosterge tablosu
Eksen
Aciklama Durum Not / Eylem modiiliindeki
gosterge
Normal igletme gostergeleri
Calismaya hazir (ready). Hata degil/Uyarn U, => 100 V. Sadece durum gostergesi. -
Cesitli cihaz durumu gostergeleri
@ 5’(%' Link gerlimi yok veya Hata degil/lUyari U, = > 100 V. Sebekeyi kontrol edin. X
Uyari gostergeleri
12xt 6n uyarisi. GKM kullanimi 6n uyari esigine erigti. (LaJé/i?‘ulamanln kullanimini kontrol P
9 . Uygulamanin kullanimini kontrol
Sicaklik 6n uyarisi Ga}|<(,|\g Sllc(?rk“gl kapatma esigine edin, ortam sicakligini kontrol P
= yaklasiyor. edin.
Hata tablosu
Eksen
Aciklama Durum Not / Eylem modiiliindeki
gosterge
Hata durumundaki gostergeler
Fren kiyici hatasi. Fren kiyici calismaya hazir degil. |Eksen modili hata listesine bakin. X
DC-Link gerilimi U, ok cl?lgllltlgrljdgaerrl‘lr:r;slag'otlj(u);l'ikijssgrinden Uygulama boyutlarini ve fren direncini X
yuksek hatasi ug ; ! kontrol edin.
verilen hata mesaji.
. . GKM'deki DC-Link akimi, izin
FI E;;;'Ink akimi gok ytiksek verilen maksimum sinir degeri Uygulamanin kullanimini kontrol edin. X
= ) % 250 |pnma Uzerinde.
I°xt denetleme hatasi. Srli;lzl'min kullanimi sinir degere Uygulamanin kullanimini kontrol edin. X
- GKM sicakligi kapatma esigine Uygulamanin kullanimini kontrol edin,
Sicakiik denetimi hatasi. eristi. ortam sicakligini kontrol edin. X
Gerilim beslemesi hatasi
(cihazdaki dahili Cihaz icindeki bir glic kaynagi Bagh olan yiiklerde asiri akim kontroli )
anahtarlamali gi¢ kaynagi | gerilimi hatali. yapin veya cihaz arizali.
moduild).
= Gerilim beslemesi hatasi
—| (cihazdaki dahili Cihaz igindeki bir gli¢ kaynagi Bagli olan yuklerde asiri akim kontrolu }
= anahtarlamali glic kaynagi |gerilimi hatali. yapin veya cihaz arizali.
moduld).

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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~  Eksen modulii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar

Gosterge tablosu

‘ Aciklama

Boot esnasindaki gostergeler

N
|

Cihaz bellenim yuklenirken
(boot) isletmeye gegcmek igin
cesitli durumlardan gecger.

.

.

Durum

Durum: hazir degil.
Cikis kati inhibit.

lletisim yok.

Eksen modiilii MXA'daki isletme géstergeleri ve hatalar

Not / Eylem

* Boot tamamlanana kadar bekleyin.
+ Cihaz bu durumda kahyor: Cihaz arizal.

Cesitli cihaz durumu gostergeleri

1l
Il

(O
7 ! I

1

yanip
sénlyor

DC-link gerilimi yok

Glg kaynagi moduli hazir
degil.
Eksen modili 24 V veya

eksenin anahtarlamali gii¢
kaynagdi modulu hazir degil.

Eksen modili guivenli olarak
duruyor.

r:l

Bus ile senkronizasyon hatasi.
Islem verisi islenmesi hazir
degil.

yanip
sénuyor

Enkoder degerlendirme hazir
degil.

.

Durum: hazir degil.
Cikis katr inhibit.
lletisim olanaksiz.

Sebekeyi kontrol edin.

Glg¢ kaynagdi moduliund kontrol edin.

24 V'yi kontrol edin veya cihaz arizali.

Glvenlik iglevi etkinlegtirildi.

»  Bus baglantisini kontrol edin.

« Cihazda ve kontrol Unitesinde
senkronizasyon ayarini kontrol edin.

+ Cihaza ve kontrol Uinitesinde iglem verileri
ayarlarini kontrol edin.

*  Bir PDO'nun eksik olup olmadigini kontrol
edin.

+ Enkoderler baglangi¢c durumuna getiriliyor.
» Cihaz bu durumda kalyor:
* enkoder segili degil.
+ "Gergek hiz kaynagdi" parametresi
mevcut olmayan bir enkoderi gosteriyor.

Baslangi¢ durumuna getirme iglemlerindek

i gostergeler (parametreler varsayilan

degerlere resetlenir)

Baslangic durumuna getirme.

Baslangi¢ durumuna getirme
teslimat durumunda

Baslangi¢ durumuna getirme
fabrika ayarinda.

Baslangi¢ durumuna getirme
musteriye 6zel Set 1'de.

(o I o o T (o
E a0 ! —3J

Baslangi¢c durumuna getirme
musteriye 6zel Set 2'de.

.

.

Durum: hazir degil.
Cikis kati inhibit.
lletisim olanaksiz.

Baslangi¢ durumuna getirme tamamlanana
kadar bekleyin.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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isletme ~

Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar ~

\ Aciklama

Durum

Not / Eylem

Normal igletme gostergeleri

Cikis kati inhibit

*  Cikis kati inhibit.

Sirlcu ¢ikis kati tarafindan baglatilmiyor.

Fren uygulandi veya fren uygulanmazsa motor
rélantide duruyor. Bu FCB DI0O klemensi ile
sabit olarak segildi. Fakat bagka kaynaklar
tarafindan ayrica segilebilir.

Bos

Bos

D H Bos
n-kontrolu

Enterpole n-kontroli

M-kontrolii

—J
I

Enterpole M-kontrolu

Pozisyon kontroli

[
O

Enterpole pozisyon kontrolu

Limit anahtarlar (HW ve SW)
enable veya erisildi

Referans modu

Stop

Acil Stop

Sistem sinirinda durma.

Elektronik kam

Senkron galisma

Enkoderi ayarla

.
L

Durma kontroll

Adim adim galistirma

Fren testi

Bununla ilgili bilgiler projelendirme el
kitabinin parametre tanimi bolimiinden
alinabilir.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

Dabhili rampa uretegli hiz denetimi.

Bus uzerinden istenen degerlerle gevrimsel
olarak hiz kontrolii. Rampa Ureteci harici olarak
baglanmis, bir Ust seviye kontrol tnitesinde.

Moment kontroll

Bus uzerinden gevrimsel olarak istenen
degerlerle tork kontroli.

Dahili bir rampa ureteci ile pozisyonlandirma
modu.

istenen degerlerle cevrimsel olarak bus
Uizerinden pozisyonlandirma kontroli. Rampa
Ureteci harici olarak baglanmis, bir Ust seviye
kontrol Unitesinde.

Limit anahtara erisildiginde, bu FCB bellenim
tarafindan etkilendirilir.

Sirtcl bir referans hareketi baglatti.

Uygulama sinirinda yavaslama. Bu FCB,
varsayllan FCB'den baska bir FCB
secilmediginde de etkinlesir.

Acil durma sinirinda yavaslama.

Sistem sinirinda yavaglama.

Elektronik kam aktif.

Senkron galisma etkin.

Senkron motorlarda enkoderde akim degistirme.

Anlik konum kontrol(.

Adim adim ¢alistirma aktif

Fren testi icin fren kapali durumda iken tork
uygulayarak yapilhr.
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A
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6

Hata tablosu

UYARILAR

1

Gosterilen hata kodlari gergevesinde, asagidaki listede bulunmayan hata kodlari ve alt
hata kodlari da gosterilebilir. Bu durumda Firma SEW-EURODRIVE ile temasa geginiz.

"Hata yanit”" sutununda bulunan bir "P", yanitin programlanabilecegini gosterir. "Hata
yaniti" sitununda fabrika ayari hata yanitlari siralanmistir.
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Hata  Hata mesaji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gegmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin |mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gecerlidir)
Hata degil (bu
gosterge sadece Hazir =1
bir igletme (sistem
00 gbstergesidir -> - - - -—- durumuna
isletme bagh)
gbstergelerine Arnza =1
bakin)
"Asiri akim" * Cikista kisa devre Séslfleerrr;ede Hazir =1
01 s *  Motor gok biyik Cikis kati inhibit evet _
hatasi Sicak Ariza=0
*  Cikis kati anizal baslatma
Bu baska bir asiri akim seklidir, ¢ikis Sistem
"UCE katindaki kollektoér yayici geriliminde beklemede Hazir = 1
02 denetleme" oOlgllir. Olasi hata nedeni Hata 01 ile  Cikis kati inhibit Sicak evet Anza =0
hatasi aynidir. Sadece dahili amaglar igin baslatma
farkl olarak belirtilir. s
Topraklama hatasi . -
Sistem kilitli
"Topraklama" Motor besleme kablosunda Lo Sistemin Hazir=0
03 topraklama hatasi Cikis kati inhibit ) evet _
hatasi L yeniden Anza=0
» Frekans ceviricide baslatimas
* Motorda s
Bu hata GKM tarafindan sinyal bus
Uzerinden verilir. .
"Fren kiyic" * Reakiif gl gok ylksek tS)(Iesktlznr;ede Hazir =1
04 *  Fren direng devresi kesildi Cikis kati inhibit evet _
hatasi . . Sicak Arnza=0
* Fren direng devresinde kisa devre baslatma
» Frenleme direnci ¢ok yiksek s
* Fren kiyici arizali
"Timeout-sinyal Sinyal bus tzerinden gug kaynagi g::’;:mirﬁ”mi Hazir=0
05 .. Y modull ile eksen modiilu arasindaki | Cikis kati inhibit A evet _
bus" hatasi 9 S yeniden Ariza=0
baglanti kesildi baslatimasi
01 Sinyal bus'ta baglanti kesintisi
02 Sinyal bus-timeout bayragi
resetlenemiyor
Bu hata GKM tarafindan sinyal bus
06 "Sebeke Uzerinden verilir. Sadece gisterge | evet Hazir=0
kesintisi" hatasi Bir sebeke fazinin olmadigi tespit (D), (P) Ariza=0
edildi.
. A . Sistem
"U-DC-Link" DC-Link gerilimi ¢ok ytiksek .. |beklemede Hazir = 1
07 hatasi oldugunda, mesaj bus'i izerinden Cikis kati inhibit Sicak evet Ariza =0
verilen hata mesaiji baslatma
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Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
. S - Sistem
" - Aktive edilebilen hiz denetimi istenen L _
08 Hiz denetimi ve gercek hiz degerleri arasinda izin Cikis kati inhibit  |beklemede evet Hazir = 1
hatasi : : o (D), (P) Sicak Ariza=0
verilmeyen bir fark tespit etti.
baslatma
01 | Motorlu hiz denetimi
02 | Rejeneratif hiz denetimi
03  Gergek hiz sistem siniri asildi
EM sicakligi kapatma esigine eristi
- veya bu degeri gecti. Olasi nedenleri: . Sistem
Eksek modulu . ~ - Acil stop _
11 "agin sicaklik" Ortam S|cakI|g_| cok yiksek = yavaglamasi ile beklemede evet Ha2|r: 1
* Hava konveksiyonu uygun degil, Sicak Arnza=0
hatasi durma (D), (P)
fan arizali baslatma
*  Ortalama kullanim ¢ok ylksek.
01 Sogutucu goévdesi sicaklik degeri
aslild.
»  Bir fren bagh degil
* Fren hatti ¢aligir durumda ayrildi
e Asiri akim > 2A asiri yiklenmeye . e
" Kis(" sebep oldu (F13 6ncelikli) g!stem_klllth y %
12 o0 SHS! *  Coksik ag-kapat sonucu asirt  Gikis kati inhibit 'St%m'” evet o700
atas ylklenme (yakl. > 0,5Hz) yeniden nza=
. baslatiimasi
Denetim sadece "Fren mevcut" ve
"Fren kapall" parametre ayarinda
calisiyor.
01 Fren gikisl
Fren besleme gerilimi +% 1_0/— %0 Sistem Kiliti
"Eren beslemesi" toleransinin diginda. Denetim sadece o Sistemin Hazir = 0
13 "Fren mevcut" ve "Fren kapall" Cikis kati inhibit A evet _
hatasi - yeniden Ariza=0
parametre ayarinda ve CMP ile DS baslatimas
motorlarda galigiyor. s
01 Fren besleme gerilimi
Sistem Kkilitli
" " Resolverde veya resolver S Sistemin Hazir=0
14 Resolver" hatasi degerlendirmesinde bir hata var. Crikig katr inhibit yeniden evet Arnza=0
baslatiimasi
01 |Resolverde tel kopmasi algilandi
02 Resolver emiilasyon hatasi
(hiz ¢ok ylksek)
19 Kalibrasyon esnasinda izin verilmeyen
bir agi mevcut
"Hiperface- Sistem kilitli
15 Compare-Check" rlplerfacr? sinyallerinde bir saglama Cikis kati inhibit Slst_e:jmm evet zazwfg
hatas! oplami hatasi var. yeniden rza =
baslatiimasi
Enkoderin mutlak pozisyonu eksenin
01 artimsal pozisyonu ile saniyede bir
karsilastiriliyor (hiperface parametre
kanali Gzerinden).
02 Enkoder tipi bilinmiyor
Enkoder dahili bir hata bildiriyor.
32 Hata kodunun yapisi: [gOsterilen

