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Genel uyarilar

Emniyet uyarilarinin yapisi

1 Genel uyarilar

1.1 Emniyet uyarilarinin yapisi

Bu isletme kilavuzundaki uyarilarin yapisi:

Piktogram

>

A SINYAL SOzCUK!

Uyulmadiginda:

Tehlike tiri ve kaynagi.

» Tehlike dnleme dnlemi(leri).

Piktogram

Ornek:

>

Genel tehlike

>

Belirli bir tehlike,
orn. elektrik soku

Sinyal sézciik

Anlami

Uyulmadiginda

Dogrudan bir tehlike

Agir yaralanmalar veya 6lim

Olasi tehlikeli durum

Olasi tehlikeli durum

Agir yaralanmalar veya 6lim

Hafif yaralanmalar

Tahrik sisteminin kullaniimasini
kolaylastirir.

DUR! Olasi malzeme hasarlari Tahrik sisteminde veya ortamda hasar
/ \ olusmasi
UYARI Faydali bir uyari veya ipucu.
[ ]

1.2  Garanti kosullar

Bu igletme kilavuzuna uyulmasi anzasiz bir ¢alisma ve hasar tazmin haklarinin
kaybolmamasi i¢in sarttir. Bu nedenle, cihaz devreye alinmadan dnce bu igletme

kilavuzu dikkatlice okunmahidir!

Sistem ve igletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz Gizerinde g¢alisan
kisilerin cihaza erisebilmelerini ve kilavuzun okunabilecek bir durumda olmasini

saglayin.
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Genel uyarilar
Sorumsuzluk

1.3 Sorumsuziuk

Gok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® 'in giivenli bir sekilde isletiimesi ve
ongorilen liriin 6zellikleri ile gu¢ degerlerine erigilmesi igin igletme kilavuzuna
uyulmasi sarttir. igletme kilavuzuna uyulmamasi sonucu olusabilecek kigisel, 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 goérmus drlnler kesinlikle monte edilmemeli veya devreye alinmamalidir.
Hasarlar derhal nakliye firmasina bildiriimelidir.

isletme esnasinda frekans geviriciler, korunma siniflarina gore, gerilim tagiyan veya
dénen parcalara sahip olabilir veya tUzerinde sicak yuzeyler olusabilir.

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

Ayrintil bilgiler dokiimanlardan alinabilir.

Hedef grup

Montaj ve igletmeye alma ile ariza giderme calismalari bir elektrik teknisyeni
tarafindan yapiimah (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 goére, elektrik teknisyenleri Grtiniin yerlestiriimesini, montajini,
devreye alinmasini ve igletmesini bilen ve bu konularda gerekli yeterlilik belgelerine
sahip elemanlardir.

Diger tim nakliye, depolama, isletme ve atik bertarafi gcalismalari bu konularda egitilmis
kisiler tarafindan yapilmaldir.

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 isletmenin baslamasi), AB Direktifi 98/97/EG’ye uygunlugu tespit
edilene kadar yasaktir (EN 60204 dikkate alinmahdir).
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Giivenlik iglevleri

2.4

Emniyet uyarilari
Montaj

Montaj

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

Frekans ceviriciler Dusuk Gerilim Yonetmeligi 2006/95/EG tarafindan istenen sartlari
yerine getirmektedir. Frekans ceviriciler igin, 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
baglantih 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.

Cihazlarin montaji ve sogutulmalari ilgili dokiimanlardaki talimatlara uygun olarak
gerceklesmelidir.

Cok eksenli servo sirlicilere izin verilmeyen fazla yik 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
tehlikeli olabilir!).

Kullanilmasi 6zellikle 6ngoérilmedigi 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 yuklerinin olustugu portatif
uygulamalarda.
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Emniyet uyarilari (]
Elektrik baglantisi

2.5 Elektrik baglantisi

Gerilim altindaki ¢ok eksenli servo sirlculerde galisma yaparken gegerli ulusal kaza
Onleme talimatlari (6rn. BGV 3) 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 &nlemleri ve koruyucu donanimlar gegerli talimatlara uygun olmahdir (6r.
EN 60204 veya EN 61800-5-1).

Gerekli koruma 6nlemi: Cihazin topraklanmasi.

2.6 Giivenli ayirma

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.
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—J Proje planlamasi
- Projelendirme akigi

3 Proje planlamasi
3.1  Projelendirme akisi

Asagida bir MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo slrucunlin projelendiriimesi icgin
yapilmasi gerekenler gdésterilmektedir. islem adimlari diger bélimlerde teker teker
ayrintili olarak gosterilecektir.

UYARI
Moddlleri ve cihazlan boyutlandirmak igin kullanilan yazilim araglari "SEW-
i Workbench" igerigine dahildir.
1. Uygulama * YUk baglantilarinin tespiti

— Hareket ettirilen kitleler
— Aktarma elemanlari
— Hareket diyagramlari

* Bu degerler kullanilarak "SEW-Workbench" yardimi ile asagidaki degerler
hesaplanabilir:

— Hizlar
— Tork degerleri
— Cikis milindeki yukler

2. Rediiktérlii motorun projelendirilmesi
Projelendirmede "SEW-Workbench" projelendirme yazilimi kullanilir.

Servo rediktoérli motorlarin projelendirilimeleri ile ilgili ayrintili bilgiler igin "Tahrik Teknigi
Pratigi — Servo Teknigi", "Pratikte Tahrik Teknigi — Sdricilerin Projelendiriimesi”
dokiimanlari ile "Servo Reduktorli Motorlar" kataloglarina bakiniz.

Asenkron ve senkron servo motor segimleri icin "Motor Segimi" bélimuane bakiniz.

3. Aks modiiliiniin projelendirilmesi
Bir aks modulunin bayudkliguni belirleyen etmenler:

* Maksimum galisma noktasi
+ Asagidaki kullanim egrileri

— Dinamik yuklenme
— Elektro mekanik yiklenme
— Termik yuklenme

Yukler yizde olarak verilir ve % 100'den az olmaldir. Egriler karmasik oldugundan
yazilimla hesaplanir. Yazilim bir "SEW-Workbench" aracidir.
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Proje planlamasi
Projelendirme akisi

4. Gii¢ kaynagi modiiliiniin projelendirilmesi

Bir gli¢ kaynagi moduilinun bayukliguni belirleyen etmenler:

* Maksimum galisma noktasi: Ppaks < % 250 Py.

« Tim aks modiillerinin toplam efektif kapasiteleri: Pog < Py, motorlu ve reaktif.
* Bunlar gu¢ kaynadi moduliiniin anma kapasitesinin % 50'sini gegmemelidir.

* Toplama kurali. Aks modilinin anma akimlarinin toplami, gii¢ kaynagi modulinin
anma DC Link akiminin 2 katini (belirli kosullar altinda 3 katini) gegmemelidir. Bu
konuda, bu sayfadaki "Sebeke sok bobinli veya bobinsiz glic kaynagi moduili segim
tablosu" bolimine bakiniz.

Gi¢ kaynagr modulinin anma kapasitesi igin etkin gi¢ referans olarak alinir, bu
noktada motorlarin miknatislama akimlarinin géz éninde bulundurulmalarina gerek
yoktur.

UYARI

Onemli: Toplam kapasite (DC Link kapasitesi) bagl olan aks moddillerinin gevrimlerinin
toplamindan olusur.

Cevrimlerin zaman siralanmasinin degistiriimesi gu¢ kaynagr modulinin motor ve
reaktif yikini etkiler.

Bir en kotl (worst case) senaryosu hazirlanmasi gereklidir.

Sebeke sok
bobinli / bobinsiz
glic kaynagi
modiilii segim
tablosu

5. Kondansatér modiilii projelendirilmesi

1

Bazi sebekelerde sebeke sok bobini kullanilmasi gerekebilir. Bunun igin asagidaki
tabloya bakin.

Karmasik hesaplar yapilmasi gerektiginden, bir yazihm kullaniimalidir. Yazilim bir
"SEW-Workbench" aracidir.

Belirtilen sebeke kosullarinda bir sebeke sok bobini kullaniimasi gerekir:

Anma aks akimlarinin . P ..
Sebeke gerilimi ylizdesine gore Sessil ?Idugu__g_t_xg S OgH b L
. . kaynagi modiilii gerekli
projelendirme
380-400V £ % 10 % 300 tima hayir
>400- 500V £ % 10 % 300 tima evet
380-500V £ % 10 % 200 tima hayir
UYARILAR
Bir kondansatér modulinin projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a

basvurunuz.

6. Tampon modiiliiniin projelendirilmesi

1

UYARILAR

Bir tampon modulindn projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a bagvurunuz.
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- Projelendirme akigi

7. Fren direncinin projelendirilmesi
Fren direnci guc¢ kaynadi modulinin sebeke geri besleme cihazi veya kondansator
moduiliine sahip olmadigi reaktif hareket modlarinda gereklidir.

Fren direnci "SEW-Workbench" yardimiyla segilir.
Ayrintili bilgiler i¢in "Fren direnci se¢imi" bélimuane bakiniz.

8. 24 V gii¢ kaynaginin projelendirilmesi
Bir aks modulu i¢in 24 V glg¢ kaynagdi 2 ayri baglanti klemensi Gzerinden saglanir:

« Elektronik devrelerin beslenmesi,

* Motor frenlerinin beslenmesi.

Ayrica akim sinir degeri 10 A'y1 gegtiginde, iki tarafli bir besleme gerekli olabilir.
Ayrintili bilgiler icin "24 V gug¢ kaynagdi" bélimuandeki bilgilere bakiniz.

9. Sebeke ve motor besleme kablolari
Bu konudaki bilgiler igin, bkz. sayfa 59.

10. EMU'ya uygun montaj i¢in parcgalar
Bu konudaki bilgiler igin, bkz. sayfa 62.

11. DC-Link desarj modiiliiniin projelendirilmesi

UYARI
Bir DC Link modulinun projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a bagvurunuz.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Proje planlamasi
SEW-Workbench

3.2 SEW-Workbench

"SEW-Workbench" programi ile kullaniciya, karmasik tahrik sistemlerinin SEW
komponentlerini derlemek igin merkezi bir arabirim sunmaktadir. Bu sayede tahrik
Uniteleri, servo surdctler, kablolar, alan dagiticilar vb. SEW komponentlerinden "Elek-
trik panosu teknigi" veya "Merkezi olmayan teknolojiler" alanlarinda karmasik tahrik
sistemleri olusturulabilir.

"SEW-Workbench"in temel 6zellikleri:

* Uygulama segimi

» Rediktér ve motor hesaplanmasi

+ Fiyat optimizasyonlu projelendirme

* Farkli ¢ozimlerin karsilastiriimasi

« "Best Drive" ¢6zUmu dnerilmesi

» Servo slricl hesaplanmasi

* Cok eksen optimizasyonu

+ Kablo ve aksesuar ¢6zimu konfiglirasyonu
» Konfiglrasyon hata kontroli

* Parga listesi hazirlanmasi

« Tum Urinleri iceren elektronik katalog

Burada kullaniciya hem EKAT, SAP-Konfigurator ve ProDrive gibi mevcut islevleri ve
programlari ve hem de yeni islevsellikleri kullanma olanagi sunulmaktadir.

Servo
ProDrive projelendirme DocuFinder DriveCAD
Yag miktari - g i il d Elektronik
tespiti a : katalog
=,

— @
arabirimi

Resim 1: Projelendirme yazilimi SEW-Workbench

57412atr

"SEW Workbench" programi ile ilk kez cesitli komponentler igin uygunluk kontroll
gerceklestirilebilir, 6rnegin bir servo suricl ile bir kablonun ve tahrik Gnitesinin verilen
kombinasyonda yapilandiriimasinin ve projelendiriimesinin mimkin olup olmadigi
tespit edilebilir.
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SEW-Workbench

SEW-Workbench Komponent secimi icin c¢esitli katalog ve projelendirme iglevleri mevcuttur. Her

yaziliminin komponent ¢alisma alaninda grafiksel bir nesne olarak gdsterilir, bkz. Sekil 2. Buradaki

islevleri nesnelerin toplami tahrik sistemini olusturur. Kullanici tahrik sistemini tamamladiktan
sonra, komple bir Grtin kontroll gergeklestirilir.

Bunun sonucu olarak "SEW-Workbench" tarafindan SEW kurallarina gore kontrol
edilmis bir tahrik sistemi ve Urln listesi elde edilir.