deger] — 32. Bu hata kodu enkoder
Ureticisinden 6grenilebilir.
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Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Sistem Kkilitli
"Devreye alma" S Sistemin Hazir=0
16 hatasi Devreye almada hata olustu Cikis kati inhibit yeniden evet Anza =0
baslatiimasi
Resolver kutup ¢ifti sayisinin paydasi
01 "
1 degil
02 Resolver kutup ¢ifti sayisinin payi ¢ok
ylksek
Resolver kutup cifti sayisinin payi ¢ok
03 N :
klguk, yani sifir
Resolver emulasyon ¢ézunurluluga
04 o
paydasi 1 degil
05 Resolver emilasyon ¢ozunGrlaliga
payi ¢ok kigik
Resolver emulasyon ¢ézunurluluga
06 o
payi ¢ok bilyuk
Resolver emilasyon ¢ozunGrlaluga
07 e o
pay! ikinin katlari degil
Sinus enkoderi emilasyon
¢6zUnurltlGgu paydasi 1 degil
Sinus enkoderi emilasyon
09 A .
¢6zUnurlaligu payi ¢ok kicuk
Sinus enkoderi emilasyon
¢6zUnurlGlagu payi gok bilyik
1 Sinus enkoderi emilasyon

¢6zUnurlalagu payi ikinin katlari degil
512 |Gegersiz bir motor tipi devreye alindi

Ayarlanmis olan akim siniri eksenin

513 maksimum akim degerini gegti

Ayarlanmig olan akim siniri motorun
514 |anma miknatislama akimindan daha

kiguk
515 CFC: g-akim hesaplama faktori
gosterilemiyor
516 izin veriimeyen PWM frekansi
parametresi ayarlanmis
"Son hiz akis tablosu" parametresi izin
517 ;
verilen alan diginda
518 "Son akis Id tablosu" parametresi izin

verilen alan disinda

Gegerli bir motor devreye alma
519 |gerceklesmeden cikis kati enable
talep edildi

Son kat enable ile motor devreye
almak mimkun degil

521 | Tork sinin faktori gosterilemez (A)
522 | Tork sinin faktori gosterilemez (B)

530 | Maksimum motor akimi parametresi
yanhs

520
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isletme ~
Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar

/-

~

Hata
kodu

Hata mesaji

Alt Hata
Kodu

1024

1025

Olasi hata nedenleri Hata yaniti
(P = istege gore

programlanabilir,

D = Varsayilan
Yanit)

Cihazin anma akiminin NV bellek
parametresi akim 6lgiim araliginin NV
bellek parametresinden daha buyuk

Akim 6élgcme arahginin NV bellek
parametresi sifir

Hata durumu/
Reset tipi

Gegmise
kayit
edilsin
mi?

Dijital
cikiglar
mesaji
(varsayilan
yanitlar igin
gegerlidir)

1026

1027

Akim 6lgme araliginin NV bellek
parametresi sifir

Akim 6élgcme arahginin NV bellek
parametresi ¢ok buyik

1028

1029

Hizin sistem sinirlart mimkin olan
maks. hizdan daha blyuk

Hizin uygulama sinirlart mimkdin olan '
maks. hizdan daha biyuk

1032

CFC: Senkron motorlarda motor
enkoderi olarak mutlak deger enkoderi
kullaniimadi

1033

"Tasma sayagsiz" pozisyon tespit
modunda pozisyon arahdi disina
cikildi

1034

1035

1036

FCB ¢ift surtict: Fark hatasi penceresi
ayari "normal" fark hatasi
penceresinden daha kiiglk
olmamahdir

FCB ¢ift siriicu: Fark hatasi penceresi '
ayar esiginden daha kugik
olmamahdir

Modulo referans kaymasi modulo
siniri disinda

17

Dahilihesaplama '
hatasi (traps)

1037

Yazihmin pozisyon degerleri; limit
anahtarlar ters, pozitif < negatif

CPU dahili bir hata tespit etti Cikis kati inhibit

Sistem Kkilitli /
CPU reset

evet

Hazir=0
Ariza=0

18

Dahili yazilim
hatasi

66

67

68

:;aSzF)liI;rzgﬁldlizm verilmeyen bir durum Cikis Kati inhibit
FCB pozisyon kontroll: Uygulayici
birimindeki hedef uygulayici biriminde
izin verilen araligin disinda

FCB pozisyon kontroll: Uygulayici
birimindeki hedef SYS birimlerinde bir
hedef tagsmasina sebep oluyor

FCB pozisyon kontrolti: ModuloMin

= ModuloMax

Sistem Kkilitli
Sistemin
yeniden
baslatiimasi

evet

Hazir=0
Ariza=0

69

Task sisteminde zaman kaymasi

70-78

Knet surlclde hata
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6 oS < Igletme