"SEW-Workbench" programinda hazirlanmis olan tahrik sistemleri (irlin listeleri) proje
dosyalari halinde daimi olarak saklanabilir ve gerektiginde kullanilabilir. Bu sayede diger
"Workbench" kullanicilari ile veri aligverisi ve veri islenmesi miimkun olur.
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Resim 2: SEW-Workbench kullanici arabirimi

14 Projelendirme el kitabi — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® MX




Proje planlamasi
Dusuk doner alan frekanslarindaki ¢ikis akimlari

3.3 Diigiik doner alan frekanslarindaki ¢ikis akimlari

MOVIAXIS®In termik modeli maksimum ¢ikis akimini dinamik olarak sinirlandirir. PWM
darbe frekansina ve ¢ikis frekansina (foypyt) Pagh olarak maksimum surekli gikis akimi
(Icont) elde edilir.

foutput < 2 Hz olan gikis frekanslarinin dikkate alinmasi 6zellikle asagidaki durumlarda
6nemlidir:

» Elektrikle durdurulan kaldirma dizenlerinde.
» Duslk devirlerde veya durma tork kontrolinde.

UYARI

Asenkron motorlarla kullanilan servo suricunln ¢ikis frekansi dénme frekansi (2 devir
sayisl) ve kayma frekansinin toplamindan olusur.

Senkron motorlarda servo siricinin cikis frekansi senkron motorun dénme
frekansina esittir.

PWM 4 kHz ve
8 kHz

140
130
120

|

\

|
T

[2] —
110 /
100 / [1]

©
o

[0}
o

Cihaz ¢ikis akimi [%]

~
o

IR S Y T '
— T

[0}
o

0,5 1 1,5 2 2,5
Cihazin doéner alani [Hz]

o

60976atr
Resim 3: Diisiik déner alan frekanslarindaki ¢ikis akimlari

[11  Aks modili boyut 1 ve 2, PWM 4 kHz ve 8 kHz
[2]  Aks modiilii boyut 3, 4, 5, 6, PWM 4 kHz
[3] Aks moduli boyut 3, 4, 5, 6, PWM 8 kHz

Projelendirme el kitabi — Cok eksenli servo stirticii MOVIAXIS® MX 15
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Proje planlamasi
Dusuk doner alan frekanslarindaki ¢ikis akimlari

PWM 16 kHz
70
I \ [1] \
— 651 —
Ei T
E 60 I
- T [2
2 55 /
G + [3]
8 50 S
< T
o I <_-—"-""""'-----_-
45 ,
40 1 i i |
0 1 2

Cihazin déner alani [Hz]
60977atr
Resim 4: Diisiik dbner alan frekanslarindaki ¢cikis akimlari
[11  Aks modilli boyut 1 ve 2
[21 24 A (boyut)
[3] 32 A (boyut)
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Proje planlamasi
Modaullerin bir cihaz grubu igine yerlestiriimesi

3.4 Modiillerin bir cihaz grubu igine yerlestirilmesi

Aks diizeni
DUR!
Bir grup icinde maksimum 8 aks modiuilune izin verildigine dikkat edin.
MXC/
MXM MXB MXP MXA MXA MXA MXA MXA MXA MXS
8A
75 kW | 100 A 64A |[48A |32A[(16 A|4A |24V
24A[12A|2A
B60439AXX
Resim 5: Bir aks dlizeni 6rnegi
MXM Master modiil, komponent MXP Besleme moddili, BG1-3
MXC Kondansatér modull, komponent MXA Aks modili, BG1-6
MXB Tampon modul, komponent MXS 24V anahtarlanmali gui¢ kaynag moduld,
komponent
Master mod(il Master moduili aks grubunda ilk cihaz olarak baglayin, bkz. Sekil 5.
MXM Master modul bir komponenttir.
Kondansatér Kondansatér modulini aks grubunda gu¢ kaynagi modulinin soluna baglayin, bkz.
modiilii MXC Sekil 5.
Kondansatdr moduli bir komponenttir.
Tampon modil Tampon moduli aks grubunda gl¢ kaynagi modulinin soluna baglayin.
MxB Tampon modul bir komponenttir.
Gli¢ kaynagi Besleme modulini aks grubunda aks modiliinin soluna baglayin.
modiilii MXP

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX 17




18

—J Proje planlamasi
=22Z]  Moddllerin bir cihaz grubu igine yerlestirilmesi
Aks modiilii MXA
DUR!

Aks modulunun elektriksel iletkenliginin soldan saga dogru azalmasi gerektigine dikkat
edin.

Burada asagidaki kural gegerlidir:

Imxa 1 2 IMxa 2 2 Imxa 3 2 Imxa 4 - Vb.

24 V anahtarlamali
gli¢ kaynagdi
modlilii MXS

Aks modiillerini baglarken gui¢ kaynadi modilinin sadindan baglayin ve anma akimi
soldan sada dogru azalacak sekilde baglayin 5.

24\ anahtarlamali gu¢ kaynagi moduld en son aks modulinin saginda olmalidir, bkz.
Sekil 5.

24 V anahtarlamali gu¢ kaynagi moduli ek bir komponenttir.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Proje planlamasi
Modaullerin bir cihaz grubu igine yerlestiriimesi

Gii¢ beslemesi

Asagidaki sematik drnekte bir aks grubu igerisindeki MOVIAXIS® modiilleri icin tipik bir

ornek gosterilmektedir. Bu semada asagidaki bus baglantilar gésterilmektedir
» DC Link devreleri

» Sinyal bus'lari
« ve DC 24-V besleme gerilimi.

Resim 6: Ornek: MOVIAXIS® MX cihazlarinin yerlesim siralamasi érnegi

*) Sonlandirma direnci: Sadece CAN-bus cihaz tasarimi igin.

Aciklama:

MXM
MXC
MXB
MXP

MXA1..MXA 8

MXS

Master modiil, komponent

Kondansatdr modull, komponent

Tampon moddul, komponent
Besleme moduli

Aks modiili cihaz 1 den 8'e kadar
24 V anahtarlanmal gli¢ kaynagi moduli, komponent

Kondensator modiilii: Frenin 24 V gerilim beslemesi sadece iletilir.

24 V harici

24V elektronik

24V fren

Mesaj bus'i Sonlandirma
X9 X9 X0 X9 X9 X9 X9 X9 xo direnci *)
alb alb alb alb alb alb alb alb alb —
MXM mxc/| |MxP| |[mxaA| [MxA| |mMxA| [mxa| [mxa| |[mxa| |mxa| |[mxa| |[mxs
MXB 1 2 3 4 5 6 7 8
x16|j
X5 x5 | | x5] | xs| | xs5| | xs5] | xs| | xs| [ x5] | x5| | x5 X5
ab| |ab| |ab| [ab| |ab| [ab| |ab| [ab| |ab| |ab| [ab| |ab
X4 xa| | xa| | xa| | xa| | x4 xa| | x4 X4
PE TS - - TS - - -
uz+ o o o o o o o o o
2. . . . . . . . . .

60440ATR

Tampon modiil: Elektronik modulin ve frenin 24 V gerilim beslemesi sadece iletilir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
Aks moddllerinin kontrol 6zellikleri

20

3.5 Aks modiillerinin kontrol 6zellikleri
Kontrol Cok eksenli servo suricl MOVIAXIS® ile, optimum bir sekilde uyarlanmis kontrol
linitesinin algoritmalari sayesinde muikemmel kontrol Ozelliklerine sahiptir. Senkron SEW-
karakteristik EURODRIVE servo motorlarinin ¢alismalarinda asagidaki karakteristik degerler
degerleri gecerlidir.
n
A o
Gegici kurtarma zaman Duzgiin dénme hassasiyeti
Nistenen] N
Maks. hiz sapmasi
M t
Yikte adim deg@isimi M = Motor anma torkunun % 80'i
t
01762btr
Resim 7: Kontrol karakteristiklerinin 6zellikleri
Ayni giiclerdeki motorlarla kombine edilen gok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®
cihazlar i¢in asagidaki kosullar gecerlidir:
® o Siirekli ayar araligi istatistiksel kontrol") hassasiyeti,
Ll L G Nimake = 3000 d/d Npae = 3000 d/d iin
MXAB8OA, resolverli > 1:3000 0.01 %
MXAB80A, Hiperface enkoderli 1:5000 0.01 %
1) = Gergek hiz degerinin / ortalama hizin istenen hiz degerinden sapma miktari
Verilen ayar araliginda tanimlanan kontrol 6zelliklerine uyulur.
Kontrol yaniti Asagida farkli kontrol yanitlari drnek olarak gdsterilmektedir.
Verilenler + lIstenen hiz nigignen = 1000 d/d.
* Yikln degisme adimi AM = Motor torkunun % 80'i.
+ Kutlesel atalet momenti orani Ji_/ Jy; = 1,8 olan torsiyonsuz yuk.
® g3 AM = % 80 icin devirdeki maks. =M = sabit i¢in diizgiin donme
LA LA sapma hassasiyeti, n = 3000 d/d igin
MXAB80A, TTL enkoderi o o
(1024 artim) % 1.0 <% 0.07
MXAB8O0A, sin-/cos enkoder ile % 0.7 <% 0.03
3.6 Giivenlik islevlerinin segimi

Bu konu ile ilgili bilgiler icin asagdidaki el kitaplarina bakiniz:

« "MOVIAXIS® igin Guvenli Ayirma — Kosullar".
« "MOVIAXIS® icin Giivenli Ayirma — Uygulamalar”.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Proje planlamasi —
Senkron servo motorlarda motor segimi Z===

3.7 Senkron servo motorlarda motor segimi

DUR!

Tork sinir degeri (M-siniri), MOVITOOLS® MotionStudio uygulama yaziliminin devreye
alma islevi Uzerinden otomatik olarak ayarlanir.

Otomatik ayarlanmis bu deger kesinlikle yiikseltilemez.
Yuksek ayarlanmig tork siniri servo motorda hasar yapar.

Bu sebepten devreye almada, MOVITOOLS® MotionStudio yaziiminin en guncel
versiyonunun kullaniimasi  onerilir.  Gincel MOVITOOLS® versiyonu Internet

sayfamizdan "www.sew-eurodrive.com" indirilebilir.

Motorlarin
ozellikleri

Servo suriculerden diger 6zelliklerin yani sira hiz dinamizmi, hiz dizgunliga ve
pozisyon hassasiyeti istenir. MOVIAXIS®™ servo surucult DS, CM, CMP, CMD motorlar
bu kosullari yerine getirmektedir.

Teknik olarak burada s6z konusu olan motorlar rotorlarinda daimi miknatis bulunan ve
bir enkoder entegre edilmis senkron motorlardir. Burada istenen 6zellikler:

» Genis bir hiz araliginda (6000 d/d'ye kadar) sabit tork
* Yuksek hiz ve kontrol arahgi
* Yiksek asiri yik kapasitesi

Bu 6zelliklere MOVIAXIS® kontrol (initesi ile erigilebilir. Senkron servo motorun kitlesel
atalet momenti asenkron bir motordan daha dusuktir. Bu sebepten, bu motorlar dinamik
hizlar gerektiren uygulamalar igin gok uygundur.

M [Nm], -
Mmaks \
\
\
\
\
\
M, (1] \
\
‘I B
% Ny nd/d]

01652CTR
Resim 8: DS-/CM-/CMD servo motorlar igcin 6rnek hiz-tork tanim egrisi

[1] Daimi tork
[2] Maksimum tork

Mg ve M,aks motor tarafindan belirlenir. Servo siriictiye bagh olarak, erigilebilen My, 4xs
daha dusUk olabilir.

Mg degerlerini motor tablolarindan (DS/CM) alabilirsiniz.
Mnaks degerleri motor secim tablolarindan (DS/CM) alinabilir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Temel oneriler

Projelendirme

Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

SEW motorlarinin  SERVO modlari igin gerekli motor verileri MOVITOOLS®
MotionStudio igerisinde saklidir.

Hiz kontrolli SERVO modlarindaki ayar degeri hizdir.
Moment kontrolli SERVO modlarindaki ayar degeri torktur.

Bir senkron motorun proje planlamasi asagidaki taleplere gore degisir:

. Uygulamanin orta hizlarinda etkin tork gereksinimi

Mef < MN_Mot

Calisma noktasi surekli tork tanim egrisi altinda kalmalidir (Sekil 8, Egri 1). Calisma
noktasi kendiliginden sogutmanin tanim egrisinin tzerinde ise, CM serisinde harici
sogutma ile surekli tork % 40 yukseltilebilir.

. Hiz egrisi Gzerindeki gerekli tork degeri.

Mmaks < Mdin_Mot
Bu calisma noktasi Motor-MOVIAXIS® kombinasyonu i¢in maksimum tork tanim
egdrisi (Sekil 8, Egri 2) altinda kalmaldir.

. Maksimum hiz

Motorun maksimum hizi, motorun anma hizini gegmeyecek sekilde
projelendirilmelidir. 3000 d/d'den ylksek hizlarda, giris hizlari ¢ok yiksek
oldugundan, éncelikle planet disliler kullaniimalidir.

Nmaks < NN

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

DS/CM senkron servo motorlarin se¢imi

Senkron servo motorlar DFS/CFM igin veri tablolarinin yapisi

" Motor M, lo Mpyn | Imaks | Movr lovr JImot ‘ Jomot | Mp4 ‘ Mg2 | Wmaks1  Wmaks2
[d/d] [Nm] [A] [Nm] [A] [Nm] [A] [10~ kgm?] [Nm] [kJ]
CFM71S 5 22 16.5 8.8 7.3 3.2 4.89 6.65 10 5 18 22
2000 CFM71M 6.5 3 215 12 9.4 4.2 6.27 8.03 14 7 15 20
CFM71L 9.5 4.2 314 16.8 13.8 6.1 9.02 10.8 14 | 10 15 18
nN Nominal hiz.
Mo Durma torku (dislk hizlarda termik surekli tork).
lo Durma akimu.
Mpyn Servo motorun dinamik sinir torku.
Imaks izin verilen maksimum motor akimi.
Movr Harici fan ile durma torku.
lovr Harici fan ile durma akimi.
Jmot Motorun kiitlesel atalet momenti.
Jpmot Frenli motorun kiitlesel atalet momenti.
Mg+ Standart fren torku.
Mg> Opsiyonel fren torku.
Waks1 Mg+ igin her frenleme igleminde izin verilen maksimum fren isi.
Wnaks2 Mg igin her frenleme isleminde izin verilen maksimum fren isi.
% Motor [rtl1-|] [:;z] [V/1(l)1(;)(()] d/d] et kgl ome!
CFM71S 52 7090 151 9.5 11.8
2000 |CFM71M 36 4440 148 10.8 13.0
CFM71L 24 2500 152 13.0 15.3
L4 Sarginin endiktivite degeri.
R4 Sarginin omik direnci.
Upo 1000 d/d’de dahili gerilim.
Mmot Motorun kiitlesi.
Mpmot Frenli motorun kitlesi.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

400 Volt sistem gerilimli senkron servo motorlar

" Motor M, Io Moyn | Imaks | Movk | fovR | Jmot | Jbmot | Me1  Maz Wnakst Wnaks2
[d/d] [Nm] (Al [(Nm] (Al [Nm] (Al [10~* kgm?] (Nm] [kJ]
CFM71S 5 2.2 16.5 8.8 7.3 3.2 4.99 6.72 10 5 18 22
CFM71M 6.5 3 21.5 12 9.4 4.2 6.4 8.13 14 7 15 20
CFM71L 9.5 4.2 31.4 16.8 13.8 6.1 9.21 10.94 14 10 15 18
CFM90S 11 4.9 39.6 19.6 16 71 18.2 22 28 14 17 24
2000 CFM90M 14.5 6.9 52.2 28 21 10 234 27.2 40 20 10.5 19.5
CFM90L 21 9.9 75.6 40 30.5 14.4 33.7 37.5 40 28 10.5 17
CFM112S 235 10 82.3 40 34 14.5 68.9 84.2 55 28 32 48
CFM112M 31 13.5 108.5 54 45 19.6 88.9 104.2 90 40 18 44
CFM112L 45 20 157.5 80 65 29 128.8 | 144.1 90 55 18 32
CFM112H 68 30.5 238.0 122 95 42.5 188.7 204 90 55 18 32
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 2.4 7.6 9.6 3.2 3.6 0.83 1.18 2.5 - - -
DFS56H 4 2.8 15.2 11.2 6 4 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 3.3 16.5 13.2 7.3 4.8 4.99 6.72 10 5 14 20
CFM71M 6.5 4.3 21.5 17.2 9.4 6.2 6.4 8.13 14 7 11 18
CFM71L 9.5 6.2 31.4 25 13.8 9 9.21 10.94 14 10 11 14
3000 |CFM90S 11 7.3 39.6 29 16 10.6 18.2 22 28 14 10 20
CFM90M 14.5 101 52.2 40 21 14.6 23.4 27.2 40 20 4.5 15
CFM90L 21 14.4 75.6 58 30.5 21 33.7 37.5 40 28 4.5 10
CFM112S8 23.5 15 82.3 60 34 22 68.9 84.2 55 28 18 36
CFM112M 31 20.5 108.5 82 45 30 88.9 104.2 90 40 7 32
CFM112L 45 30 157.5 120 65 44 128.8 | 1441 90 55 7 18
CFM112H 68 43 238.0 172 95 60 188.7 204 90 55 7 18
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 24 7.6 9.6 3.2 3.6 0.83 1.18 2.5 - - -
DFS56H 4 4 15.2 16 6 5.7 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 4.9 16.5 19.6 7.3 7.2 4.99 6.72 10 5 10 16
CFM71M 6.5 6.6 215 26 9.4 9.6 6.4 8.13 14 7 6 14
CFM71L 915 9.6 314 38 13.8 14 9.21 10.94 14 10 6 10
4500 CFM90S 11 111 39.6 44 16 16.2 18.2 22 28 14 5 15
CFM90M 14.5 14.7 52.2 59 21 215 234 27.2 40 20 8 9
CFM90L 21 21.6 75.6 86 30.5 31.5 33.7 375 40 28 3 5
CFM112S 235 225 82.3 90 34 325 68.9 84.2 55 25 11 22
CFM112M 31 30 108.5 120 45 44 88.9 104.2 90 40 4 18
CFM112L 45 46 157.5 184 65 67 128.8 | 144.1 90 55 4 11
CFM112H 68 66 238.0 264 95 92 188.7 204 90 55 4 11
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 2.75 7.6 11 3.2 4.2 0.83 1.18 2.5 - -
DFS56H 4 5.3 15.2 21 6 7.6 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 6.5 16.5 26 7.3 9.5 4.99 6.72 - - - -
6000 CFM71M 6.5 8.6 215 34 9.4 12.5 6.4 8.13 - - - -
CFM71L 9.5 12,5 314 50 13.8 18.2 9.21 10.94 - - - -
CFM90S 11 14.5 39.6 58 16 21 18.2 22 - - - -
CFM90M 14.5 19.8 52.2 79 21 29 23.4 27.2 - - - -
CFM90L 21 29.5 75.6 118 30.5 43 33.7 37.5 - - - -
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

-
400 Volt sistem gerilimli senkron servo motorlar
ny Motor L4 R4 Upo Mot Mpmot
[d/d] [mH] [mQ] [V/1000 d/d] [kg]
CFM71S 52 7090 151 9.5 11.8
CFM71M 36 4440 148 10.8 13.0
CFM71L 24 2500 152 13.0 15.3
CFM90S 18 1910 147 15.7 19.6
2000 CFM90M 12.1 1180 141 17.8 21.6
CFM90L 8.4 692 146 21.9 26.5
CFM112S 10 731 155 26.2 31.8
CFM112M 7.5 453 153 30.5 36.0
CFM112L 4.6 240 151 39.3 44.9
CFM112H 2.6 115 147 54.2 59.8
DFS56M 9.7 5700 40 2.8 2.9
DFS56L 8.8 3700 56 35 3.6
DFS56H 12.7 4500 97 4.8 5.3
CFM71S 23 3150 101 95 11.8
CFM71M 16 2000 100 10.8 13.0
CFM71L 11 1120 102 13.0 15.3
3000 CFM90S 8.1 838 98 15.7 19.6
CFM90M 57 533 96 17.8 21.6
CFM90L 3.9 324 99 21.9 26.5
CFM112S 46 325 103 26.2 31.8
CFM112M 3.1 193 99 30.5 36.0
CFM112L 2 103 101 39.3 44.9
CFM112H 1.3 57 104 54.2 59.8
DFS56M 9.7 5700 40 2.8 2.9
DFS56L 8.8 3700 56 3.5 3.6
DFS56H 6.2 2200 67.5 48 53
CFM71S 10 1380 66 9.5 11.8
CFM71M 6.9 828 64 10.8 13.0
CFM71L 4.9 446 65 13.0 15.3
4500 CFM90S 3.45 358 64 15.7 19.6
CFM90M 2.65 249 65 17.8 21.6
CFM90L 1.73 148 66 21.9 26.5
CFM112S 2 149 69 26.2 31.8
CFM112M 15 92 68 30.5 36.0
CFM112L 0.85 44 66 39.3 44.9
CFM112H 0.54 24 67 54.2 59.8
DFS56M 9.70 5700 40 2.8 29
DFS56L 6.80 2800 49 35 3.6
DFS56H 3.50 1200 50.5 4.8 5.3
CFM71S 575 780 50 9.5 -
6000 |CFM71M 3.93 493 49 10.8 -
CFM71L 2.68 277 50 13.0 -
CFM90S 2.03 212 49 15.7 -
CFM90M 1.48 136 48 17.8 -
CFM90L 0.93 77 48 21.9 -
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

DFS/CFM servo motorlarinin ¢ok eksenli servo siiriicii MO VIAXIS® ile koordinasyonu tablosu (sistem gerilimi
400 volt AC)

1. Anma hizi ny = 2000 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cmris  maks %y 250 220
Maks | NM 10.9 16.5
cmrim maks %Iy 250 150
Maks | NM 19.2 215
oL maks %y 250 210
Maks |NM 21.6 31.4
cmoos  'maks % 250 245
Maks |NM 22.1 39.4
cmoom  'maks % n 250 229
Maks |NM 40.3 51.8
cmooL  'maks %y 250 250 247
Maks |NM 41.8 60.6 75.1
cmitzs  maks %y 250 250 250
Maks | NM 46.3 66.3 81.9
0,
cmtiam  maks %y 250 250 225
Maks | NM 67.4 86.6 108.0
0,
cmitaL  maks %y 250 250 250
Maks | NM 88.7 1269 | 156.8
0,
cmizn  maks %y 250 250 250 191
Maks | NM 1320 | 1714 | 2344 | 237.0
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Proje planlamasi —

Senkron servo motorlarda motor segimi ===
-
2. Anma hizi ny = 3000 d/d
Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
[ %I 2 165
DEssem maks %I %0
Mmaks Nm 2.9 3.8
[ % | 2 240
DEsseL maks %I %0
Mmaks Nm 41 7.6
[ % | 2 250 14
DEsseH maks %I %0 0
Mmaks Nm 7.1 137 15.2
omrts  maks %N 250 165
Mmaks Nm 13.8 16.5
omam maks %y 250 215
Mmaks Nm 145 215
omL  maks %y 250 208
Mmaks Nm 27.4 315
cmoos  maks %y 250 242
Mmaks Nm 29.1 39.2
cmoom  maks %y 250 250 250 169
Mmaks Nm 28.3 411 51.6 52.0
cmooL  maks %y 250 250 242
Mmaks Nm 431 56.2 75.6
0,
cmitas  maks %y 250 250 250
Mmaks Nm 46.3 60.1 81.9
0,
cmttam  maks %N 250 250 250 171
Mmaks Nm 59.7 85.7 106.3 = 108.0
0,
omiqaL  maks %y 250 250 250
Mmaks Nm 88.7 1150  156.8
0,
cmitay  maks %y 250 250 172
Mmaks Nm 1807 | 2257 | 237.0
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—J Proje planlamasi
s==:= Senkron servo motorlarda motor secimi

3. Anma hizi ny = 4500 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks  [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
| %I 2 165
DFssem maks 7N 50
Mmaks Nm 2.9 3.8
| %I 2 240
DFsseL maks 7o 50
Mmaks |NM 4.1 76
| %I 250 2
DFsseH maks 7o 00
Mmaks |NM 9.8 15.2
omrts  maks %N 250 245
Mmaks |NM 9.9 16.5
onrn  maks %N 250 221
Mmaks Nm 17.9 215
omraL  maks %N 250 250 241
Mmaks |NM 19.2 26.8 315
cmoos  maks %N 250 250 185
Mmaks Nm 28.7 36.5 39.5
cmoop  maks %N 250 250 246
Mmaks Nm 29.2 38.1 52.1
cmooL  maks %N 250 250 179
Mmaks |NM 56.4 715 75.2
0,
R Y 250 250 188
Mmaks |NM 60.1 75.5 81.9
0,
T Y 250 250 250
Mmaks Nm 61.1 79.3 108.0
0,
omiqaL  maks %N 250 250 184
Mmaks |NM 1129 = 1423  156.8
I 0,
omitay  maks %N 250 250
Mmaks Nm 160.0 = 2285