- ~  Eksen moduilii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Sistem Kkilitli
19 Islem veri hatasi islem verileri anlamli degil Cikis kati inhibit sésnt%rgrl]n evet Zﬁig:g
baslatiimasi
01 islem verileri: Negatif maks. tork verildi
02 islem verileri: Pozitif maks. tork verildi
03 islem verileri: Negatif motor tork siniri
verildi
04 islem verileri: Negatif rejeneratif tork
siniri verildi
05 islem verileri: Calisma bélgesi 1 igin
tork siniri negatif
06 islem verileri: Calisma bélgesi 2 igin
tork siniri negatif
07 islem verileri: Calisma bélgesi 3 igin
tork siniri negatif
08 islem verileri: Calisma bélgesi 4 igin
tork siniri negatif
09 Tork kontrolii: Maksimum hiz <
minimum hiz
10 Pozisyon kontrol: Maksimum hiz
degeri< 0
1" Pozisyon kontrolii: Maksimum hiz < 0
12 Pozisyon kontrolii: Minimum hiz > 0
13 islem verileri: Negatif ivme girin
14 islem verileri: Negatif yavaslama verin
15 islem verileri: Negatif sarsinti verin
16 FCB numarasi ve FCB instance
kombinasyonu yok
17 Hedef pozisyon limit anahtar araligi
disinda
Sistem
20 Elektronik kam Elektronik kam modunda verilen Cikis Kati inhibit beklemede evet Hazir =1
kayma hatasi kayma hatasi siniri agildi s Sicak Ariza=0
baglatma
01 CAM: Elektronik kam kayma hatasi
Sistem
Cift suriicu Cift siriici modu "Engel"de verilen S beklemede Hazir =1
21 kayma hatasi kayma hatasi siniri agildi Crikig katt inhibit Sicak evet Arnza=0
baslatma
01 FCB cift strlict: Ayar fazinda kayma
hatasi
02 FCB cift strlicti: Normal igletmede
kayma hatasi
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Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar ~
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
"Gegici olmayan Sistem Kkilitli
25 parametre G_eglm olm_ayan pararr_\etre_ b_eIIeglne Cikis kati inhibit Slst_emm evet Hazwi 0
< erisimde bir hata tespit edildi yeniden Arnza=0
bellegi" hatasi
baslatiimasi
Gegici olmayan bellekten veri
okunurken hata olustu. Bir tanim veya
03 - 9
saglama toplami hatali oldugundan,
veriler kullanilamiyor.
Bellek sisteminde baglangi¢ durumuna
04 h
getirme hatasi.
05 | Sabit deger belleginde gegersiz veri var.
Sabit deger belleginde baska bir
06 |cihazdan uyumlu olmayan veriler var
(degistirilebilen veri belleklerinde)
Acil stop Sistem
"Harici klemens" Dijital giris klemensi Uzerinden bir hata . beklemede Hazir =1
26 i yavaglamasi ile evet _
hatasi bildirildi. Sicak Arnza=0
durma (D), (P)
baglatma
01 Harici klemens hatasi
Limit anahtarlarin biri veya ikisi Acil stop Sistem
27 Limit anahtar programlan_m|§ olan giris yavaslamasi ile beklemede evet Hazwi 1
hatasi klemenslerinde veya kontrol d Sicak Arnza=0
. ) AT urma
kelimesinde tespit edilemiyor baglatma
01 Tel kopmasi veya her iki limit anahtar
da yok
02 |Limit anahtar degistiriimis
; Uygulama Sistem
28 I_§Iem verileri islem verileri iletisimi kesildi yavaglamasi ile beklemede evet Hazwi 1
timeout hatasi Sicak Arnza=0
durma (D), (P)
baslatma
01  |Fieldbus timeout hatasi
" - . Sistem
HW limit T Pozisyonlandirmada donanim limit Acil stop . beklemede Hazir =1
29 |anahtara erisildi anahtarina erisildi yavaglamasi ile Sicak evet Ariza =0
hatasi s durma (D), (P)
baglatma
01 Sag limit anahtara erisildi
02 Sol limit anahtara erisildi
Sistem
"Yavaslama Siriict 6ngorilen yavaslama siresi L beklemede Hazir =1
30 timeout" hatasi icerisinde durmadi Cikig kati inhibit Sicak evet Ariza=0
baslatma
01 Stop rampasinda slire agimi
02 Uygulama sinirinda durmada zaman
asimi
03 Sistem sinirinda durmada zaman
asimi
04 | Acil Stop rampasinda sire asimi
" Sdrictnin asin sicaklk sensoru _
31 Motor 3|<':'akI|k (KTY/TF/TH) motoru korumak igin "Yanit yok" (D), (P) Yanit yok evet Hazw: !
korumasi" hatasi . Anza =1
devreye girdi
Motor sicaklik sensoériinde tel kopmasi
01 A
tespit edildi
Motor sicaklik sensoériinde kisa devre
02 AN
tespit edildi
03 Motor asiri sicakhk KTY'si
Motorda asin sicaklik (senkron motor
04 -
modeli)
05  Motorda asiri sicaklik (TF/TH)
06 Motor asiri sicakhgi 12t modeli
07 AD dénusumi gerceklesmedi
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- ~  Eksen modulii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
32 Bos
Sistem Kkilitli
"GKM boot Gulg kaynagdi moduli (GLM) henliz L Sistemin Hazir=0
33 timeout" hatasi hazir degil veya artik hazir degil. Crikig katt inhibit yeniden evet Anza=0
baslatiimasi
34 Bos
35 |Bos
"Senkron slris Senkron ¢alistirmada 6nceden Sistem _
beklemede Hazir =1
36 kayma mesafesi" belirtilen, izin verilen maksimum bir Cikis kati inhibit Sicak evet Ariza =0
hatasi kayma mesafesi asildi.
baglatma
01 FCB senkron galisma: Kayma hatasi
"System- I . - . o~
" Bilgisayardaki dahili Watchdog- S Sistem kilitli / Hazir=0
37 \r:\;etl;csf:dog Timer'da zaman asimi Crkig kati inhibit CPU reset evet Ariza=0
. 'Uygulama Sistem
Teknqlo;l " . " . sinirlarinda beklemede Hazir =1
38 [fonksiyonlari Bir teknoloji fonksiyonunda hata K Sicak A =0
hatas| apanma, ica riza =
programlanabilir  |baslatma
Kam islevi: Negatif kenar < pozitif
01 kenar anahtarlama noktasi girildi evet
02 Kam iglevi: Anahtarlama noktasi evet
islemede komut tagsmasi
Sistem kilitli
"Referans siirlis" - . Cikis kati inhibit | Sistemin Hazir=0
39 hatasi Referans siriiste bir hata olustu D), (P) yeniden Evet Ariza =0
baslatiimasi
01 FCB Referans sirls: Sifir darbeleri
aramada zaman asimi
02 FCB Referans suris: Donanim limit
anahtar referans kam 6nilinde
03 FCB Referans sirlis: Donanim limit
anahtari ve ref.kam ayni hizada degil
04 FCB Referans surus: Tip0 igin TP'ye
referansla segilmelidir
99 FCB Referans sirls: Referans siris
tipi hareket esnasinda degistirildi
"Boot Sistem Kkilitli
40 . " Bir opsiyon karti ile senkronizasyon S Sistemin Hazir=0
senkronizasyon dogru olarak yapilamadi Cikis kati inhibit yeniden evet Ariza =0
hatasi baslatiimasi
"Opsiyona Sistem Kkilitli
T Ana bilgisayarla opsiyon karti L Sistemin Hazir=0
41 x\;atlzticsr:dog Timer bilgisayari arasindaki iletisim koptu Cikig katt inhibit yeniden evet Arnza=0
baslatiimasi
02 Toplam ¢ok fazla opsiyon veya bir tipte
cok fazla opsiyon
07 Ayni se¢cme anahtari adresine sahip iki
opsiyon bulundu
08 CRC-hatasi XIA11A
09 XIA11A'da Watchdog tetiklendi
13 CP923X'te Watchdog hatasi
14 | Opsiyona erigsimde timeout
15 Nedeni tespit edilemeyen bir Interrupt
hatasi
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Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar ~
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Pozisyonlandirmada énceden
belirtilen, izin verilen maksimum bir
kayma mesafesi asild1.
"Pozisyonlandir »  Devir enkoderi yanlig baglanmig Sistem _
¢ Hizlanma rampalari ¢ok kisa S beklemede Hazir =1
42 mada kayma . - Cikis kati inhibit evet _
" * Pozisyon kontroliiniin P-orani Sicak Arnza=0
hatasi
cok az baglatma
*  Devir kontroliniin parametresi
yanlig
* Ara toleransi degeri ¢ok kigik
01 FCB Pozisyonlandirma: Kayma hatasi
Sistem
"Remote- Seri arabirim tzerinden kontrolde bir Uygulama beklemede Hazir =1
43 ) " L sinirlarinda evet _
Timeout" hatasi kesinti olustu K Sicak Ariza=0
apanma
baglatma
01 FCB Adim adim galistirma: Yon
kontrollinde iletisim zamanasimi
Sistem
"Ixt kullanim" A . S beklemede Hazir =1
44 hatasi Frekans ceviricide agiri yuklenme Cikis kati inhibit Sicak evet Ariza =0
baglatma
01 Ixt akim siniri gerekli d-akimindan
daha kiiguk
02 Cip sicakligi farki siniri agildi
03 Cip sicakhgi sinirt agildi
04 Elek./mekanik kullanim siniri asildi
05 Sensodrde kisa devre tespit edildi
06  Motor akimi sinirt asildi
07 |AD donusimu gergeklesmedi
"Sistemi
baslangic Sistemi baslangi¢ durumuna getirme S Sistem Kkilitli / Hazir=0
45 durumuna hatasi Ciki kati inhibit CPU reset evet Ariza=0
getirme" hatasi
Olgiilen akim ofset degerleri izin
01 . o
verilen sinir degerler disinda
02 Bellenimde CRC olusturmada hata var
03 RAM testi esnasinda veri yolu hatasi
04 RAM testi esnasinda adres yolu hatasi
05 | RAM testinde bellek hiicresi hatasi
Sistem
,,. Uygulama _
46 Tl'rlneout SBUS SBUS#2 (izerinden iletisim kesildi sinirlarinda it evet HaZ|r: 1
#2" hatasi Sicak Ariza=0
kapanma [P]
baglatma
01 Timeout CANopen CAN2
Sistem Kkilitli evet
50 24 V b(_eslenme 24V besleme geriliminde hata var Cikis kati inhibit Slst_emln sistem Hazwi 0
gerilimi hatasi yeniden h Arnza=0
azirsa
baslatiimasi
01 24V sinyalleri hatali veya
anahtarlamali sebeke modilu hatal
. Sistem
"Yazilim limit Pozisyonlandirmada bir yazilim limit Acil stop beklemede Hazir =1
51 " ; P yavaglamasi ile evet _
anahtan" hatasi salterine erigildi Sicak Ariza=0
durma (D), (P)
baslatma
01 Sag yazilim limit anahtarina erigildi
02 Sol yazihm limit anahtarina erigildi
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>N\~ Igletme
- ~  Eksen modulii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Sistem Kkilitli
" " Code-RAM veya Resolver-DSP'de X . _
53 CRC-Flash flash program kodlari kontrol edilirken ' Cikis kati inhibit Slst_emm evet Ha2|r: 0
hatasi - yeniden Ariza=0
bir CRC hatasi olustu.
baslatiimasi
01 "Initial Boot Loader" flash EEPROM
bélimiinde bir CRC hatasi olustu
54 Bos
"FPGA . -
el " - o L Sistem kilitli / Hazir=0
55 Eg?aﬂsglurasyon Mantik moduliinde (FPGA) dahili hata |Cikis kati inhibit CPU reset evet Anza =0
"Harici RAM" - - - ' S Sistem Kkilitli / Hazir=0
56 hatasi Harici RAM modulunde dahili hata Cikis kati inhibit CPU reset evet Ariza =0
01 Asenkron DRAM read&write check
error
Sistem Kkilitli
57 | 1TLenkoder "TTL enkoder" hatasi Cikis kati inhibit | S/Stemin evet Hazr=0
hatasi yeniden Anza=0
baslatiimasi
01 TTL enkoder: Tel kopmasi
02 TTL enkoder: Emilasyon hatasi
(hiz cok yliksek)
19 TTL enkoder: Kalibrasyon esnasinda
izin verilmeyen bir agi mevcut
512 TTL enkoder: Genlik kontroliinde hata
olustu
513 | TTL enkoder: EPLD hata mesaji veriyor
Sistem Kkilitli
"Sinis-Kosinus Sinlis-kosinls enkoderi degerlendirme s Sistemin Hazir=0
58 enkoderi" hatasi hatasi Crikig katt inhibit yeniden evet Arnza=0
baslatiimasi
Sinlis/Kosinls enkoderi: Tel kopmasi
01 S
tespit edildi
02 Sinus/Kosinls enkoderi: Emilasyon
hatasi (hiz gok ylksek)
Sinlis/Kosinls enkoderi: Kalibrasyon
19 esnasinda izin verilmeyen bir agi
mevcut
512 Sinlis/Kosinlis enkoderi: Genlik
kontroliinde hata olustu
514 Sinus/Kosinls enkoderi: Calisma

bdlgesi kontroliinde hata olustu
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Eksen moduli MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
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Hata
kodu

59

Hata mesaji

"HIPERFACE
enkoder" hatasi

Alt Hata
Kodu

Olasi hata nedenleri Hata yaniti

(P = istege gore

programlanabilir,

D = Varsayilan
Yanit)

Acil stop
yavaglamasi ile
durma

Hiperface enkoder veya hiperface
degerlendirmesi hatasi

Hata durumu/
Reset tipi

Sistem
beklemede
Sicak
baslatma

Gegmise
kayit
edilsin
mi?

evet

Dijital
cikiglar
mesaji
(varsayilan
yanitlar igin
gegerlidir)

Hazir = 1
Arnza=0

01

02

Hiperface enkoder: Calisma bdlgesi
kontroliinde hata olustu

Hiperface enkoder: iz agisi kaymasi
dogru degil

16

64

Hiperface enkoder: Enkoder iletisimde
yanit vermiyor

Hiperface enkoder: Tip okumada
iletisim hatasi

128

192

Hiperface enkoder: Durum okumada
iletisim hatasi

Hiperface enkoder: Seri numarasi
okumada iletisim hatasi

256

Hiperface enkoder: Mutlak konumu
baslangic durumuna getirmede iletisim
hatasi

320

Hiperface enkoder: Mutlak konumu
yeniden baslangi¢ durumuna
getirmede iletisim hatasi

384

448

Hiperface enkoder: Mutlak konumu
kontrolde iletisim hatasi

Hiperface enkoder: Pozisyon yazmada '
iletisim hatasi

60

"DSP
Communication"
hatasi

01

DSP flash hatasi Cikis kati inhibit

DSP JTAG-Comm hatasi: JTAG
baglantisi yok

Sistem Kkilitli
Sistemin
yeniden
baslatiimasi

evet

Hazir=0
Ariza=0

66

islem veri
yapilandirmasi
hatasi

Acil stop
yavaglamasi ile
durma

islem veri yapilandirmasi hatasi

islem verileri yapilandiriimasi
degistirildi. Tim iglem verileri alt
sistemi frekans gevirici resetlenerek
yeniden baslatiimalidir.

Sistem Kkilitli
Sistemin
yeniden
baslatiimasi

Hazir=0
Ariza=0

10001

10002

CAN'a yapilandiriimis bir PDO'da
SBUS tarafindan parametre ayari igin
kullanilan alanda (0x200-0x3ff ve
0x600-0x7ff) bulunan bir ID var.

CAN'a yapilandiriimis bir PDO'da
CANOpen tarafindan parametre ayari
icin kullanilan alanda (0x580-0x67f)
bulunan bir ID var.

10003

CAN'a yapilandiriimis bir PDO'un
4'ten fazla PD aktarmasi isteniyor.
CAN igin sadece 0..4 PD mumkuindr.

10004

10005

Ayni CAN-Bus'a yapilandinimis iki
veya daha fazla PDO'nun ID'leri ayni.

Ayni CAN-Bus'a yapilandiriimisg iki
PDO'nun ID'leri ayni.

10008

| 20001

CAN'a yapilandiriimis bir PDO igin
gecersiz bir transmisyon modu verildi.