4. Anma hizi ny = 6000 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks  [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
[ %I 250 165
DFssem maks 70!
Mumaks Nm 2.9 3.8
[ %I 250 138
DFsseL  maks 7o
Mumaks Nm 7.0 7.6
[ %I 250 250 175
DFsseH maks 7ol
Mumaks Nm 7.5 14.4 15.1
cm7is  maks %y 250 217
Mumaks Nm 14.0 16.5
onzim maks %y 250 250 216
Mumaks Nm 14.5 19.8 215
on7qL meks %y 250 250 208
Mumaks Nm 21.8 27.3 314
cMoos  'maks %y 250 250 242
Mumaks Nm 22.4 29.2 39.4
cmoom  'maks %Iy 250 250 247
Mumaks Nm 28.9 4138 51.9
cmooL  'maks %y 250 250 246
Mumaks Nm 421 55.0 75.2
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

-
CMP senkron servo motorlarda motor segimi
Senkron servo motorlar CMP igin veri tablolarinin yapisi
ny Motor Mo lo | Mpaks | Imaks | Movr lovR | JImot ‘ Jomot | Mp1 ‘ Mg, L4 Rq | Upo soguk
[d/d] INm] | [A] [Nm] [A] [Nm] [A] [kgem?] [Nm] [mH] | Q vl
3000 CMP40S | 05 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13  0.95 - 23 11.94 275
CMP40M | 0.8 | 0.95 3.8 6.0 - - 0.15 | 0.18 | 0.95 - 455 | 19.92 56
nN Nominal hiz
Mo Durma torku (dislk hizlarda termik surekli tork)
lo Durma akimi
Mmaks Servo motorun maksimum sinir torku
Imaks izin verilen maksimum motor akimi
Movr Harici fanin durma torku
lovr Harici fanin durma akimi
Jmot Motorun kitlesel atalet momenti
Jpmot Frenli motorun kiitlesel atalet momenti
Mg+ Standart fren torku
Mg> Opsiyonel fren torku
L1 Sarginin endiktivite degeri
R4 Sarginin omik direnci
Upg soguk 1000 d/d'de dahili gerilim
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—J Proje planlamasi
s==:= Senkron servo motorlarda motor secimi

400 Volt sistem gerilimli CMP senkron servo motorlar igin motor verileri

"™ motor | Mo lo | Mmaks | Imaks  Movk | lovR | Jmot  Jomot Me1 | Mgy | Ly Ry | Upg soguk
[d/d] Nm] [A]l  [Nm] [A]  [Nm] (Al [kgem?] [Nm] mH]  Q v
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.95 -- 23 11.94 275
CMP40M | 0.8 0.95 3.8 6.0 - - 0.15 | 0.18 @ 0.95 -- 455 | 19.92 56
CMP50S 1.3 0.96 5.2 5.1 1.7 1.25 0.42 | 0.48 3.1 4.3 71 22.49 86
CMP50M | 2.4 1.68 10.3 9.6 3.5 2.45 0.67 | 0.73 4.3 3.1 38,5  9.98 90
3000 CMP50L &3 2.2 15.4 13.6 4.8 3.2 0.92 | 0.99 4.3 3.1 305 | 7.41 98
CMP63S | 2.9 2.15 111 12.9 4 3 115 | 149 7 9.3 36.5 6.79 90
CMP63M | 5.3 3.6 214 21.6 7.5 5.1 1.92 | 2.26 9.3 7 22 3.57 100
CMP63L 71 4.95 30.4 29.7 10.3 7.2 2.69 | 3.03 9.3 7 14.2 | 2.07 100
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.85 -- 23 11.94 275
CMP40M | 0.8 0.95 3.8 6.0 - - 0.15 | 0.18 @ 0.95 -- 455 | 19.92 56
CMP50S 1.3 1.32 5.2 7.0 1.7 1.7 0.42 | 0.48 3.1 4.3 37 11.6 62
4500 CMP50M | 2.4 23 10.3 131 3.5 3.35 0.67 | 0.73 4.3 3.1 20.5 | 5.29 66
CMP50L &3 3.15 15.4 19.5 4.8 4.6 0.92 | 0.99 4.3 3.1 14.6 | 3.56 68
CMP63S | 2.9 3.05 111 18.3 4 4.2 115 | 149 7 9.3 18.3 | 3.34 64
CMP63M | 5.3 5.4 214 324 7.5 7.6 1.92 | 2.26 9.3 7 9.8 1.49 67
CMP63L 71 6.9 30.4 41.4 10.3 10 2.69 | 3.03 9.3 7 7.2 1.07 71
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.95 -- 23 11.94 275
CMP40M | 0.8 1.1 3.8 6.9 - - 0.15 | 0.18  0.95 -- 34 14.95 48.5
CMP50S 1.3 1.7 5.2 9.0 1.7 2.2 0.42 | 0.48 3.1 4.3 22.5 7.11 48.5
CMP50M | 2.4 3 10.3 171 3.5 4.4 0.67 | 0.73 4.3 3.1 12 3.21 50.5
6000 CMP50L &3 4.2 15.4 26 4.8 6.1 0.92 | 0.99 4.3 3.1 8.2 1.91 51
CMP63S | 2.9 3.9 111 23.4 4 5.4 115 | 149 -- -- 11.2 21 50
CMP63M | 5.3 6.9 214 41.4 7.5 9.8 1.92 | 2.26 -- -- 5.9 0.92 52
CMP63L 71 9.3 30.4 55.8 10.3 13.5 269 | 3.03 - - 4 0.62 53
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Proje planlamasi —
Senkron servo motorlarda motor segimi Z===

CMP servo motorlarinin gok eksenli servo sdrticli MOVIAXIS® ile koordinasyonu tablosu (sistem gerilimi
400 volt AC)

1. Anma hizi ny = 3000 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
0,
cvpaos  'maks (% In 250 153
Maks | NM 1.7 1.9
0,
cvpaoy 'maks (% In 250 150
Maks | NM 3.4 3.8
0,
cupsos  maks (% In 250 128
Maks |NM 5.1 5.2
0,
cupsoy 'maks (% In 250 240
Maks |NM 6.5 10.3
0,
cupsoL 'maks (% In 250 250 170
Maks |NM 7.2 12.7 15.4
0,
cvpess  maks %Iy 250 250 161
Maks |NM 6.2 9.9 11.1
0,
cvpeay maks (% In 250 250 180
Maks | NM 13.2 206 214
0,
cvpeaL  maks %y 250 250 248
Maks | NM 13.8 24 30.8

2. Anma hizi ny = 4500 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks |[A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cMpaos maks %Iy | 250 153
Miaks |NmM 1.7 1.9
cmpaoy maks %Iy | 250 150
Miaks |NmM 3.4 3.8
cMpsos maks %Iy | 250 175
Miaks |NmM 42 5.2
cmpsoy maks %Iy | 250 250 164
Miaks |NmM 5 8.7 10.3
cmpsoL maks %Iy 250 244
Miaks |NmM 9.6 15.4
cumpeas maks %y 250 229
Miaks |NmM 8 111
cumpeay maks % Iy 250 250 203
Miaks |NmM 15.8 19.4 20.3
cmpesL  maks %y 250 250 250 173
Miaks |NmM 17.9 233 26.8 27.2
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—J Proje planlamasi
s==:= Senkron servo motorlarda motor secimi

3. Anma hizi ny = 6000 d/d

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks  [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
I 0,
cMpaos 'maks %N | 250 153
Mmaks |NM 1.7 1.9
I 0,
cMpaoy 'meks %I | 250 173
Mmaks Nm 2.9 3.4
| %I 2 225
oMpsos  maks 7ol 50
Mmaks Nm 35 5.1
| %I 250 241
oMpsom  maks 7o N
Mmaks |NM 7 9.7
| %I 250 2 217
oMpsoL  maks 7ol 50
Mmaks |NM 7.4 12.1 13.8
| %I 250 2 195
cMpeas maks 7o 50
Mmaks |NM 6.9 1.1 12
| %I 2 250 2 173
cMpeam  maks 7o N 50 50
Mmaks Nm 13.9 185 21.6 21.9
| %I 2 250 2 233
oMpeaL  maks 7o 50 50
Mmaks Nm 14.6 20.2 24.6 29.3
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

CMD senkron servo motorlarda motor se¢imi

Senkron servo motorlar igin veri tablolarinin yapisi

nN Motor Mo o Mmaks | Imaks | Jmot Ly R4 Uno
[d/d] [Nm] [A] | [Nm] [A] [kgem?] [mH] —Q M
3000 CMD70S = 0.7 | 1.04 3 6 0.261 323 | 17.44 | 43
CMD70M 1.1 | 1.36 5 8 045 | 252 | 10.89 | 56

nN Nominal hiz

Mo Durma torku (disiik hizlarda termik sutrekli tork)

lg Durma akimi

Mmaks Servo motorun maksimum sinir torku

Imaks izin verilen maksimum motor akimi

R4 Sarginin omik direnci

L4 Sarginin enduktivite degeri

Upg soguk 1000 d/d'de dahili gerilim

Jimot Motorun kitlesel atalet momenti

Jpmot Frenli motorun kitlesel atalet momenti

Mg+ Standart fren torku

Mg2 Opsiyonel fren torku
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—J Proje planlamasi
s==:= Senkron servo motorlarda motor secimi

400 Volt sistem gerilimli CMD senkron servo motorlar igin motor verileri

Motor tipi  ny") Mo lo Mmaks | Imaks | Ri L1 Upo Jmot? | Jbmot? | Nmaks Mgy Mg,
[did] | [Nm] | [A] [Nm] | [A] [Ql [mH] [d/d]  [kgem?] [kgem?] [d/d] = [Nm] [Nm]

CMD 55 S 025 07 | 12 4 2865 284 26 0.087  0.104 80003 095 -
CMD55M = 4500 045 095 23 6 1844 216 33 0.148  0.165 80003 @ 095 -
CMD 55 L 09 15 6 12 1018 148 39 0267 0284 8000% 095 -
CMD 70 S 07 104 3 6 | 1744 323 43 026 033 | 6000 31 | 43
CMD70M 3000 11 136 5 8 1089 252 56 0.45 052 5000 3.1 43
CMD 70 L 19 | 196 11 18 58 170 64 0.83 089 | 5000 43 3.1
CMD 93 S 24 106 10 5 2232 913 136 123 158 | 4000 7 9.3
CMD93M 80 42 | 17 22 1 74 398 159 2.31 266 4000 9.3

CMD 93 L 6 2 33 | 16 638 37 152 3.38 373 | 4000 9.3

CMD 93 S 24 155 | 10 8 | 1064 430 93 123 158 | 2750 7 9.3
CMD93M 1200 42 | 25 22 16 363 191 110 2.31 266 2750 9.3

CMD 93 L 6 35 33 23 314 180 106 3.38 373 | 2750 9.3

CMD 93 S 24 232 10 12 460 192 62 123 158 | 4000 7 9.3
CMD93M 3000 42 36 22 | 23 227 93 77 2.31 266 4000 9.3

CMD 93 L 6 6 33 | 40 102 60 61 3.38 373 | 4000 9.3

CMD 138 S 67 28 | 17 9 | 381 471 161 64 9.1 2500 22 .
ﬁMD 138 | 0 121 41 39 19 240 368 198 1.5 142 | 2000 @ 22 -
CMD 138 L 165 5 62 25 | 172 309 223 16.6 193 | 2000 22 -
CMD 138 S 67 39 17 | 13 | 197 250 17 6.4 9.1 2500 22 -
“CnMD 138,00 121 55 39 26 129 206 148 15 | 142 | 2000 22 -
CMD 138 L 165 8 62 = 40 066 118 138 16.6 193 | 2000 = 22 -
CMD 138 S 67 74 17 | 25 060 70 62 64 9.1 3000 22 .
ﬁMD 138 | ,000 121 14 39 53 030 48 71 1.5 142 | 2000 @ 22 -
CMD 138 L 165 151 62 | 76 020 3.3 73 16.6 193 | 2000 22 -

1) nn = Nominal hiz [d/d]
2) AKOH / EKOH enkoderler monte edildiginde verilen kiitlesel atalet momenti degeri, resolverli tipine gére 0,015 kgem? daha diistktir
3) Frenli CMD55'te ny4¢s = 6000 d/d'dir
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Proje planlamasi
Senkron servo motorlarda motor segimi

CMD servo motorlarinin gok eksenli servo sdriictii MO VIAXIS® ile koordinasyonu tablosu
CMD servo motorlarin koordinasyonuna genel bakig, sistem gerilimi 400 V, pik tork
degeri Nm.

Nominal hiz ny = 600 d/d

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
IN[A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Imaks[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cMD13gs | 'maks [%In] 250 165
Maks [NM] 16.5 20.5
cMD13am | maks [%In] 250 217
Maks [NM] 428 46.5
cMD13gL | 'maks [%In] 250 250 250 167
Maks [NM] 40.8 59.4 75.2 75.4
Nominal hiz ny = 800 d/d
MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
IN[A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Imaks[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMD93S Imaks [%IN] 250
Mmaks [Nm] 9.2
cmpoam | maks [%In] 250 250 138
Mmaks INM] | 12.4 21.1 22.4
cmpoaL | 'maks [%In] 250 250 200
Mmaks [NM] | 14.9 27.4 36.6
Nominal hiz ny = 1200 d/d
MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
IN[A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Inaks[A]l 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cMpozs 'maks [%In] 250 204
Mmaks INM] 7 9.6
cmpoam | maks [%In] 250 250 202
Mmaks INM] 8.6 15.9 22.4
cmpoaL | 'maks [%In] 250 250 191
Mmaks INM] 16.8 29.9 32.7
cMD13gs | 'maks [%In] 250 165
Mmaks INM] 14.7 17.4
cmp13am | maks [%In] 250 217
Mmaks INM] 34.6 39.2
cMD13gL | 'maks [%In] 250 250 250 167
Mmaks INM] 38.9 52.8 62.3 62.5
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—J Proje planlamasi
s==:= Senkron servo motorlarda motor secimi

Nominal hiz ny = 2000 d/d

MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Imaks[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cMD13gs | 'maks [%In] 250 208
Maks [NM] 15.3 17.4
cMD13am | maks [%In] 250 250 221
Maks [NM] 28.1 33.8 38.9
cMD13gL | 'maks [%In] 250 250 250 237
Maks [NM] 31.7 40.8 54.9 62.5
Nominal hiz ny = 3000 d/d
MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Imaks[Al 5 10 20 3 40 60 80 120 160 250
cMD70s 'maks [%In] 250 145
Mmaks INM] 2.6 2.8
cMp7oM 'maks [%In] 250 196
Mmaks INM] 3.8 5.2
cMD7oL 'maks [%In] 250 250 221
Mmaks INM] 47 8.8 11.2
cMDo3s 'maks [%In] 250 250 152
Mmaks INM] 5 8.5 9.6
cMDoam maks [%In] 250 250 193
Maks [NM] 11.8 20.3 22.4
cMDoaL 'maks [%I] 250 250 248
Maks [NM] 19.2 26.9 32.7
Nominal hiz ny = 4500 d/d
MOVIAXIS® MX
BG1 BG2 BG3 BG4 BG5 BG6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Motor Imaks[Al 5 10 20 3 40 60 80 120 160 250
CMDS55S Imaks [%IN] 204
Mmaks INM] 1.1
cMDssM | maks [%In] 250 152
Mmaks INM] 2.1 2.3
cMDssL | 'maks [%In] 250 250 152
Mmaks INM] 3 5.2 5.9
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Proje planlamasi
Asenkron servo motorlarda motor segimi

3.8

Asenkron servo
motorlar CT/CV

Yiiksek randiman

Hiz
siniflandirilmasi

Standart olarak
sin/cos enkoder ile

Standart olarak TF
veya TH motor
korumasi

1

Asenkron servo motorlarda motor segimi

SEW-EURODRIVE, MOVIAXIS® lerle isletmek icin CT/CV serisi asenkron servo
motorlari sunuyor. Bu motorlar asagidaki dzelliklere sahiptir:

Optimize sargilar sayesinde CT/CV motorlari yiksek randiman saglarlar.

CT/CV motorlari dort hiz sinifina ayrilir. Bu sayede tork ve hizlarin en uygun sekilde
kullanimi garanti edilir.

CT/CV motorlar standart olarak yiiksek ¢o6zinurlikli sin/cos enkoderle (ES1S, ES2S,
EV1S) donatiimistir.

Her ¢ motor fazinin sargi sicakhgdi termo duyar elemanlara (TF) denetilir. Termo duyar
elemanlarinin baglantisi enkoder figi yardimiyla saglanir. Termik denetim MOVIAXIS®
tarafindan yurGtalar, ilave bir denetim cihazina gerek yoktur.

Termo duyar elemani yerine bimetal anahtar da kullanilabilir. Bimetal anahtarin
baglantisi enkoder fisi yardimiyla saglanir.
UYARI

SEW-EURODRIVE, TF/TH ve KTY duyar elemanlarinin enkoder fisine baglanmasinda
hazir kablo kullaniimasini énerir.

Kablo tipleri MOVIAXIS katalogunda bulunur.

Standart 1s1 sinifi
155 (F)

Desteklenmis
pinyon muylusu

CT/CV motorlari seri olarak 1s1 sinifi "155 (F)" malzemeleri ile imal edilir.

CT/CV motorlarn dinamik igletme sirasinda anma torkunun Gg¢ katini Uretebilir. Bu
nedenle, ylksek torklari glvenli bir sekilde aktarabilmek icin bu motorlar dogrudan
reduktor baglantisi igin desteklenmis pinyon muylusu ile donatiimistir.

1

UYARI

MOVIAXIS® istege gore DT/DV veya CT/CV motorlari ile kullanilabilir. CFC isletmenin
yararlarindan faydalanmak igin, SEW-EURODRIVE CT/CV motorlarinin kullaniimasini
Onerir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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—J Proje planlamasi
s==:= Asenkron servo motorlarda motor secimi

Asenkron servo motorlarda motor se¢imi (CFC)

DUR!

Tork sinir degeri (M-siniri), MOVITOOLS® MotionStudio kullanim yaziliminin devreye
alma islevi Uzerinden otomatik olarak ayarlanir.

Otomatik ayarlanmis bu deger kesinlikle yiikseltilemez.
Yuksek ayarlanmig tork siniri servo motorda hasar yapar.

Bu nedenle, MOVITOOLS® MotionStudio yaziliminin en glncel versiyonunun
kullanilmasi  Onerilir.  Giincel MOVITOOLS®-Versiyonu Internet sayfamizdan
(www.sew-eurodrive.com) indirilebilir.

Motorun ozellikleri

Tipik hiz - moment
tanim egrisi

Sdrucundn en belirgin 6zelligi, torku dogrudan ve hizli ayarlayabilmesidir. Bu sayede
cok yuksek dinamik asiri yUklenebilme (> 3 xMy) ve cok ylksek hiz ve ayar aralgi
(1:5000'e kadar) saglanmistir. Dizgliin dénme ve pozisyonlandirma hassasiyeti servo
teknolojisinin yuksek gereksinimlerini yerine getirir. Bu 6zellik alan uyumlu kontrol
sayesinde gergeklestirilir. Manyetiklestirme ve tork olusturma akim komponentleri ayri
ayri kontrol edilir.

Servo strlctinin motor modelini hesaplayabilmesi igin bagli olan motorun tam verileri
gereklidir. Bu bilgiler, MOVITOOLS® MotionStudio devreye alma iglevi tarafindan
kullanima sunulur. 4 kutuplu SEW motorlarinin gerekli bilgileri MOVITOOLS®
MotionStudio igerisinde saklidir.

My motor tarafindan belirlenir. Mpaks Ve Nggge degerleri motor - servo siriicl
kombinasyonuna baglidir CFC igletme modu igin nkgge, My V& Myaks degerleri motor
secim tablolarindan alinabilir.

AS

0 Npase 1 '4xnbase
01651BTR
Resim 9: CFC modundaki érnek hiz-tork tanim egrisi

[11 Kendi kendine sogutmali
[2] Cebri sogutmali
[3] Maksimum tork
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Proje planlamasi —
Asenkron servo motorlarda motor segimi Z===

Miknatislanma
akimi

Temel oneriler

Hiz kontrolii

Motorun
sogutulmasi

Dinamik surtculerin gecikmesiz hizlanmasi igin arag yiksiz dururken de akim verilmesi
gerekir. Bu Iy manyetiklestirme akimidir. Devamli enable olan ¢ikis katl uygulamalarda,
ornegin "dur-kontroli" ¢alisma modunda servo slrticinin bu akimi surekli saglamasi
gerekir. Ozellikle kayma frekansi 2 Hz ve (izeri blylik motorlarda, "diisiik déner alan
frekansinda ¢ikis akimlar" bdlimindeki diyagramlar yardimiyla servo suricinin bu
akimi glvenle saglayabilecegi kontrol edilmelidir. Motorun termal degerlerinin de
kontroll gereklidir (harici fan). |4 manyetiklestirme akiminin degerleri motor tablolari
(CT/CV — Sayfa 40) veya "SEW-Workbench" 'den alinabilir.

SEW motorlarinin gerekli bilgileri MOVITOOLS® MotionStudio icerisinde saklidir.

Bir asenkron motorun proje planlamasi asagidaki yontemlere gore degisir:

1.

Uygulamanin orta hizlarinda etkin tork gereksinimi
Mes < MN_ Mot

Calisma noktasi surekli tork tanim egrisi altinda kalmahdir (Sekil 9, egri [2]). Bu nokta
6zgln sogutma tanim egrisi altinda ise ($ekil 9, egri [1]) harici sogutmaya gerek
yoktur.

Hiz egrisi Uzerindeki gerekli tork degeri.

IVlmaks < IVldin_Mot
Bu c¢alisma noktasi Motor-MOVIAXIS® kombinasyonu i¢in maksimum tork tanim
egrisi (Sekil 9, Egri [3]) altinda kalmalidir.

Maksimum hiz

Motorun maksimum hizi, gecis noktasinin 1,4 katini ge¢meyecek sekilde
projelendiriimelidir. Bu durumda mevcut maksimum tork motorun slrekli anma
torkunun % 110 kadaridir ve Uggen baglantida arkadaki rediiktor icin giris hizi halen
3000 d/d altinda bulunur.

nmakS < 1!4 x nKO$e < 3000 d/d

Asenkron motorlarinin 6zgiin sodutmasi kendi fanlarina bagimhdir ve dolayisiyla
motorun hizina ayarlidir. Algcak devirlerde ve durma sirasinda fan sogutmasi da durur.
Buyuk statik yUklerde veya ylksek efektif tork degerlerinde harici sogutma gerekebilir.
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Proje planlamasi
Asenkron servo motorlarda motor segimi

CT/CV asenkron servo motorlarda motor segimi
Asenkron CT/CV servo Motorlarinda veri tablolarinin yapisi ve koordinasyona genel bakis

ny Motor My In lgn lyg_n kr Un Mot JBMot
[d/d] [Nm] [A] [A] [A] [Nm/A] \J [10* kgm?]
1200 CT71D4 3 1.4 1.21 0.69 2.48 360 4.6 55
CT80N4 5 21 1.65 1.30 3.0 350 8.7 9.6
CT9o0L4 10 3.65 3.13 1.89 3.2 345 34 39.5
nN Nominal motor hizi
My Anma torku
In Anma akimi
lq_n Tork olugturma akimi
l4_n Manyetiklestiren anma akimi
kTt Tork sabiti
Uy Anma gerilim
Jmot Motorun kitlesel atalet momenti
Jpmot Frenli motorun kiitlesel atalet momenti
Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks [Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CT71D4  Mmais [NM] 4.90 7.70
(3000) Nksse [d/d] 2566.00 | 2093.00
Mmaks Maksimum tork
NTrans Mmaks Uzerinde, alan zayif oldugundan mevcut olmayan girig hizi
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Asenkron servo motorlarda motor segimi