Master ile konfigiirasyon karmasasi
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- ~  Eksen modulii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Zamanasimi 0 olmayan, "Offline" Uygulama Sistem
67 PDO Timeout yapllmamls ve daha (I)nce_blr kez yavaslamasi ile beklemede evet HaZ|rf 1
hatasi alinmig bir Giris PDQO'su, timeout Sicak Ariza=0
durma (D), (P)
sinirini asti baglatma
0 PDO 0
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 |PDO 10
1" PDO 11
12 PDO 12
13 |PDO 13
14 PDO 14
15 |PDO 15
"Harici Acil stop Sistem
. " . beklemede Hazir =1
68 senkronizasyon yavaglamasi ile Sicak evet Ariza =0
hatasi durma
baglatma
01 Beklenen senkr. sinyali zaman siniri
asildi
Senkronizasyon kayboldu, senkr.
02 o
aralidi tolerans alani disinda
03 Senkr. sinyali senkronize edilemiyor
Senkr. sinyali periyodunun siresi,
04  PDO sistemin periyodunun tam sayih
bir kati degil
Senkronizasyon sinyali zaman siniri
05
asildi
Senkronizasyon kayboldu,
06 senkronizasyon periyodu slresi sinyali
gegersiz
07 Senkronizasyon sinyaline senkronize
edilemiyor
08 Sistem periyodunun siresi ¢ok kisa
09 Sistem periyodunun siiresi ¢ok uzun
Sistem periyodunun siiresi temel
10 . o
periyodun katlari degil
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Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar ~
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
Motord? asin Motor sicakhigi ayarlanabilen bir 6n Yanit yok, sadece Hazir =1
69 \isinma 6n uyari esigi degerini asti gosterge | evet Ariza =1
uyarisi" hatasi
01 Termik motor korumasi: On uyari KTY
sicaklig tarafindan tetiklendi
Termik motor korumasi: On uyari
02 senkron motor modeli sicakhgi
tarafindan tetiklendi
03 Termik motor korumasi: 12t modeli
uyari esigi asildi
70 k';ﬁ::er;eé.a“ Hata mesaji kelimesinde taninmayan | Yanit yok, sadece | evet
bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
hatasi
01 Hata kontrol kelimesi 0 mesaiji
Hgta mesﬂajl Hata mesaji kelimesinde taninmayan |Yanit yok, sadece
71 |kelimesi 1 o . A AT EE evet
bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
hatasi
01 Hata kontrol kelimesi 1 mesaiji
Hgta mesﬂajl Hata mesaji kelimesinde taninmayan |Yanit yok, sadece
72 | kelimesi2 o . A PR EE evet
h bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
atasi
01 Hata kontrol kelimesi 2 mesaiji
73 k';?rfer;eiis'?“ Hata mesaji kelimesinde taninmayan | Yanit yok, sadece | evet
h bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
atasi
01 Hata kontrol kelimesi 3 mesaiji
Hgta mesﬂajl Hata mesaji kelimesinde taninmayan |Yanit yok, sadece
74 | kelimesi 4 o h A PR PR
bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
hatasi
01 Hata kontrol kelimesi 4 mesaiji
75 k';?rfer;ess'?“ Hata mesaji kelimesinde taninmayan | Yanit yok, sadece | evet
bir cihazin hata mesaiji tespit edildi gOsterge
hatasi
01 Hata kontrol kelimesi 5 mesaiji
Hata:
76 ‘"Intelligente MOVI-PLC hatasi Yanityok, sadece evet
Obtion” gOsterge
ption
77 Bos
78 Bos
79 Bos
80 Bos
. . - . Sistem
. GKM'deki DC-Link akimli, izin verilen
"GKM DC-Link . .o S beklemede Hazir =1
81 asir akim" hatasi maksimum sinir degeri % 250 Iayma  Gikis kati inhibit Sicak evet Ariza = 0
Uzerinde.
baslatma
01 GKM: DC-link akimi gok yiksek
Vorwarnung
"GKM I2xt . - i Hazir =1
82 denetimi® 6n GKM kullanimi én uyari esigine eristi  Yanit yok (D), (P) | -------- evet Ariza = 1
uyarisi
01 GKM: Ixt kullanimi 6n uyarisi
2 Acil stop Sistem
83 GKM_ I_z(t GKM S|caklv|g| _kapa?ma esigine erigti yavaslamasi ile beklemede evet Hazwi 1
denetimi" hatasi veya bu degeri gecti Sicak Arnza=0
durma (D)
baslatma
01 GKM: "Ixt kullanim" hatasi
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>N\~ Igletme
- ~  Eksen modulii MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
GKM tarafindan Hardware-Info-
System Uzerinden hata mesaji verildi. Sistem
EM'de fren kiyici GKM'deki fren kiyici galismaya hazir S beklemede Hazir =1
84 hatasi degil, BRC kisa devre denetimi veya Cikis kati inhibit Sicak evet Arnza=0
slirlicu gerilimi denetimi tarafindan baslatma
tetiklendi
01 GKM: Fren kiyici hatasi
"GKM sicaklhk o e _
85 denetimi® 6n GKM sicakligi kapatma esigine Yanit yok (D), (P) | —eceecees ovet Hazw: 1
yaklasiyor Anza =1
uyarisi
01 GKM: Sicaklik 6n uyarisi
Acil stop Sistem
"GKM'de asiri GKM sicakligi kapatma esigine erigsti . beklemede Hazir =1
86 N o . yavaglamasi ile evet _
sicaklik" hatasi veya bu degeri gecti. durma (D) Sicak Arnza=0
baglatma
01 GKM: Sicaklik hatasi
"GKM'de fren GKM'ye takili olan fren direnci Hazir = 1
87 |direnci kullanimi” kullanimi 6n uyari esigine eristi Yanit yok (D), (P) | --------- evet _
- " Ariza =1
on uyarisi (sadece 10 kW tipi igin gegerlidir)
01 GKM: Fren direnci Ixt 6n uyarisi
"GKM'de fren Eu}ﬁgﬂnilr?l ;[?(I;Igacilrig ggi%iize:r%?i"\]/eya Acil stop ElesI:I?aTnede Hazir =1
88 |direncikullanimi” o - .7~ yavaslamasi ile evet _
bu degeri gegti (sadece 10 kW tipi igin Sicak Arnza=0
hatasi 2 durma (D)
gecerlidir) baslatma
01 GKM fren direncinde Ixt kullanimi
hatasi
89 "GKM
anahtarlamali GKM anahtarlamali sebeke adaptori Yanityok | e evet Hazwi 1
sebeke hatasi Ariza =1
adaptori" hatasi
01 GKM'de en az bir besleme gerilimi
eksik
"GKM 24 V
gerilim
beslemesi" 24V elektronik beslemesi 17 V'nin Hazir = 1
91 |uyarisi, sadece altinda -> Eksen igin hata mesaji Yanityok |- evet Anza = 1
guc kaynagi degil !!
modiiliinde
gosterilir
01 24 V elektronik besleme gerilimi ¢ok
disuk
92 |Bos
93 |Bos
"Cihaz Cihaz konfigurasyon verileri blogunda S!Stem.k'“t“ _
o ] S Sistemin Hazir=0
94  konfigurasyon reset fazinda kontrol esnasinda bir Cikis kati inhibit eniden evet Ariza =0
verileri" hatasi hata olustu }l;a§latllma3|
01 Cihaz konfiglirasyon verileri: Saglama '
toplami hatasi
95 |Bos
96 Bos
Sistem Kkilitli
97 Param?tre seti Bir parametre seti kopyalanirken hata Cikis Kati inhibit Slstgmln evet Ha2|rf 0
kopyala" hatasi olustu yeniden Ariza=0
baslatiimasi
01 Bir parametre setinin cihaza

ylklenmesi kesildi
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Isletme >/ N\
Eksen moduilii MXA'daki igletme gostergeleri ve hatalar ~
Hata  Hata mesaiji Alt Hata | Olasi hata nedenleri Hata yaniti Hata durumu/ Gecmise |Dijital
kodu Kodu (P = istege gore | Reset tipi kayit cikiglar
programlanabilir, edilsin mesaji
D = Varsayilan mi? (varsayilan
Yanit) yanitlar igin
gegerlidir)
98 Bos
99 Bos
X7:1(+24 V) / X7:2 (RGND) veya Sistem
"Guvenlik X8:1 (+24 V) / X8:2 (RGND) S beklemede Hazir =1
15 islevleri" hatasi baglantilari ters. Crikig katt inhibit Sicak evet Arnza=0
Kablolamay! kontrol edin. baglatma
Emniyet rélesi: Kapatma kanal 1 ile
01 2 arasindaki anahtarlama farki gok
blyuk

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

177



178

~ /é isletme

- ~  Kondansator modiilii MXC komponentindeki isletme gdstergeleri

6.5 Kondansatoér modiilii MXC komponentindeki isletme géstergeleri

isletme durumlari cihazin én tarafinda bulunan iki renkli LED'lerle gésterilir, bkz.

sayfa 35.
« LED yesil yaniyor:
— Kondansatér modiili galismaya hazir.
* LED kirmizi yaniyor:
— General error.
* LED kirmizi yanip séniiyor (1 Hz):
— Kondansatér modulinin son kapasitesine erisildi.
« LED yanmiyor:
— Kondansator modulinde gerilim beslemesi yok.

6.6 MXB tampon modiil komponentinin isletme géstergeleri

Tampon modulde mesaj verilmez.

6.7 24 V anahtarlamali gii¢ kaynagi modiilii komponentindeki isletme géstergeleri

Kapasite kullanimi ve ariza gibi anahtarlamali gii¢ kaynagdi modulu isletme durumlari,

cihazin énundeki 2 LED ile gdsterilir.
¢ Durum LED':
— Normal isletmede yesil.
— Arnizada kirmizi. Ariza asagidaki durumlarda gosterilir:
— Asin yuk
— Asiri gerilim
— Ddasuk gerilim.
* Yik LED':
— Normal igletmede yesil.
— Bir gikisin (8 A) yakl. % 80 kullaniminda sar.

57910axx
Resim 103: 24 V anahtarlamali gli¢ kaynagi modliliindeki isletme géstergeleri

[11  Durum LED' [2]  Yik LED'
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Genel uyarilar  — ~

7 Servis

7.1 Genel uyarilar

Cihaz ¢aligirken kontrol ve bakim araliklari gerekmez.

Onarim igin Olusan bir hata giderilemez ise SEW-EURODRIVE elektronik servisine
goénderme basvurunuz (— "Misteri ve Yedek Parca Servisi").

SEW elektronik servisine basvuruldugunda, dretim ve siparis numaralari da
bildirilmelidir. Bu durumda servisimiz size daha kolay yardim edebilir. Uretim plakasi
etiket Uzerinde bulunmaktadir, bkz. sayfa 15.

Cihaz onarim igin gonderildiginde asagidaki bilgiler de verilmelidir:

Uretim numarasi (&sigma;i&epsiv;n&epsiv; etiket lizerinde),
Tip tanimi

Cihaz tipi

Uretim ve siparig numaralari

Kisa bir uygulama tanimi (suric tipi, kontrol Gnitesi)

Bagh olan motor (motor tipi, motor gerilimi)

Hata tipi

Cevresel kosullar

Hata ile ilgili kendi duglnceleriniz

Hata 6ncesi olusan anormal durumlar.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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>\ <~ Servis
= ~  Bir modiliin sékilmesi / takilmasi

7.2 Bir modiiliin sokiilmesi / takilmasi

Emniyet uyarilari

Bu boélumde bir eksen sistemindeki bir eksen modulinin nasil degistirilecegi
aciklanmaktadir. Bir master modulin, kondansatériin veya tampon modulin, gig
kaynagi modulinin, bir DC-link desarj modulinin ve 24 V anahtarlamali gli¢ kaynagi
modulinun sékulip takilmasi hep aynidir.

Asagidaki emniyet ve uyarilar mutlaka dikkate alinmahdir.

Aks sistemi sebekeden tamamen ayrildiktan sonra, cihaz icinde ve klemenslerde,
kapatildiktan 10 dakika sonra da tehlikeli gerilimler bulunabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.
Elektrik soku tehlikesini 6nlemek igin:

+ Koruma kapaklarini ¢ikartmadan Once eksen sistemini sebekeden ayirin ve
10 dakika bekleyin.

* Cahsmalan tamamladiktan sonra eksen sistemi sadece mevcut kapak ile
calistinimahdir. Kapak ¢ikartildiginda cihazin koruma sinifi sadece IP0O olur.

Cok eksenli servo sirtct MOVIAXIS® MX calisirken > 3,5 mA toprak kagagi akimi
olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

Elektrik soku tehlikesini 6nlemek igin:

» Sebeke besleme kablosu <10 mm? ise, ayri bir klemens uzerinden sebeke

besleme kablosu ile ayni kesitte ikinci bir PE kablosu doseyin. Buna alternatif
olarak, kesidi = 10 mm? olan bir bakir veya kesidi =2 16 mm? olan bir aliminyum
koruyucu iletken baglanabilir.

« Sebeke besleme kablosu =10 mm? ise, kesidi =10 mm? olan bir bakir veya
> 16 mm? olan bir aliminyum koruyucu iletken yeterlidir.