-
400 volt sistem gerilimli CT/CV motor verileri
ny Motor My In lg_n Iy n kr Un Imot Jbmot
[d/d] [Nm] [A] [A] [A] [Nm/A] vl [10 kgm?]
CT71D4 3 1.4 1.21 0.69 2.48 360 46 5.5
CT80N4 5 2.1 1.65 1.30 3.0 350 8.7 9.6
CT90L4 10 3.65 3.13 1.89 3.2 345 34 395
CV100M4 15 4.7 4.15 2.25 3.61 345 53 59
CV100L4 26 8.5 7.9 3.21 3.29 320 65 71
CV132S4 37 11.5 10.4 4.83 3.56 340 146 158
1200 CV132M4 50 15.5 14.2 6.18 3.52 340 280 324
CV132ML4 61 18.2 16.7 7.43 3.66 345 330 374
CV160M4 73 225 20.3 9.73 3.60 335 400 440
CV160L4 95 30 26.7 14.2 3.56 330 925 1030
CV180M4 110 36 30.2 19.7 3.65 330 1120 1226
Ccv180L4 125 39.5 33.8 20.5 3.7 345 1290 1396
CV200L4 200 58 53.2 23.7 3.76 330 2340 2475
CT71D4 3 1.9 1.67 0.95 2.48 355 4.6 5.5
CT80N4 5 2.9 2.28 1.79 3.03 350 8.7 9.6
CT9o0L4 10 5 4.32 2.61 3.2 345 34 39.5
CV100M4 15 6.5 573 3.10 3.61 345 53 59
CV100L4 26 1.7 10.86 4.41 3.29 320 65 71
CV132S4 37 15.8 14.35 6.67 3.56 340 146 158
1700 CV132M4 48 21 19.2 8.7 3.52 335 280 324
CV132ML4 58 26.5 23.8 1.2 3.66 320 330 374
CV160M4 71 30.5 27.2 13.4 3.6 340 400 440
cv1e0L4 89 39.5 34.5 19.53 3.56 335 925 1030
CV180M4 105 48 39.7 27.2 3.65 335 1120 1226
cv180L4 115 56 46.6 30.7 3.7 325 1290 1396
CV200L4 190 79 71.2 33.4 3.76 325 2340 2475
CT71D4 3 2.4 2.1 1.20 1.43 345 4.6 55
CT80N4 5 3.65 2.87 2.26 1.74 340 8.7 9.6
CT9o0L4 10 6.4 5.44 3.29 1.84 335 34 39.5
CV100M4 15 8.2 7.23 3.91 2.07 335 53 59
CV100L4 25 14.3 13.2 5.56 1.9 310 65 71
CV132S4 37 19.9 18.1 8.41 2.05 335 146 158
2100 CV132M4 48 26 23.7 10.75 2.03 330 280 324
CV132ML4 58 30.5 27.5 12.9 2.1 340 330 374
CV160M4 70 38 33.9 16.9 2.07 330 400 440
CV160L4 88 495 43 24.6 2.05 330 925 1030
CV180M4 100 59 47.7 34.2 2.1 325 1120 1226
CcVv180L4 115 64 53.7 35.4 2.14 345 1290 1396
CV200L4 175 91 80.1 412 2.16 325 2340 2475
CT71D4 3 3.35 2.9 1.65 1.04 350 4.6 5.5
CT80N4 45 4.75 3.6 3.1 1.26 345 8.7 9.6
CT90L4 9.5 8.4 7.12 4.54 1.33 345 34 39.5
CV100M4 15 11.3 9.95 5.39 1.51 345 53 59
CV100L4 21 17 15.2 7.65 1.38 310 65 71
CV13284 35 26.5 23.6 11.6 1.49 340 146 158
3000 CV132M4 45 34.5 31.2 15.1 1.44 335 280 324
CV132ML4 52 415 36.9 19.3 1.41 320 330 374
CV160M4 64 48.5 42.6 23.3 1.50 340 400 440
Ccv16e0L4 85 67 57.2 33.9 1.49 340 925 1030
CV180M4 93 77 61.1 47.2 1.52 335 1120 1226
CV180L4 110 94 77 53.1 1.43 325 1290 1396
CV200L4 145 110 94.1 57.8 1.54 330 2340 2475
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CT/CV servo motoriarinin MOVIAXIS® ¢cok eksenli servo sdriictisti uyum tablosu (400 volt AC sistem gerilimi)
Anma hizi ny = 1200 d/d

42

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imaks [Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cT7ipa  Mmaks [Nm] 7.70
nK6§e [d/d] 429.00
creong  Mmaks [Nm] 1460  15.60
Nksse [4/d] 595.00 @ 550.00
cTooLa  Mmaks [Nm] 30.50 | 30.50
Nksse [4/d] 685.00 | 678.00
cviooma Mmaks [Nm] 3520 | 45.00
Nksse [4/d] 806,00 | 678.00
cviooLa Mmaks [Nm] 65.00 | 75.00 | 75.00
Nksse [4/d] 762.00 666.00 @ 672.00
cvizasa Mmaks [Nm] 69.00 105.00 | 110.00  110.00
Nksse [4/d] 973.00 826.00 & 826.00 | 826.00
cvizoma Mmaks (Nm] 103.40 @ 139.00 = 150.00
Nksse [4/d] 947.00 | 832.00 | 806.00
M N 143.90 | 183.00 & 183.00
cv13zmLg Vmaks (NM]
Nksse [4/d] 851.00 774.00 | 774.00
cvicoma Mmaks [Nm] 139.50 | 213.00 | 219.00 @ 219.00
Nksse [4/d] 960.00 826.00 @ 84500 845.00
cvieoLa Mmaks (Nm] 207.40 | 280.00 294.00
Nksse [4/d] 992.00 | 909.00 @ 954.00
cvisoma Mmaks [Nm] 282.60 360.00 | 360.00
Nksse [4/d] 1018.00 | 1043.00 | 1075.00
cvisoLa Mmaks [Nm] 286.40 360.00 | 360.00
Nksse [4/d] 934.00 = 998.00 | 1050.00
cv200L4h Mmaks [Nm] 44220 | 567.00 @ 567.00
Nksse [4/d] 966.00 | 947.00 | 1088.00

1) Mevcut servo surtcllerle efektif motor kullanimi miimkin degildir.
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Anma hizi ny = 1700 d/d

Motor

Tip

CT71D4

CT80N4

CTo0L4

Cv100M4

cv100L4

CV13284

CV132M4

CV132ML4

CVv160M4

Cv160L4

CVv180M4

Ccv180L4

cv2ooL4"

In [A]
Imaks [A]
Mmaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mpnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mpnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mpnaks [NmM]
nK6§e [d/d]
Mmnaks [NmM]
nK6§e [d/d]

7.70
889.00

15.60
992.00
22.40
1312.00

20

30.50
1165.00
45.00
1158.00
46.70
1395.00

MOVIAXIS® MXA boyutu

12
30

45.00
1158.00
71.00
1152.00
75.40
1402.00

1) Mevcut servo surtcllerle efektif motor kullanimi miimkin degildir.

2

16
40

75.00
1114.00
102.00
1280.00

97.70
1446.00
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24
60

75.00
1114.00
110.00
1318.00
148.50
1254.00
143.70
1395.00
152.50
1357.00

32
80

150.00
1299.00
183.00
1312.00
206.00
1248.00
200.10
1434.00

48
120

150.00
1280.00
183.00
1344.00
219.00
1293.00
294.00
1338.00
308.90
1434.00

64
160

294.00
1420.00
360.00
1517.00
360.00
1485.00
417.60
1427.00

100
250

360.00
1606.00
360.00
1728.00
567.00
1504.00
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Proje planlamasi
Asenkron servo motorlarda motor segimi

Anma hizi ny = 2100 d/d

44

1) Mevcut servo surtcllerle efektif motor kullanimi miimkin degildir.

Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6

Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100

lmaks [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250

M, [N 690  7.70
c171pa  Mmaks [NM]

Moo (/] 1427.00  1318.00

M, [N 1560 | 15.60
cTsoNg  Mmaks [NM]

Moo (/] 1421.00 | 1402.00

M, [N 3050  30.50
cTooLa Mmaks [NMJ

Moo (/] 1632.00  1645.00

M, [N 4070 4500 = 45.00
cviooms Mmaks INMJ

Moo (/] 1587.00  1626.00  1626.00

M, [N 56.00 = 75.00  75.00
cviooLa Mmaks NMJ

Moo (/] 1741.00 1536.00 1536.00

M, [N 80.00  110.00  110.00
cvi3zsg Mmaks NM]

Moo (/] 1805.00 1728.00  1786.00

M, [N 119.60 = 150.00 150.00
cvizamg Mmaks INM]

Moo (/] 1747.00 1664.00 1696.00

M, [N 12350 | 166.00 183.00 183.00
cv132mLg Mmaks NM]

Moo (/] 1715.00 1581.00 1606.00 | 1606.00

M, [N 16170  219.00 = 219.00
cvieoms Mmaks NMJ

Moo (/] 1741.00  1690.00 | 1734.00

M, [N 24030 29400 294.00
cvieoLa Mmaks [NM]

Moo (/] 1786.00 | 1792.00 1869.00

M, [N 327.60 360.00
cvigoms Mmaks INMJ

Moo (/] 1830.00  2106.00

M, [N 33430 360.00
cvigoLa Mmaks [NMJ

Moo (/] 1664.00 2022.00

M, [N 532.00
cv200La" Mmaks INM]

Moo (/] 1728.00
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Proje planlamasi —

Asenkron servo motorlarda motor segimi ===z
|
Anma hizi ny = 3000 d/d
Motor MOVIAXIS® MXA boyutu
1 2 3 4 5 6
Tip In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
lmaks [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
M, [N 490  7.70
c171pa  Mmaks [NM]
Moo (/] 2566.00 2093.00
M, [N 1200 | 15.60
cTsoNg  Mmaks [NM]
Moo (/] 2406.00 | 2202.00
M, [N 2600 3050  30.50
cTooLa Mmaks [NMJ
Moo (/] 2451.00 2522.00  2522.00
M, [N 2900 4440 45 45
cviooms Mmaks INMJ
Moo (/] 2528.00 228500 2502 @ 2502
M, [N 4000 5690 7500  75.00
cviooLa Mmaks NMJ
Moo (/] 2746.00 | 2714.00 2362.00  2368.00
M, [N 5690 8740 11000 110.00
cvi3zsg Mmaks NM]
Moo (/] 2714.00 2541.00 2490.00 2630.00
M, [N 8390 11350 150.00  150.00
cvizamg Mmaks INM]
Moo (/] 2732.00 | 2592.00 2528.00 | 2541.00
M, [N 109.60 167.00  183.00 183.00
cv132mLg Mmaks INM]
Moo (/] 2714.00 2483.00 2573.00 2573.00
M, [N 17670 = 219.00 219.00
cvieoms Mmaks NMJ
Moo (/] 2426.00 | 2406.00 2515.00
M, [N 23220 294.00
cvieoLa Mmaks [NM]
Moo (/] 2541.00 2682.00
M, [N 23270 360.00
cvigoms Mmaks INMJ
Moo (/] 2701.00 2618.00
M, [N 349.00
cvigoLa  Mmaks [Nm]
Moo (/] 2547.00
M, [N
cv200La" Mmaks NM]
nK6§e [d/d]

1) Mevcut servo surtcllerle efektif motor kullanimi miimkin degildir.
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Proje planlamasi
Fren direnci secimi

3.9 Fren direnci segimi

Fren direnci kablolarinda yiiksek DC gerilim (yakl. 900 V) mevcuttur.
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

* Fren direnci kablolari bu yiksek DC gerilime uygun olmalidir.

« Fren direnci kablolarini kurallara uygun monte edin.

Fren direngleri Py ile yuklendiklerinde ylizeylerinde yiksek sicakliklar olusmaktadir.
Yanma ve yangin tehlikesi.

* Uygun bir montaj yeri segin. Fren direngleri normal olarak elektrik panosunun
Ustiine monte edilir.

* Fren direncine dokunmayin.

1

UYARI

* Bu bolimde verilen degerler BW... igin gecerlidir.

«  MOVIAXIS® ile fren direnci arasindaki kablonun maksimum 100 m olmasina izin
verilmektedir.

Harici fren direncgleri tablosu

MOVIAXIS® MX gii¢ kaynagi modiilii Boyut 1 Boyut 2 Boyut 3
10 [kW] 25 [kW] 50 [kW] 75 [kW]
Dahili fren direnci - - - -
e Sabit tel
Harici fren direnci Sabit tel direng |, d(;:ﬁlr(‘?zgara Ce:;li(r;i‘g(}ara Qegli(r;znggara
direng
R[Q]" 27 12 5.8 3.6
Fren direncleri | Tetikleme akimi? Parca numarasi
0.6 kW daimi
BW027-006 If =4.7 Agrus 822 422 6 34.8 kW Ppaks
27 Q
1.2 kW daimi
BW027-012 If = 6.7 Agrus 8224234 34.8 kW Ppaks
27 Q
2 kW daimi
BW247 IF =6.5 ARMS 8207143 20 kW Pmaks
47 Q
4 kW daimi
BW347 IF =9.2 ARMS 820798 4 20 kW Pmaks
47 Q
5 kW daimi
BW039-050 I =11.3 Agus 820798 4

24 kKW Ppaks
390

Tablonun devami arka sayfada.
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-
MOVIAXIS® MX gii¢ kaynagi modiilii Boyut 1 Boyut 2 Boyut 3
10 [kW] 25 [kW] 50 [kW] 75 [kW]
Dahili fren direnci -- -- -- --
Sabit tel
. - - . - direng Celik 1zgara Celik 1zgara
Harici fren direnci Sabit tel direng | Celik 1zgara direng direng
direng
RO 27 12 5.8 3.6
Fren direngleri = Tetikleme akimi® Parga numarasi
1.5 kW daimi
BW012-015 | Ig=11.2 Agys 8216797 784K Prmaks
(Sabit tel direng)
2.5 kW daimi
78.4 KW Ppaks
BW012-025 Ir =14.4 Arns 821680 0 120
(Celik 1zgara
direng)
5 kW daimi
78.4 KW Ppaks
BW012-050 IF =20.4 Arus 8216819 12Q
(Celik 1zgara
direng)
10 kW daimi
78.4 KW Ppaks
BW012-100 IF =28.9 Arus 8216827 12Q
(Celik 1zgara
direng)
16 kW daimi
62.7 KW Ppaks
BW915 I =31.6 Arus 821260 0 150
(Celik 1zgara
direng)
2.5 kW daimi
BWO006-025-01 I =20.76 Arns 18200117 156 kW ,f)maks
6Q
5 kW daimi
BWO006-050-01 I =29.4 Agys 18200125 196 KV fymaks
5 kW daimi
BW004-050-01 Ip=37.3Agys 18200133 235 KW Pmaks
10 kW daimi 10 kW daimi
BW012-100 IF =28.8 Arus 8216827 784 kW Praks | 78.4 kW Ppaks
120 12Q
13 kW daimi 13 kW daimi
BW106 IF = 46.5 Arus 8210500 156 kW Ppaks 156 kW Paks
6Q 6Q
18 kW daimi 18 kW daimi
BW206 I = 54.7 Arus 8210519 156 kW Ppaks 156 kW Paks
6Q 6Q

1) izin verilen minimum direng

2) Fren direncinin korunmasi igin "fren direncini koruma" bélimiindeki uyariya bakiniz
3) Ortadan gikish 1 Q fren direnci
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Sec¢im kriterleri

Pik fren giicii

Fren kiyici

Bir fren direncinin se¢imi asagidaki kriterlerce belirlenir:
» Pik fren giici

*  Fren kiyici

* Termik fren glcu

DC Link gerilimi ve fren direng degeri, fren direncinin kisa slirede alabilecegi maksimum
yukin degerini belirler.

Pik frenleme giiclt degeri asagidaki sekilde hesaplanir:
U2
Fnaks™= %
60327axx
Upc, DC link geriliminin maksimum degeridir ve bu MOVIAXIS® 'de 970 volt DC'dir.
Tablodaki her fren direnci degerine ait pik fren glici sayfa 46 'daki tablodadir.

* Pik fren gici
Fren kiyici, gu¢c kaynadi moduline esit asir yuk karakterine sahiptir ve
projelendiriimede dikkate alinmasi gerekmez.

» Daimi fren glicu

Fren kiyicinin ihtiyaci gug, surekli frenlemede glic¢ kaynagr modulinin anma
glcunin % 50'sine kadar ¢ikabilir. Hesaplamanin temeli olarak ilerideki "termik fren
guct" bélumunde agiklanan P, 1ggcgfNin degeri alinacaktir.

Glc kaynagi modulinin anma glicl
Py, 100cDF <~ s 2yNad 5 g

60329atr
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Termik fren giicii Fren direncinin projelendiriimesinde termik fren giict dikkate alinmaldir.
Bu durum fren direncinin tim ¢evrim boyunca isinmasini dikkate almalidir.
Termik fren glicti tim ¢evrimin enerji igerigi Uzerinden hesaplanir.
* Reaktif enerjinin hesaplanmasi

Wiop= Re 1Xt1 +Reox to + ... +Re nx ty

57235atr
Wiop TUum gevrim sireci icin reaktif enerji
Pre Reaktif hareket modunda gl (Gecikmeler icin pik gii¢ sabiti ortalamasi alinabilir)
th Hareket modu suresi

Motor hareket bolimleri ve duraklamalar burada dikkate alinmamistir.
+ Sanal fren siiresinin hesaplanmasi

Reaktif enerjinin, sadece frenleme islemine kullanildigi siireye sanal fren siresi denir.
Bu giliciin degeri igin olugsan maksimum reaktif giic temel alinir.

th= Wto
|:>re maks
57235atr
tve Sanal fren suresi
Pre maks Olugan pik reaktif glic
+ Bagil reaktif caligma siiresi belirlenmesi
t
- _'vB
EDre= —
57240atr
ED,e Sanal fren slresine ayarl bagil reaktif calisma suresi
T Cevrim suresi (Duraklamalar ve motor modu sureleri dahil)

Projelendirme el kitabi — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® MX 49




Proje planlamasi
Fren direnci sec¢imi

* Asin yiiklenme faktoriiniin belirlenmesi

Tel ve gelik 1zgara direnglerde cesitli gorev ¢evrimlerindeki
asin yliklenme faktorleri

100

Tel direnclerde gérev
cevrimi sureleri

)
TAN
A
&
Z- . .
V’% Celik 1zgara direnglerde
& gbrev gevrimi siresi
2
&
&
7
e
&
2
:‘9
™
i \
£
5 10 \\ N
4
3 \\ N
N

1 10
CDF degerleri [%]

57241atr
Resim 10: Boru ve ¢elik 1zgara direngleri igin asir1 yiiklenme faktérii

* Gerekli fren direng giiciiniin belirlenmesi
istenen fren direnci giicl, asir yiiklenme faktori yardimiyla %100 CDF temel alinarak
hesaplanabilir (katalog degeri).

F)re maks
Asiri yiklenme faktoéri

Py, 100cDF =

57241atr

Po, 100ckp % 100 CDF'yi referans alan fren direnci glicu
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Proje planlamasi — 3

Fren direnci sec¢imi Z===

* Katalogdan fren direnci se¢imi
% 100 CDF giicd ile fren direng glici katalogdan bulunabilir.

Bir 10 kW gii¢ kaynagi modiilii igin 6rnek hesaplama

* |zin verilen minimum fren direnci: 27 Q

* 10 kW'lik gi¢ kaynadi modiiliine 5 adet fren direnci atanmistir, [itfen 46. sayfaya

bakiniz.
2,5 e
t5
2< R
t1
__j,5
=
=3
o
I
t3
05 {--—-—f--—- -
t2 t4 t6
0
0 1 2 4 5 7 8 10
t[s]

Resim 11: Tiim eksenlerin reaktif glicli toplami

Geri beslenen

57243axx

57243atr

57243atr

enerjinin
belirlenmesi Wiop= Re 1x tq + Reoxto+ . ... +Renxty
Wiop=1.5kW x 1s+05kWx3s+2kWx1s=5kWs

Sanal fren
stiresinin
hesaplanmasi - Wiop

th

Pre maks
- 5kWs _

tye KW - 25s
Bagil reaktif
galisma siiresi
belirlenmesi - tve

EDre T

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
Fren direnci sec¢imi

Asiri yliklenme
faktorinin
belirlenmesi

Gerekli fren
direng glicliniin
belirlenmesi

Katalogdan fren
direnci segimi

Fren direnci
korumasi

Faktortn "Asin yiklenme faktort" diyagrami yardimiyla belirlenmesi, sekil 10.
Asin yuk faktori: 4 (CFDjen= % 25, lamel direnci ve gevrim stresi = 10 sn).

I::'re maks
Asir yuklenme faktori

Py, 100cDF =

Pe, 100cDF = ZEW =500 W

57248atr

Katalog yardimiyla asagidaki fren direng degeri segilir:
BW027-012 600 W daimi gugte.

DUR!

Fren direncinin korunmasi i¢in bir termik asiri yik roélesi gereklidir. Bu tip réleler
anahtarlama akiminin ayar imkanina sahiptir. Anahtarlama akimi direncin anma
akimina ayarlanir.

Burada kesinlikle motor koruma salteri kullaniimaz.

Dikkat: asir termik ylklenmede fren direncinin gui¢ kontaklari agilamaz. Fren direnci
ile DC Link arasindaki baglanti kesilmemelidir. Bunun yerine asiri ylk rélesinin kontrol
kontagi acilir (— Isletme kilavuzu, bélim 5.5'te "baglanti devre semalari" 'na bakiniz).

Cihaz sicakligi

52

A UYARI

Fren direngleri Py ile yiklendiklerinde ylzeylerinde yuksek sicakliklar olugsmaktadir.
Yanma ve yangin tehlikesi.

* Uygun bir montaj yeri segin. Fren direngleri normal olarak elektrik panosunun
ustiine monte edilir.

* Fren direncine dokunmayin.
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Proje planlamasi e
Fren direnci sec¢imi Z===

UYARILAR

Fren direncgleri isletme sirasinda ¢ok isinirlar. Fren direncinin kafesi yiksek sicaklik
1 nedeniyle 100 °C'ye kadar isinabilir.

Havalandirmaya, montaj alaninin buyuklugune ve 1siya hassas pargalara olan uzakliga
6nemle dikkat edilmelidir.

Genel olarak fren direncinin uzun bir siire icin nominal glgte ¢alistigi kabul edilmelidir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

53



54

Proje planlamasi
24 V glg kaynaginin secimi

3.10 24V gii¢ kaynaginin se¢imi

Aks moddlleri igin 24 V gu¢ kaynagi 2 ayri baglanti klemensi Uzerinden saglanir:
» Elektronik devrelerin beslenmesi
* Frenlerin beslenmesi

MXP| |MXA| |MXA MXA| |MXA MXS

X16|j 24 V harici
X5 X5 X5 X5 X5

24 V elektronik

24 V fren

59025atr
Resim 12: MOVIAXIS® MX cihazlarinin yerlesim siralamasi érnegi

Aciklama:

24V DC 24 V besleme gerilimi

MXP MOVIAXIS® gii¢ kaynagi modiilii

MXA 1 .. MXA 4 MOVIAXIS® aks modiilii cihaz 1 den 8'e kadar
MXS 24 V anahtarlamali gi¢ kaynagi

24 V besleme 24V gerilim beslemesi acildiktan sonraki akim egrisi ve ¢alisma sartlari bagimlihgi akisi
geriliminin Sekil 13'de gosterilir.

projelendirilmesi  gg/i genelde iic bdlime ayrilir.

IIPa

«—[1]

IaglklPaglk

In/Py

>

tac;,lk t

59085atr
Resim 13: Cihaz agildiktan sonraki akim ve gli¢ egrisi

[11  Cagik dahili giris kapasitansina bagimh ytik akimi
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Proje planlamasi
24 V glg kaynaginin secimi

1.

3.

Cihazlardaki giris kondensatdrlerinin yiklenmesi prensibini tanimlar. Bir zaman
arahdi vermek mUmkin degildir, ¢inki gu¢ kaynagdinin yapisi ve kablo segimi
yukleme siresi icin 6nemli birer faktordir. Bu nedenle asagidaki tablo tGzerinden tim
cihazlarin kapasitans toplami olusturulmalidir. Anahtarlamali gi¢ kaynagi
imalat¢ilar igletme kilavuzlarinda g¢ogunlukla ylklenebilecek kapasitanslara ait
teknik bilgi vermektedirler. Yiukleme siresi 1 zaman bélimu 2 den ¢ok daha kisadir.
SEW anahtarlamali gli¢ kaynagi moduli MXS, cihaz kombinasyonlarini mimkin en
yuksek kapasitede guvenli olarak isletebilecek yetenektedir.

Bu zaman bdliminde genelde cihaz i¢i anahtarlamali gli¢c kaynaklari isletmeye girer.
Bu bolim igin en ylksek sarfiyat toplami hesaplanmalidir. Giig kaynagi bu toplam
glcu en az 100 msn saglayabilmelidir.

SEW anahtarlamali glic kaynagdi moduli MXS bu kosulu saglar.

Anma gucl araligi. Bagh tim cihazlarin anma gugleri toplami ile gli¢ kaynaginin
anma gucunu ortaya gikar.

1'den 3'e kadar noktalarin projelendiriimesi igin tablo.