+ Ozel durumlarda dogrudan veya dolayli dokunmaya karsi bir topraklama kagag:
devre kesicisi (FI) kullanabilirse, bu anahtar tniversal akim duyarli (RCD Tip B)
olmalidir.
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Bir moduiliin sokilmesi / takilmasi /®\ 7

Bir eksen modiiliiniin s6kiilmesi
Bir eksen modulini sokme sirasi:

Eksen sistemini * Eksen sisteminin tamamini sebekeden ayirin. Glvenlik uyarilari mutlaka dikkate
sebekeden ayirin alinmalidir, sayfa 180.

Ekranlama » Elektronik ekran klemenslerini [2] ¢ikartin.

klemensi

Kablolar » Enkoder kablosu soketlerini [4] s6kun (X13).

* Mesaj yolu kablosu soketlerini [1] sokin (X9a, X9b).

+ CAV2 baglanti kablosu soketlerini [3] sokiin (X12), eger mevcutsa.
Kapaklar « Kapaklari [5] gikartin, sdkilecek cihazin saginda ve solunda bulunan cihazlarin da.
Sinyal kablolarinin soketlerini [6] (X10, X11) sékin.

Sinyal kablolari

Q
[ A
Ve — %
) @
e
6] A & TR > 12]
§ 3
| o [3]
P
| ff ] 4]
[5] {
g % %é ¢
& N[
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/®\ Bir moduiliin sokiimesi / takilmasi

24-V kablolar .
DC-Link raylari .
Ekran saci .
Motor kablolari .

Fren kontrol linitesi  *
Emniyet rolesi .
Tespit vidalari .

24-V kablolarinin figlerini [8] (elektronik, fren beslemesi) ¢ikartin (X5a, X5b).
ilgili cihazlardaki DC-link raylarini [13] sékiin (X4).
Gig klemensindeki ekran sacini [10] ¢ikartin:

« Vidayi gevsetin.
» Ekran sacini alttan ¢ikartin.

Motor kablosunun fisini [12] (X2) sokin.
Fren kontrol Unitesinin fisini [11] s6kin (X6).
Eger varsa, emniyet rolesinin figini ¢ikartin.
Eksen modulinun 2 alt vidasini [9] sékun.
Eksen modulindn 2 Gst vidasini [7] sokln.

[7]

[8]

7

[9

[10]

[12] [11]
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Servis

Bir moduliin sokilmesi / takilmasi

~

Eksen modulinu bir miktar kaldirin, dne dogru yatirin ve yukaridan gikartin.

Eksen mod(iltiniin

¢lkartiimasi

/s~

ol o555
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Bir eksen modiiliiniin takilmasi

Eksen modiiliinin + Eksen modilini yukaridan alt tespit vidalarina oturtun, arka paneli degene kadar
takilmasi arkaya bastirin ve asagiya indirin.
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Tespit vidalari

Fren kontrol (initesi
Motor kablolari
Ekran saci
DC-Link raylari

24 V kablolar

Sinyal kablolari
Kapaklar

Ust tespit vidalarini [7] sikin.

Alt tespit vidalarini [9] sikin.

Fren kontrol Unitesinin fisini [11] takin (X6).

Motor kablosunun fisini [12] takin (X2).

Ekran sacini gi¢ klemenslerine [10] yerlestirin ve vidalarini sikin.
DC-link raylarini [13] yerlestirin ve vidalarini sikin (X4).

24 V kablolarinin figlerini [8] (elektronik, fren beslemesi) takin (X5a, X5b).

[12] [11]

Sinyal kablolarinin soketlerini [6] (X10, X11) takin.

Kapaklari [5] yerlestirin ve vidalayin.

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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<~ Servis

~  Uzun sireli depolama

Uzun siireli depolama

Uzun sureli depolamada, cihaz her 2 yilda bir minimum 5 dakika sebeke gerilimine
baglanmalidir. Aksi takdirde cihazin émra kisalir.

DC 24 V gerilim herhangi bir 6zel uyariya gerek olmadan uygulanabilir.
Bakim yapilmadiginda yapilacaklar:

Servo surlculerde gerilim altinda olmadiklari zaman da asinan elektrolit kondansatérler
kullaniimaktadir. Bu durum uzun bir siire depolamadan sonra dogrudan anma gerilimine
baglanan kondansatérleri tahrip olmalarina sebep olabilir.

Bakim ihmal edildiginde, SEW-EURODRIVE sebeke geriliminin maksimum gerilime
yavas yavas artiriimasini énerir. Bunun icin ¢ikis gerilimleri agagida verilen degerlere
gore ayarlanmis olan bir degisken transformatoér kullanilarak yapilabilir. Bu rejenerasyon
islemi tamamlandiktan sonra cihaz derhal kullanilabilir veya bakim yapilacak sekilde
uzun sureli olarak depolanabilir.

Asagidaki kademeler onerilir:

AC 400/500-V-cihazlar:

+ Kademe 1: 0 V — AC 350 V birkag saniye icerisinde
+ Kademe 2: 15 dakika igin AC 350 V

+ Kademe 2: 15 dakika igin AC 420 V

» Kademe 3: 1 saat icin AC 500 V

Bu rejenerasyon iglemi tamamlandiktan sonra cihaz derhal kullanilabilir veya bakim
yapilacak sekilde uzun sureli olarak depolanabilir.

Atik toplama

Gegerli olan giincel yonetmelikleri dikkate aliniz!

Parcalari ayri ayri ve dzelliklerine ve gegerli atik toplama yénetmeliklerine uygun olarak
toplayiniz:

» Elektronik atiklar (Baskili devreler)

« Plastik
« Sac
« Bakir

*  Aliminyum.
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CE lsareti ve uyguniugu |7

8 Teknik bilgiler
8.1 CE isareti ve uygunlugu

Cok eksenli servo siriici MOVIAXIS® MX asagida belirtilen talimatlara ve
yonetmeliklere uygundur:

CE isareti » Algak Gerilim Yonetmeligi 2006/95/EG.
» Elektromanyetik Uyumluluk Yénetmeligi 89/336/EWG.

Cok eksenli servo suricl MOVIAXIS® modiilleri makinelere ve tesislere takiimak
lizere tasarlanmis moddllerdir. Bu cihazlar EMU Uriin Standardi EN 61800-3'e "Devir
Sayisi Degigtirilebilen Elektrikli Tahrikler" uygundur. Montaj uyarilar yerine
getirildiginde, tim makinenin/tesisin, EMU Direktifi 89/336/EWG bazinda istenen
CE-isareti verme kosullari da yerine getirilmis olur.

« EN61800-3 uyarinca c kategorisine uygunlugu 6zel bir test kurulumu ile ispat
edilmistir. SEW-EURODRIVE istek tizerine bu konuda daha ayrintili bilgiler sunabilir.

Tip etiketi Gizerindeki CE-isareti, Alcak Gerilim Direktifi 2006/95/EG ve EMU Direktifi
C € 89/336/EWG’ye uyumlulugunu gosterir. Uygunluk beyani istek Uzerine SEW-
EURODRIVE'dan temin edilebilir.

Onaylar MOVIAXIS® modiillerinin aldiklari onaylar:

MOVIAXIS® modiilii UL/ cUL c-Tick CE uyumlulugu
MXP gl¢ kaynagi moduli 10 kW ) X X
MXP gi¢ kaynagi moduli 25 kW ) X X
MXP gii¢ kaynagi moduli 50 kW X X X
MXP gl¢ kaynagi moduli 75 kW X X X
Eksen moduli MXA X X X
Master modil MXM X X X
24-\/ anahtarlamal gli¢ kaynagi X X X
moduli

Tampon modil MXB ) -1 X
Kondansatér moduli MXC N - X
MXD séniimleme modiilii - ) x
DC-Link desarj modiili X X X

1) Hazirlaniyor

cUL ile CSA onayi esdegerlidir.
C-Tick ACA'ya (Australian Communications Authority) uygunlugu belgelemektedir.
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Teknik bilgiler

7 Genel teknik bilgiler

8.2

Genel teknik bilgiler

Asagidaki tablolarda verilen teknik bilgiler tipine,

uygulamasina, boyutuna ve

kapasitesine bagli olmadan tim c¢ok eksenli servo suriicl MOVIAXIS® MX'ler icin

gecerlidir.

MOVIAXIS® MX

EMU dayanikhiligi

EN 61800-3'e uygun

EMU'ye uygun montajda girigim

EN 61800-3 uyarinca "C2" kategorisi

emisyonu
Ortam sicakligi dy o o _o -

"(IIm sinifi 0°C...+45 C, ID =% 100 IN ve fPWM =8 kHz
Depolama sicakhigi I | —25°C...+70 °C (EN 60721-3-3, Sinif 3K3)

Depolama siiresi

6zel 6nlem almadan 2 yil, daha sonra "Servis" bélimiine gore,
bkz. sayfa 186.

Sogutma sekli (DIN 51751)

Cebri sogutma ve konveksiyonla sogutma, boyuta bagh

Koruma sinifi EN 60529 (NEMA1)"
Boyut 1 ... 3 eksen modiilii

Boyut 4 ... 6 eksen modiilii

Boyut 1 gii¢ kaynagi modiilii
Boyut 2, 3 gii¢ kaynagi modiilii
Master modiil

Anahtarlamali gii¢ kaynagi modiilii
Kondansator modiilii

Tampon modiil

Calisma sekli

IP20
IP10
IP20
IP10
IP20
IP10
IP10
IP10

DB (EN 60034-1)

Kirlenme sinifi

2, |IEC 60664-1’e gore (VDE 0110-1)

Asiri gerilim kategorisi

Montaj yiiksekligi h

1, IEC 60664-1’e gore (VDE0110-1)

h <1000 m’ye kadar sinirlama yok.

h = 1000 m’de asagidaki sinirlamalar gegerlidir:

— 1000 m'den en fazla 2000 m'ye kadar:
In-dUustmi her 100 m igin % 1.

1) - Cihaz sisteminin sag ve sol uclarindaki cihazlarin kapaklarina dokunma koruyucu kapaklar takili

olmalidir.

- TUm kablo pabuglari izole edilmelidir.

izin verilen gerilim sebekeleri, bkz. sayfa 76.
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Gug kaynagi modulu igin teknik bilgiler |7
P| Hz

8.3 Gii¢ kaynagi modiilii igin teknik bilgiler
Gli¢c kaynagi modiiliiniin giic béliimii
MOVIAXIS® 2 Boyut
gli¢ kaynagi modiilii 1 2 3
MXP80A-...-503-00
Tip 010 0259 050 075
GIRIS
Baglanti gerilimi AC Ugepeke u \ 3x380V..3x%x500V
Anma sebeke akimi®) AC Igepeke [ A 15 36 72 110
Anma giicii Py P kW 10 25 50 75
Sebeke frekansi fggpeke Hz 50...60 +% 5

takilabilir takilabilir M8 saplama vida
Baglantilarin kesiti ve kontaklar mm?2 = COMBICONPC4, | COMBICON PC6, maks. 50

maks. 4 maks. 16
II(EI;:::kII(:::nenm A mm? maks. 4 x 4 maks. 4 x 10 maks. 4 x 50 ekranli
CIKIS (DC LINK)
DC link anma gerilimi? UpcL U \Y DC 560

. 5)
DC Link anma akimi® DC | A 18 45 90 135
IncL
Maks. DC Link anma akimi DC | A 45 125 295 3375
IpcL maks maks
Maks. 1 sn'deki yiiklenebilirlilik % 250
- Pik guig: % 250 x Py
Fren kiyicinin giicii kW Daimi giig: 0.5 x Py
Ortalama rejeneratif giic tiikketimi kW 0.5x Py
+£6) CU raylar 3 x 14

Kesit® ve kontaklar mm M8 rakor
FREN DIRENCI
izin verilen minimum fren direng
degeri R (4-Q-igletme) Q 26 10 53 3.5

takilabilir takilabilir M6 saplama civata
Baglantilarin kesiti ve kontaklar mm?2 = COMBICONPC4, | COMBICON PC6, mpaks 16

maks. 4 maks. 16 ’
II(EI;:::kII(:::nenm kesitl ve mm?2 maks. 4 x 4 maks. 4 x 6 maks. 4 x 16

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari arka sayfada.
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7 . _—
VA 7 " Teknik bilgiler
7 Gulc¢ kaynagi moduilu icin teknik bilgiler
P| Hz
MOVIAXIS® o2 Boyut
glic kaynagi modiilii 1 2 3
MXP80A-...-503-00
GENEL
Anma giiciinde giig kaybi w 30 | 80 | 160 | 280
I1zin verilen sebeke ag/kapat did < d/d
sayisi
Minimum sebeke kapali siiresi S >10
Agirlik kg 4.2 10.2 10.7 ‘ 12.1
G mm 90 90 150
Boyutlar: Y mm 300 400
D mm 254

1)
2)
3)
4)
5)
6)

Etiket Gzerindeki bilgi

Birim

Hazirlaniyor

Usebeke = 3 * AC 500 V ise, anma cikis akimlari verilen anma degerlerine gére % 20 dugiiriilmelidir.
Glg kaynagi ve eksen modilleri atama projelendirmesinde kullanilacak deger

Malzeme kalinligi [mm] x genisligi [mm]

Gii¢ kaynagi modiiliiniin kontrol pargasi

MOVIAXIS® MX
glic kaynagi modiilii

Genel elektronik verileri

CAN arabirimi? CAN: 9-kutuplu Sub-D figi

CAN Bus, CAN spesifikasyonu 2.0, B6lim A
ve B’ye uygun, ISO 11898’e gore, maks.

64 katilimci

Sonlandirma direnci (120 Q) harici olarak
gergeklestiriimelidir,

Baud hizi1 125 kBaud ... 1 MBaud arasinda
ayarlanabilir,

Genigletiimis MOVILINK protokol(,

Bolim 6.4 "CAN adaptori Uzerinden iletisim'
bélimuine bakiniz

Kesit ve kontaklar

EtherCAT bazindaki sistem veri
yolunun 9-pin Sub-D figten ayrilmasi

DC 24V = % 25 (EN 61131)
COMBICON 5.08

her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens icin iki damar: 0.25...1 mm?2

DC 24 V besleme gerilimi

Dip anahtar 4-pin

Ekranlama klemensleri Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut

1)

Ekran klemensine baglanabilecek
maks. kablo kesiti

10 mm (izolasyon dahil)

sadece CAN bazinda sistem bus
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Teknik bilgiler
Eksen modull teknik bilgileri 7

P| Hz
8.4 Eksen modiilii teknik bilgileri
Eksen modiilii gii¢ pargasi
MOVIAXIS® i) 2) Boyut
eksen modiilu 1 2 3 4 5 6
MXAB80A-...-503-00
Tip 002 \ 004 \ 008 \ 012 \ 016 024 \ 032 \ 048 \ 064 \ 100
GIRIS (DC LINK)
DC link anma gerilimi Upg,. u \ DC 560
DC Link anma akimi Ip; % | A 2 4 8 12 186 24 | 32 48 B4 100
Kesit¥ ve kontaklar mm CU raylar 3 x 14, M6 rakor
CIKIS
Cikis gerilimi U U \Y 0...maks. Ugebeke
Daimi ¢ikis akimi AC Iy
PWM = 4 kHz I A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133
Anma gikig akimi AC Iy
PWM = 8 kHz I A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Anma cikig akimi AC Iy
PWM = 16 kHz I A 1.5 3 5 8 1 13 18 - - -
Maks, cihaz gikis akims ok A 5 10 20 30 40 60 80 | 120 160 | 250
maks
Maks. 1 sn'deki o
yiiklenebilirlilik % 250
Goriinen gikis giicii Sygi® S kVA 14 28 | 55 | 85 11 17 22 33 | 4 69
PWM frekansi fpyym kHz Ayarlanabilen degerler: 4/8/16; teslimattaki fabrika ayari: fp\y\ = 8 kHz
Maks. gikig frekansi fi, ks f Hz 600
7) i 8)
Motor baglanti panosu mm2 COMBICON PC4 Saplal\r/l‘ng vida
baglantisi takilabilir, maks 4 maks. 25
. 9)
Motorun gli¢ ekranlama mm? maks. 4 x 4 maks. 4 x 6 maks. 4 x 25
klemensine baglantisi
Freni dogrudan baglamak igin uygun, kisa devre korumal.
1 fren kontroll dijital Harici 24 V gereklidir. Tolerans kullanilan fren tipine baglidir,
U cikisi projelendirme el kitabina bakiniz. Dipnotlarindaki
Fren baglantisi / IBR V/A maksimum yiik érnegine bakiniz.
BR
Sinyal seviyesi: "0" =0V "1" = +24 V Dikkat: Harici gerilim uygulanmaz!
Fonksiyon: sabit olarak "/Fren" atanmistir
COMBICON 5.08
Fren baglanti kontaklari mm?2 her klemens icin bir damar: 0.20...2.5
her klemens igin iki damar: 0.25...1
Ekranlama klemensleri Fren kablolari i¢in ekran klemensleri mevcut
Ekran klemensine
baglanabilecek maks. 10 mm (izolasyon dahil)
kablo kesiti

Tablonun devami arka sayfada.
Dip notlar arka sayfada.
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8 KALI  Teknik bilgiler
7 Eksen modull teknik bilgileri
P| Hz
MOVIAXIS® no2 Boyut
eksen modiilii 1 2 3 4 5 6
MXAB80A-...-503-00
GENEL
Anma giiciinde gii¢ kaybi® w 30 60 100 150 210 280 380 450 670 1100
Agirlik kg 4.2 4.2 4.2 5.2 5.2 9.2 9.2 9.2 15.6 15.6
G mm 60 90 90 120 150 210
Boyutlar: Y mm 300 300 400 400 400 400
D mm 254
1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
3) Basitlestirildiginde: Ip ¢ = I (tipik motor uygulamasi)
4) Malzeme kalinhgr [mm] x genisligi [mm]
5) Verilen degerle motorlu isletme icin gegerlidir. Motorlu ve rejeneratif isletme icin ayni pik glic mevcuttur.
6) Gegerli oldugu sebeke gerilimi 400 V ve 50 Hz / PWM = 8 kHz.
7) PC6 takilabilir, her klemenste tek damar: 0.5...16 mm2; her klemenste iki damar: 0.5...6 mmZ.

8) Maks. 4 x 70 mm?
9) Maks. 4 x 50 mm?, kesitler > 50 mm? ise, kablo ekrani kontagi cihaz disinda olmalidir, 6rn. tasiyici ray klemensine.

Fren kontrolii ile
ilgili uyarilar

UYARILAR
° Fren gerilimi i¢in tolerans gereksinimleri!
1 Fren gerilimi projelendirilebilmelidir. Bu konuda projelendirme el kitabina bakiniz.
Fren ve fren Komple bir anahtarlama islemi (ag¢-kapat) maksimum 2 saniyede tekrarlanmalidir. Fren
kontrolii igin izin tekrar acilmadan énce en az 100 ms kapali kalmalidir.

verilen ylik
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Teknik bilgiler [LVAL 172 8
Eksen modull teknik bilgileri 7

P| Hz
Eksen modiiliiniin kontrol bélimii
MOVIAXIS® MX eksen modiilii Genel elektronik verileri
DC 24 V + % 25 (EN 61131)
T COMBICON 5.08
DC 24 V besleme gerilimi her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?
X10:1 ve X10:10 dijital cikiglan Kuru (optocoupler), PLC uyumlu (EN 61131), tarama gevrimi 1 ms
Ig direng R;=3.0kQ, [ =10 mA
. R +13 V..+30V ="1" = Kontak kapali o
Sinyal seviyesi _3V. 45V ="0" = Kontak acik EN 61131’e gore
Fonksivon DIZ@: sabit olarak "Cikis kademesi enable” atanmistir.
y DI@1...DI@A8: Segme olanagi — Parametre menisi
D11 ve DIg2 Touch-Probe iglevselligine uygundur (atalet siiresi < 100 us)
4 dijital cikis PLC uyumlu (EN 61131-2), yanit siiresi 1 ms, kisa devre korumali, |5k = 50 mA
Sinyal seviyesi "0"=0V, "1"=+24 V, Dikkat: Harici gerilim uygulanmaz.
Fonksiyon DO@J ... DOD3: Segme olanadl — Parametre menisi
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?
Ekranlama klemensleri Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut

Ekran klemensine baglanabilecek

maks. kablo kesiti 10 mm (izolasyon dahil)

Opsiyonel olarak cihaz igcindeki emniyet rolesi (— Sayfa 201)

Emniyetli uygulamalarda yanhslikla caligmayi dnleyicili, EN 60204-1'e uygun stop kategorisi
0 veya 1 tertibati olarak kullanmaya uygundur:

« Kategori 3, EN 954-1'e uygun

*  Koruma sinifi lll (EN 201)

Giivenlik iglevleri igin baglanti
kontaklari

Mini COMBICON 3.5

Kesit ve kontaklar her klemens igin bir damar: 0.08 ... 1,5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.08 ... 0.75 mm?
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RVAL 172  teknik bilgiler

7 Master modul komponenti igin teknik bilgiler

8.5 Master modiil komponenti icin teknik bilgiler

MOVIAXIS® MX 2)
Master modiil Boyut 1
MXM80A-...-000-00
Tip 000
Besleme gerilimi U \% DC 24 V + % 25, EN 61131 uyarinca
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar (X5a) her klemens icin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?
COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
Kesit ve kontaklar (X5b) her klemens igin iki damar: 0.25...1 mm?
_ Kablonun maksimum dis ¢api: 3.5 mm.
Onerilen fis: MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 6nden kablo ¢ikigli)
GENEL
Agirhk kg 23
G mm 60
Boyutlar: Y mm 300
D mm 254

Ekranlama klemensleri

Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut

Ekran klemensine baglanabilecek maks. kablo
kesiti

10 mm (izolasyon dahil)

1) Etiket Gzerindeki bilgi

2) Birim
UYARILAR
° Diger teknik bilgiler i¢in el kitabina bakiniz
1 «  MOVI-PLC® basic DHP11B kontrol initesi
+  MOVI-PLC® advanced DH.41B kontrol tinitesi
MOVIAXIS® MXM

elektronik verileri

MOVIAXIS® MXM master modiiliin glic tiiketimi

Master modiil

Performans

Entegre edilmis kart icin teknik bilgilere bakiniz. Entegre edilmis
olan anahtarlamali sebeke adaptériniin verimi % 85 oldugundan,
entegre edilmis olan kartin glg¢ tuketimi 1,2 faktord ile
carpiimalidir.
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Kondansator modulu komponenti igin teknik bilgiler |7

Teknik bilgiler [EV4

8.6

MOVIAXIS® 1
kondansator modiilii
MXC80A-050-503-00

2)

Kondansatér modiilii komponenti igin teknik bilgiler

Tip 050

GIRIS

DC link anma gerilimi®) Upc u % DC 560

Depolanabilir ener;ji®) Ws 1000

Pik gii¢ kapasitesi kW 50

Kesit ve kontaklar mm CU-raylan 3 x 14, M6-rakor

GENEL

Kapasite . C | mF 4920

Actiktan sonra ¢alismaya hazir

olana kadar gegen siire s 10

Agirhik kg 12.6
G mm 150

Boyutlar: Y mm 400
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
3) Ugebeke = 3 * AC 400 V

Kondansatér modiilii kontrol boliimii

MOVIAXIS® MXC
kondansator moduli

Genel elektronik verileri

DC 24 V besleme gerilimi

DC 24V = % 25 (EN 61131)
COMBICON 5.08

her klemens igin bir damar: 0.20...2.5 mm?
her klemens i¢in iki damar: 0.25...1 mm?
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EVA

z

P

Teknik bilgiler
Tampon modul komponenti igin teknik bilgiler

8.7

Tampon modiil komponenti igin teknik bilgiler

MOVIAXIS®
tampon modiil
MXB80A-050-503-00

1)

2)

Tip 050
GIRIS
DC link anma gerilimi®) Upc u % DC 560
Kesit ve kontaklar mm CU-raylan 3 x 14, M6-rakor
GENEL
Kapasite C mF 4920
Actiktan sonra ¢aligmaya hazir
olana kadar gegen siire s 10
Agirhk kg 11
G mm 150
Boyutlar: Y mm 400
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
3) Ugebeke =3 * AC 400 V
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24 V anahtarlamali glic kaynagi modulu komponenti teknik bilgileri 7

Teknik bilgiler

8.8 24 V anahtarlamall glic kaynagi modiilii komponenti teknik bilgileri

MOVIAXIS® 24 V anahtarlamali giig kaynagi 1) 2)
modiilii
MXS80A-...-503-00
Tip 060
GIRIS DC link iizerinden
DC link anma gerilimi Upg,. u \ DC 560
Kesit®) ve kontaklar CU raylar 3 x 14, M6 rakor
GIRIS harici 24 V iizerinden
Girig anma gerilimi Uy
e CMP ve DS motorlar igin dogrudan fren U v DC-24 -% 0/ +% 10
kontrolii DC-24 + % 25 (EN 61131)
* diger
PC6
Kesit ve kontaklar mm?2 her klemens igin bir damar: 0.5...6
her klemens igin iki damar: 0.5...6
CIKIS
DC 3 x 24 (toplam kdtle)
Nominal ¢ikig gerilimi U u \Y DC-link Uzerinden beslemede tolerans: DC-24 -% 0/ +% 10
harici 24 V Uzerinden besleme: Beslenecek gerilime gore
Nominal cikis akimi | | A 3x10%
Anma cikis giicii P P w 600
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar mm? her klemens igin bir damar: 0.20...2.5
her klemens igin iki damar: 0.25...1
GENEL
Uz diismesinde kopriileme siiresi® t s Anma guici 10 ms lzerinde
Verim yakl. 80 %
Agirhik kg 43
Boyutlar G mm 60
Y mm 300
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
3) Malzeme kalinligi [mm] x genisligi [mm]

4) Toplam kapasite 600 W oldugundan, eszamanli olarak mimkiin degil

5) Asagidaki 6l¢iim noktasi igin gecerlidir: 10 ms'yi saglamak igin diigen DC-link geriliminin kenar egimi (dUp¢, / dt) > (200 V /

1 ms). Gegerli oldugu Upc, gerilimi 3 x AC 380 V.
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Teknik bilgiler

7 DC-Link desarj moduli komponenti teknik bilgileri

8.9 DC-Link degarj modiilii komponenti teknik bilgileri

DC-Link desarj modiilii gii¢ béliimii

MOVIAXIS® MX o2
DC-Link desarj modiilii Boyut 1
MXZ80A-...-503-00
Tip 050
GIRIS (DC LINK)
DC link anma gerilimi®) Upc, u % DC 560
Kesit¥) ve kontaklar CU raylar 3 x 14, M6 rakor
Doniistiiriilebilen enerji E E J 5000
CIKIS
Fren direnci R R Q 1
Desarj baglantisi SEW firmasina ait 6zel rakor
Kesit ve kontaklar mm? M6 saplama civata, maks. 4 x 16
Gii¢ ekranlama klemensine baglantisi mm?2 maks. 4 x 16
GENEL
Sebeke ve 2!& \' g_erilim acildiktan sonra s <10
hazir olma siiresi
Kisa devre sonrasi hazir olma siiresi s Uygulama bagimiiligr iz:},/fgkfb;‘lljevreye alma” bolimd,
Hizli desarjin tekrarlanabilirligi s 60
Hizli desarj siiresi S <1
Kapatma sicakligi °C 70
Agirlik kg 3.8
G mm 120
Boyutlar: Y mm 235
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim

3) Ugebeke = 3 X AC 500 V ise, anma sebeke ve ¢ikis akimlari verilen anma degerlerine gére % 20 diigiiriilmelidir.

4) Malzeme kalinhgi [mm] x genisligi [mm]

DC-Link desarj modiilii kontrol béliimii

MOVIAXIS® MX 1) o
DC-Link desarj modiilil Genel elektronik verileri
Inhibit Desarj islemi kontrol sinyali

DC 24 V besleme gerilimi \Y DC 24V = % 25 (EN 61131-2)

COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar mm? her klemens i¢in bir damar: 0.20...2.5
her klemens igin iki damar: 0.25...1
1) Birim
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Teknik bilgiler
24 V akim tuketimi icin teknik bilgiler

8.10 24 V akim tiiketimi igin teknik bilgiler

MOVIAXIS®-cihazlarin akim tiiketimi ve opsiyonlari agma zamanlarina baghdir. Bu

sebepten akim tiketimlerini vermek i¢in, agma zamanina gére projelendiriimelidir.

Bu konudaki bilgiler igin "Cok eksenli servo sirici MOVIAXIS® MX" el kitabina bakiniz.

8.11 Fren direngleri igin teknik bilgiler

UL- ve cUL-onayi

Cok eksenli servo surtcu MOVIAXIS® ile baglantili olarak BW... tipi fren direngleri UL

ve cUL onayhdir. SEW-EURODRIVE istek Uzerine ilgili sertifikayi birlikte verebilir.

Asagidaki fren direnclerinin cRUus onaylari ¢ok eksenli servo sirucuye bagh degildir:

BW012-015-01,
BWO006-025-01,
BWO006-050-01,
BWO004-050-01.

Teknik bilgiler

Fren direnci tipi i) BW027-006 BW027-012 BW247 BW347 BW039-050
Parga numarasi 8224226 8224234 8207143 820798 4 8216916
Gii¢ kaynagi modiiliiniin

giic sinifi kW 10, 25, 50, 75

Yiiklenebilirlik: % 100

CDF'de? kw 0.6 1.2 2 4 5
Direng degerl Q 27 +10 % 47 £% 10 39 £% 10

BW

:::16 nin tetikleme akimi Aruis 47 6.7 6.5 9.2 13
Yapi tipi tel sargili boru direng

Baglantilar mm? Seramik klemensler 2.5

% 100 CDF'deki izin

verilen klemens akim A DC 20

yiiki?

% 40 CDF'de izin verilen A DC 25

klemens akim yiikii

Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakligi °c 20 . +45

du

Sogutma sekli KS = Kendiliginden sogutmal
1) Birim

2) CDF = Tp = 120 sn ¢evrim siiresine bagl fren direnci calisma siiresi
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Teknik bilgiler
7 Fren direncleri icin teknik bilgiler

Fren direnci tipi

1)

BW012-015

BW012-015-

012

BW012-025 BW012-050

BW012-100 BW915

Parca numarasi

8216797

18200109

8216800 8216819

8216827 8212600

Gii¢ kaynagi modiliiniin
gug sinifi

kW

25,50, 75

Yiiklenebilirlik: % 100

CDF'ded

kW

1.5

1.5

2.5 5.0

10 16

Direng degeri
Rew

1210 %

1510 %

F16'nin tetikleme akimi
I
Yapi tipi

14.4 20.4

Celik 1zgara direng

28.9 31.6

Baglantilar

Seramik klemensler 2.5

% 100 CDF'deki izin
verilen klemens akim
yiiki®)

% 40 CDF'de izin verilen
klemens akim yiikii®

Koruma sinifi

DC 20

DC 25

IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakligi
Iy

Sogutma sekli

°C

-20 ... +45

KS = Kendiliginden sogutmali

1) Birim

2) Fren direngleri baglantisi 1 Q

3) CDF = Tp = 120 sn ¢evrim siiresine baglh fren direnci ¢calisma siiresi

Fren direnci tipi

1)

BW006-025-012

BWO006-050-012)

BW106

BW206

BW004-050-012

Parg¢a numarasi

18200117

18200125

8210500

8210519

18200133

Gii¢ kaynagi modiiliiniin
guc sinifi

kW

50, 75

75

Yiiklenebilirlik: % 100

CDF'ded

kw

25

5.0

13

18 5.0

Direng degeri
Rew

58+

10 %

6+% 10

3.6+% 10

F16'nin tetikleme akimi
I

ArmS

20.8

29.4

46.5

54.7

37.3

Yapi tipi

Celik 1zgara direng

Baglantilar

Baglanti pimi igin
% 100 CFD2'de izin verilen
akim yukii

M8 pim

DC 115

Baglanti pimi igin
% 40 CFD'de izin verilen
akim yiikii®)

DC 143

Koruma sinifi

Ortam sicakhgi
Yy

°C

IP20 (monte edilmis durumda)

-20 ... +45

Sogutma sekli
1) Birim

2) Fren direngleri baglantisi 1 Q

KS = Kendiliginden sogutmali

3) CDF = Tp = 120 sn ¢evrim siiresine baglh fren direnci ¢caligma siiresi
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Teknik bilgiler

Sebeke filtreleri ve sebeke giris bobinleri

2
P| Hz
8.12 Sebeke filtreleri ve sebeke giris bobinleri
Sebeke filtresi
Sebeke filtresi tipi i) NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Parca numarasi 827 413 4 827 117 8 827 4150 827 4177
Gii¢ kaynagi moduili BG1 BG2 BG3 BG3
Anma gerilim Un Vac 3 x 500 + % 10, 50/60 Hz
Anma akimi In Aac 18 48 85 150
In’de glic kaybi Py w 12 22 35 90
Up'de toprak kagagr akimi mA <25 <40 <30 <30
Ortam sicakhgi dy °C —25 ... +40
Koruma sinifi IP20 (EN 60529)
Baglantilar  L1-L3/L1'-L3' mm2 4 10 35 50
PE Pim M5 Pim M5/M6 M8 M10
NF... tipi sebeke filtresi? s
1) Birim
2) SEW-EURODRIVE istek uizerine ilgili sertifikayi birlikte verebilir.
Sebeke giris sok
bobini
Sebeke giris sok bobini tipi i) ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Parg¢a numarasi 826 0125 826 013 3 826 014 1 825 548 2
Gii¢ kaynagi modiilii BG1 BG2 BG3 BG3
Anma gerilim Un Vac 3 x 500 + % 10, 50/60 Hz
Anma akimi In Anc 20 45 85 150
In’de giic kaybi Py w 10 15 25 62
indiiktans Ly mH 0.1 - - -
Ortam sicakhigi dy °C —25 ... +40
Koruma sinifi IPOO (EN 60529)
Baglantilar  L1-L3/L1'-L3' mm2 4 10 35 Pim M10
PE Seri klemensler Seri klemensler Seri klemensler PE: Pim M8
1) Birim

8.13 Emniyet teknigi (glivenli durma)

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii

UYARILAR
Y Bu konu ile ilgili olarak agsagidaki dokiimanlar dikkate alinmaldir:
1 « "MOVIAXIS® icin Givenli Ayirma — Kosullar".
« "MOVIAXIS® icin Glvenli Ayirma — Uygulamalar".
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l AWG'ye gore kablo 6l¢lsl birimleri

9 Ek
9.1 AWG'ye gbre kablo 6l¢iisii birimleri

AWG, American Wire Gauge teriminin kisaltilmasidir ve tel boyutlarini belirtir. Bu
numara bir kablonun ¢apini ve kesitini kodlanmis olarak belirtir. Kablolarin bu sekilde
tanimlanmasi genelde sadece ABD'de kullanilir. Bu bilgiler bazen Avrupa'daki katalog
ve veri bilgi foylerinde de bulunur.

AWG Tanimi Kesit (mm?)
000000 (6/0) 185
00000 (5/0) 150
0000 (4/0) 120
000 (3/0) 90
00 (2/0) 70
0 (1/0) 50

1 50

2 35

3 25
4 25

5 16
6 16
7 10
8 10
9 6

10 6

11 4

12 4

13 25
14 25
15 25
16 1.5
16 1

18 1

19 0.75
20 0.5
21 0.5
22 0.34
23 0.25
24 0.2
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Ek

9.2 Kisaltmalar

Kisaltma

Uzun sekli

(
Kisaltmalar l

Anlami

CAN

Controller Area Network

DI
DIN

Digital In

. Deutsches Institut flir Normung e.V.

DIN EN

DIN EN ISO

DIN IEC

Avrupa standardi EN, Almancasi artik bir Aiman
standardidir.

. ISO Norm, degistiriimeden Avrupa standardi olarak

kabul edildi ve Alman standartlarina dahil edildi.

. Degistiriimeden Alman standardi olarak kabul

edilen uluslararasi standard.

DO
EN

Digital Out

. Avrupa Standardi

GND

Ground

P

ISO

International Protection = Uluslararasi korunma tipi

International Organisation for Standardization

ISO tarafindan hazirlanan 1ISO
standartlari Uye Ulkeler tarafindan
degistiriimeden kabul edilir.

PDO

process data object, proje verileri

PE
PELV

Protected Earth: "Toprak hatti"

. Protective Extra Low Voltage

Topraklama baglantisi

Koruyucu algak gerilim

PWM

Darbe Genislik Modiilasyonu

SELV

Safety Extra Low Voltage

THITF

Termostat/Sicaklik termostatti

Underwriters Laboratories Inc.

Kuzey Amerika kontrol isareti

W®

DC-Link

isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo sdiriicii
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l Terminoloji

9.3 Terminoloji

204

CAN bus sistemi

Otomotiv endUstrisi ve endustriyel kontrol cihazlari igin seri bus sistemi.
Bus ortami, 40 m'nin altindaki kisa mesafeler icin iyi aktarim 6zelliklerine
sahip bukumlu iletken giftidir.

PROFIBUS (Process Field Bus) otomasyon tekniginde fieldbus iletigimi

Profibus icin bir standard.

iletisim modili XFA (K-Net) high-speed veri aktarimi icin bir seri bus
K-Net ) . 9 . o

sistemine baglanan bir slave moduldur.
EtherCAT lletisim moduli XFE24A bir EtherCAT aglarina baglanan bir slave

Coklu enkoder karti

EMU uyumlu muhafaza

EMU kablo rakoru
IP code
Yalitim direnci

Yalitim malzemeleri

moduldur.
Coklu enkoder karti ile ekstra enkoderler degerlendirilebilir.

EMU kosullarina uygun muhafazalar elektrik, manyetik veya
elektromanyetik alanlara karsi ekranlama saglarlar. Bu girisim alanlari
elektro statik desarjda, ag-kapat islemleri esnasinda, hizl akim veya
gerilim degismelerinde, motor veya ylksek frekansli jeneratorler galisirken
olusabilir. Bu EMU kosullarina uygun muhafazalar genelde bir EMU kablo
rakoru ile birlikte kullanilir.

Kablo girisinin bir ekran baglama veya temas saglama olanagi ile izole
edilmesi.

Muhafazalarin tehlikeli pargalara erisime, yabanci madde veya su girisine
karsi korunma derecesini gosteren bir kodlama sistemi.

Bir malzemenin iki komsu kontagi veya topraklanmis bir kontagi oldukca
yuksek direng degerlerinde yahtma 6zelligi.

Fis konnektorlerde yalitim igin termoplastik veya termoset plastik kullanilir.
Malzeme secimi talep edilen termik ve mekanik 6zelliklere baglidir.

iletkenler bir veya gok damarli olabilir, yalitim kovanlari bulunabilir,
ekranli olabilir ve montaj elemanlarini korumak igin koruyucu dis kablolari
bulunabilir. Fis konnektorlere baglanacak iletkenler genelde esnek

lletken kablolar, diz kablolar, kaplanmig kablolar, ekranlanmig kablolar veya
koaksiyel kablolar olabilir. Burada tam bir ayirim yapabilmek igin "Kablo"
tanimina bakiniz.

Bellenim Uygulayici tarafindan degistirilemeyen uygulayiciya ait yazilim.

Isletme Kilavuzu — MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo siiriicii
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D-08393 Meerane (Zwickau yakininda)

Tel. +49 3764 7606-0
Fax +49 3764 7606-30
sc-ost@sew-eurodrive.de

Giiney SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
DomagkstralRe 5
D-85551 Kirchheim (Munih yakinlarinda)

Tel. +49 89 909552-10
Fax +49 89 909552-50
sc-sued@sew-eurodrive.de

Bati SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Siemensstrafle 1
D-40764 Langenfeld (Dusseldorf
yakinlarinda)

Tel. +49 2173 8507-30
Fax +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Elektronik SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG
Ernst-Blickle-Stralle 42
D-76646 Bruchsal

Tel. +49 7251 75-1780
Fax +49 7251 75-1769
sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Siiriicu Servisi Hotline / 24 saat acik

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Almanya'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Uzerine verilebilir.

Fransa
Fabrika Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 3 88 73 67 00
Satis 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Servis B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrika Forbach SEW-EUROCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone Industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montaj Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Satis Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Servis 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 164 42 40 80
Zone industrielle Fax +33 1 64 42 40 88
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang
Avusturya
Montaj Viyana SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Satis Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Servis A-1230 Wien http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Belgika
Montaj Briiksel SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Satis Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Servis B-1300 Wavre http://www.sew-eurodrive.be

info@caron-vector.be

08/2009




Adres Listesi

i

italya
Montaj Milano SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Satis Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781
Servis 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Hollanda
Montaj Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700
Satig Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Servis NL-3044 AS Rotterdam http://www.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam
isvigre
Montaj Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Satis Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Servis CH-4142 Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
08/2009
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Dunya nasil hareket ettirilir?

Hizli disiinen

ve sizinle Tlm diinyada Calisma kapasitenizi
birlikte gelecegi size daima yakin otomatik olarak
sekillendiren olan bir servis gelistiren surtcller ve
insanlarla. agi ile. kontrol Uniteleri ile.

f-.El"' bd

Her yerde. Buglinden yarin
Hizl ve inandirici icin ¢ozlmler
¢bzumler icin global sunan yenilikgi
bir goriinlsle. fikirlerle.

Gilnlmizin en
Onemli endUstri
dallarinda kapsamli
bir bilgi birikimi ile.

24 saat bilgi ve
yazilim erigimi
sunan bir internet
hizmeti ile.
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Ginlik calismalari
kolaylastiran ylksek
standartlarda, 6diin
vermeyen bir kalite ile.
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SEW

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG

P.0. Box 3023 - D-76642 Bruchsal / Germany
Phone +49 7251 75-0 - Fax +49 7251 75-1970
sew@sew-eurodrive.com

— www.sew-eurodrive.com




	1 Genel uyarılar
	1.1 Emniyet uyarılarının yapısı
	1.2 Garanti hakları
	1.3 Sorumsuzluk

	2 Emniyet uyarıları
	2.1 Genel bilgiler
	2.2 Hedef grup
	2.3 Amacına uygun kullanım
	2.4 Taşıma/Depolama
	2.5 Yerleştirme
	2.6 Elektrik bağlantısı
	2.7 Güvenli ayırma
	2.8 İşletme
	2.9 Cihaz sıcaklığı

	3 Cihazın dizaynı
	3.1 CAN bazlı sistem bus ile eksen grubu
	3.2 EtherCAT bazlı sistem bus ile eksen grubu
	3.3 Önemli uyarılar
	3.4 Etiketler ve tip tanımlamaları
	3.5 Standart aksesuar
	3.6 Opsiyonel aksesuar
	3.7 Bir eksen sistemine genel bakış
	3.8 MOVIAXIS® MXP güç kaynağı modülünün yapısı
	3.9 MOVIAXIS® MXA eksen modülünün yapısı
	3.10 EtherCAT veya CAN bazında sistem bus
	3.11 MOVIAXIS® MXM master modül komponentinin cihaz yapısı
	3.12 Kondansatör modülü MOVIAXIS® MXC komponentinin cihaz yapısı
	3.13 MOVIAXIS® MXB tampon modül komponentinin cihaz yapısı
	3.14 24 V anahtarlama güç kaynağı modülü MOVIAXIS® MXS komponentinin cihaz yapısı
	3.15 DC-Link deşarj modülü MOVIAXIS® MXZ komponenti cihaz yapısı
	3.16 Teslimattaki opsiyon kombinasyonları
	3.17 Çoklu enkoder kartı XGH11A, XGS11A opsiyonu
	3.18 PROFIBUS XFP11A fieldbus arabirimi opsiyonu
	3.19 K-Net XFA11A fieldbus arabirimi opsiyonu
	3.20 EtherCAT XFE24A fieldbus arabirimi opsiyonu
	3.21 EtherCAT bazında sistem bus XSE24A opsiyonu
	3.22 XIO11A tipi giriş/çıkış kartı opsiyonu
	3.23 XIA11A tipi giriş/çıkış kartı opsiyonu

	4 Montaj
	4.1 Mekanik montaj
	4.2 Opsiyonel master modüllü CAN bazındaki sistem bus bağlantı kablosu
	4.3 CAN bazında birden fazla eksen sistemi için sistem bus bağlantı kablosu
	4.4 CAN bazında diğer SEW cihazlarına sistem bus bağlantı kablosu
	4.5 Opsiyonel master modüllü EtherCAT bazındaki sistem bus bağlantı kablosu
	4.6 EtherCAT bazında birden fazla eksen sistemi için sistem bus bağlantı kablosu
	4.7 EtherCAT bazında sistem bus için diğer SEW cihazlarına sistem bus bağlantı kablosu
	4.8 Koruma kapakları ve dokunma koruma kapağı
	4.9 Elektriksel montaj
	4.10 Bağlantı şemaları
	4.11 Klemens kontakları
	4.12 Enkoderlerin cihaz bağlantısı
	4.13 Elektromanyetik uyumluluk uyarıları
	4.14 UL'ye uygun montaj

	5 Devreye alma
	5.1 Genel bilgiler
	5.2 CAN bazındaki sistem bus'ta güç kaynağı modülündeki ayarlar
	5.3 CAN2 bus ayarları ve bilgileri
	5.4 CAN adaptörü üzerinden iletişim
	5.5 EtherCAT bazlı sistem bus'da ayarlar
	5.6 Devreye alma yazılımın tanımı
	5.7 İletişimin seçilmesi
	5.8 Yeni devreye almada sıra
	5.9 Devreye alma MOVIAXIS® – tek motorlu işletme
	5.10 Devreye alma MOVIAXIS® – çok motorlu işletme
	5.11 Uygulama örnekleri
	5.12 PDO editörü
	5.13 Parametre listesi

	6 İşletme
	6.1 Genel uyarılar
	6.2 Güç kaynağı ve eksen modülü göstergeleri
	6.3 Güç kaynağı modülü MXP'deki işletme göstergeleri ve hatalar
	6.4 Eksen modülü MXA'daki işletme göstergeleri ve hatalar
	6.5 Kondansatör modülü MXC komponentindeki işletme göstergeleri
	6.6 MXB tampon modül komponentinin işletme göstergeleri
	6.7 24 V anahtarlamalı güç kaynağı modülü komponentindeki işletme göstergeleri

	7 Servis
	7.1 Genel uyarılar
	7.2 Bir modülün sökülmesi / takılması
	7.3 Uzun süreli depolama
	7.4 Atık toplama

	8 Teknik bilgiler
	8.1 CE İşareti ve uygunluğu
	8.2 Genel teknik bilgiler
	8.3 Güç kaynağı modülü için teknik bilgiler
	8.4 Eksen modülü teknik bilgileri
	8.5 Master modül komponenti için teknik bilgiler
	8.6 Kondansatör modülü komponenti için teknik bilgiler
	8.7 Tampon modül komponenti için teknik bilgiler
	8.8 24 V anahtarlamalı güç kaynağı modülü komponenti teknik bilgileri
	8.9 DC-Link deşarj modülü komponenti teknik bilgileri
	8.10 24 V akım tüketimi için teknik bilgiler
	8.11 Fren dirençleri için teknik bilgiler
	8.12 Şebeke filtreleri ve şebeke giriş bobinleri
	8.13 Emniyet tekniği (güvenli durma)

	9 Ek
	9.1 AWG'ye göre kablo ölçüsü birimleri
	9.2 Kısaltmalar
	9.3 Terminoloji
	9.4 Alfabetik Endeks