E:’Ztt:;::_k Anma akimi Iy Maks. Agma Acgma darbe C:., [uF] giri
Cihaz tipi [A]/Anma  akimi[A]/Giig siiresit;, in LUF] Qirlg
besleme iicii Py [W] P, [W] [msan] kapasitansi
gerilimi [V] g N in

MXA BG1 0.7/17 2/48 60 600
MXA BG2 0.95/23 2.2/53 70 600
MXA BG3 1830 1.3/23 2.1/50 90 600
MXA BG4 2.2/53 2/48 80 700
MXA BG5 2.3/55 2/48 80 700
MXA BG6 32177 2.5/60 60 1000
MXP BG1 18- 30 0.5/12 03/7 40 100
MXP BG3 0.8/19 0.6/14 60 500
MXZ 0.1/25 0.3/7 60 50

— 18- 30
MXC 1/24 2.7/65 400 300
MXM") 18-30 | 0.1/25 02/5 30 50

- PW

XFE Ana cihazin bir parcasidir
XFP 3
XFA 2 Ana cihazin
X10 Ana cihaz 1 bilgileri

—— Gizerinden icerisinde
XIA beslenme 1 dikkate
XGH?) 2 alinmigtir
XGS?) 2

1)
2)

DHP11B ile birlikte gegerli
Enkoder baglanmamig durumda veriler. Baglanabilecek en yiksek glc: 12 W

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
24 V glg kaynaginin secimi

Tekli ve ikili

Resimde gorilen, aks moddlleri MXA 4 ve 5'in birbirinden ayri 24 V elektronik devre
yoldan besleme

beslenmesi, fis soketlerin kontak akiminin 10 A 'in Uzerinde agir yuklenmesini

onleyecek bir 6rnektir. Eger beklenen akim 10 A'in tGzerindeyse bu sekilde ¢ift yoldan
besleme yapilmalidir.

Cift yollu beslemede elektronik devrelerin besleme ayrim noktasi, giiciin her iki bélime
esit dagilmasini saglayacak yonde belirlenmelidir.

MXZ MXP MXA MXA MXA| |MXA
1 2 3 4
X5 X5 X5 X5 X5 X5
Kaynak*| |Kaynak*
a b ab a b ab ab ab 24V 24V
{ Elektronik
beslemesi
|
——
beslemlesi

) 57299btr
Resim 14: Ornek: Tek yollu elektronik ve fren gli¢ beslemesi

MXZ MXP MXA| |MXA MXA| |MXA MXA MXA MXA MXA
1 2 3 4 5 6 7 8
X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 ¥
Kaynak*| |Kaynak
ab ab ab ab ab ab ab ab ab ab 24V 24V
o { } { } { Elektronik
beslemesi
|
——
- - - - - — I - Fren %
beslemelsi
} 57298btr
Resim 15: Ornek: Cift yollu elektronik devre beslemesi

* SEW-EURODRIVE 24 V anahtarlamali gli¢ kaynagi moduli MXS 6nerilir
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Proje planlamasi —
24 V glg kaynaginin secimi Z===

24 V gii¢
kaynaginin
gerilim toleransi
gereksinimleri

Fren kumandasi

Frenli AC
motorlarin
baglanmasi

24 V glg¢ kaynagi projelendirilirken Gg¢ farkl durum dikkate alinir:
1. MOVIAXIS® aks grubunda sadece asagidaki servo frenli motorlari bagh veya durum

2'de belirtilen motorlarla karma igletme yapilmakta:

+ CMP40/50/63,
» DS56.

. Fren cikigi kontrol ¢ikigi olarak kullanilir (6rnegin fren kontroll bir BMK, BME fren

redreséru Uzerinden), yani MOVIAXIS® aks sistemine sadece su servo fren motorlari
bagl:

« CT/CV

+ CM

» Eger fren kablosu 25 m'den uzun ise DS56, bunun igin, bkz. sayfa 59.

» Eger fren kablosu 25 m'den uzun ise CMP40 / 50 / 63, bunun igin bkz. sayfa 59.

. Frenli bir motor bagli degil.

Besleme gerilimi Durum 1 Durum 2" Durum 3

Elektronik modl besleme gerilimi 24V + % 25 24V +% 25
24V £ % 25

Fren besleme gerilimi 24V +%10/-%0 yok

Ortak bir gi¢ kaynagi kullanimi

Motor frenlerine sadece dijital ¢ikis X6 Uzerinden; MOVIAXIS® eksen modiiliinde DBOO,
Uzerinden kumanda edilir. Bagka elektronik cihazlar, érnegin kontrol Uniteleri Gzerinden
kumanda edilemez.

SEW fren sistemleri icin genis bilgiyi, "Rediktorli motorlar" katalogunda bulabilirsiniz.
Bu katalog SEW-EURODRIVE 'dan siparis edilebilir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
24 V emniyet teknigi secimi

3.11 24 V emniyet teknigi se¢cimi

Projelendirme igin bilgiler asagidaki dokiimanlardan alinabilir:
« MOVIAXIS® icin Glvenli Ayirma — Kosullar.
« MOVIAXIS® icin Giivenli Ayirma — Uygulamalar.

3.12 Kondansatér modiilii segimi

1

UYARILAR

Bir kondansatér modulinin projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a
basvurunuz.

3.13 Tampon modiilii se¢imi

1

UYARILAR

Bir tampon modulinin projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a basvurunuz.

3.14 DC Link desarj modiilii segimi

UYARILAR

Bir DC Link desarj modilinin projelendiriimesinde litfen SEW-EURODRIVE'a
basvurunuz.
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Sebeke baglantisi, motor, motor freni ve fren direng kablolari, sigortalar

Proje planlamasi

3.15 Sebeke baglantisi, motor, motor freni ve fren direng kablolari, sigortalar

Ozel kogullar

Motor kablosu
uzunlugu

Motor fren kablosu

Kablo kesitleri
ve sigortalar

Sigorta ve kablo kesiti seciminde ulusal ve sisteme 6zgiu talimatlar dikkate
alinmahdir. Gerektiginde UL'ye uygun montaja dikkat ediniz.

Maksimum motor kablosu uzunlugu

* 50 m (ekranlanmis),

* 100 m ekransiz (EMU uyarilarina bakiniz).

Burada 2 A aks modiilii istisna olusturur. Bunun maksimum motor kablo uzunlugu
* 25 m (ekranlanmis),

* 50 m ekransiz (EMU uyarilarina bakiniz).

Motor fren kablosunun uzunlugu, 24 V fren beslemedeki tolerans gereksinimini etkiler.
24 V besleme gerilimi kablosunun kesiti 1 mm? 'nin altinda olmamalidir. 25 m 'den uzun
kablolar igin fren redresori tzerinden dahili bir kumanda gerekir. Fren motoru kablolari
daima ekranh olmaldir. SEW-EURODRIVE motor freni igin hazir kablolarin
kullanilmasini énerir.

SEW-EURODRIVE, PVC izoleli tek bakir damarli kablo kullaniminda, bunlarin 40 °C
cevre sicakligi olan kanallara serildigi ve sebeke anma akiminin % 100 cihaz anma
akimina esit oldugu varsayilirsa asagidaki kablo kesit ve sigorta degerlerini énerir:

MOVIAXIS® MXP glic kaynagi modiilleri:

MOVIAXIS® MXP Boyut 1 Boyut 2 Boyut 3

Anma cikis giicii [kW] 10 25 50 ‘ 75
Sebeke baglantisi

Anma sebeke akimi AC [A] 15 \ 36 72 \ 110
Sigortalar F11/F12/F13 Iy Sebeke anma akimina gére boyutlama

Sebeke kablosu L1/L2/L3 1.5 - 6 mm? 10 - 16 mm? 16 - 50 mm? 35 - 50 mm?
PE iletkeni 1 x 10 mm? 1 x 16 mm? 1 x 50 mm? 1 x 50 mm?

Sebeke baglantisi kesit ve

kontaklar

Takilabilir COMBICON
PC4, maks. 4 mm?

Takilabilir COMBICON

) M8 saplama vida
PC6, maks. 6 mm

maks. 50 mm

Ekran klemensi kesiti ve
kontaklari

maks. 4 x 50 mm? ekransiz
veya
4 x 16 mm? (ekranlanmis)

maks. 4 x 4 mm? maks. 4 x 6 mm?

Fren direnci baglantisi

Fren kablosu +R/-R

Boyutlama fren direncinin anma akimina uygun

Baglantilarin kesiti ve kontaklar

Takilabilir COMBICON

) Takilabilir COMBICON M6 saplama vida
PC4, maks. 4 mm

PC6, maks. 6 mm? maks. 16 mm

Ekran klemensi kesiti ve
kontaklar

maks. 4 x 4 mm? maks. 4 x 6 mm? maks. 4 x 16 mm?

Fren direnci kesiti ve kontaklari

— Fren direnglerinin teknik verileri

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Proje planlamasi
Sebeke baglantisi, motor, motor freni ve fren direng kablolari, sigortalar

Aks modiilii MOVIAXIS® MXA:

MOVIAXIS® MXA Boyut 1 Boyut 2
Anma ¢ikis akimi AC [A] 2 4 8 12 16
Motor kablosu U/V/W 1.5 - 4 mm?

Motor baglanti panosu

COMBICON PC4

baglantisi takilabilir, maks 4 mm?

Mo:tor giic ekranlama klemensi maks. 4 x 4 mm?2

baglantisi

MOVIAXIS® MXA Boyut 3 Boyut 4 Boyut 5 Boyut 6
Anma ¢ikis akimi1 AC [A] 24 32 48 64 100
Motor kablosu U/V/W 4-6mm? 6 mm? 10 - 16 mm? 16 mm? 25 - 50 mm?

Motor baglanti panosu baglantisi klemens tek damar: 0.5...6 mm

COMBICON PC6 takilabilir, her
M6 saplama civata

maks. 16 mm? maks. 4 x 50 mm?

her klemens igin 2 damar: 0.5...16 mm?

baglantisi

Motor kablosu
lizerinden gerilim
disimii

Motor gii¢ ekranlama klemensi

maks. 4 x 6 mm? maks. 4 x 16 mm? maks. 4 x 50 mm?

Motor kablo kesiti, gerilim diisiimii mimkiin oldugu kadar az olacak sekilde
segilmelidir. Gerilim disiiminin ¢ok blylik olmasi, motorun nominal tork degerine
ulasamamasina sebep olur.

Beklenen gerilim disimu asagidaki tablolar yardimiyla belirlenir (daha kisa veya daha
uzun kablolarda gerilim dislsi kablo uzunluguna oranla hesaplanabilir). Bu bilgiler
efektif akim ve EN 60204-1 1998-11, tablo 5 deki yonteme gore serilmis ve 40 °C gevre
sicakliginda PVC izoleli bakir damar kablolar icin gecerlidir.

Kablo Yiikleme I [A] =
kesiti 4 6 \ 8 \ 10 \ 13 16 20 \ 25 \ 30 \ 40 50 63 80 \ 100 \ 125 150
Bakir Gerilim diisimi AU [V], uzunluk = 100 m (330 ft) ve 9 =70 °C

1,5 mm?2 53 8 106 133 173 213 " R N N M M R N n N

2,5 mm? 32 48 | 64 | 81 104 128 16 1 R 1 D) D) 1 R 1 D)

4 mm? 19 | 28 | 38 47 65 80 | 10 125 Y N N N R R N N

6 mm?2 ' 44 53 64 83 99 N h D o [ H N )

10 mm? 32 40 50 60 | 82 102 " 1 N N N

16 mm?2 33 1 39 | 52 | 65 79 100 " N N

25 mm? 25 33 41 51 64 80 M M

35 mm? 29 | 36 | 46 | 57 72 86
50 mm? 40 50 6.0

1) Gerilim disimu yuksek oldugu igin uygun olmayan boyutlama araligi.
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Proje planlamasi
Izin verilen sebeke gerilimleri

Kablo Yiikleme | [A] =

kesiti 4 6 8 10 13 16 20 25 30 40 50 63 80 100 125 150
Bakir Gerilim diistimi AU [V], uzunluk = 100 m (330 ft) ve 9 = 70 °C

AWG16 70 105! D 0y 0 oy [y oy oy oyl [
AWG14 42 63 84 105 136 R R R N R R R R N R
AWG12 26 39 52 64 84 103 129 N O D o N o n o H )
AWG10 56 | 69 | 87 108 130 " R R R R N R
AWGS 45 56 70 84 112 R R R N R
AWG6 ' ' 43 51 69 86 108 137 D D
AWG4 32 43 | 54 | 68 87 108 135 1
AWG3 26 34 43 51 69 86 107 12.8
AWG2 34 42 54 68 85 102
AWG1 34 43 54 68 8.1
AWG1/0 26 34 43 54 68
AWG2/0 ' 27 34 43 51

1) Usebeke = 460 V¢ 've bagli olarak % 3'ten fazla gerilim distimi (6nerilmez)

3.16 lzin verilen sebeke gerilimleri

1

UYARILAR

MOVIAXIS® yildiz noktasi dogrudan topraklanmis sebeke gerilimlerinde kullanmak
Uzere tasarlanmistir (TN ve TT sebekeleri). Yildiz noktasi topraklanmamig gerilim
sistemlerinde (6rnegin IT sebekeleri) misaade edilmektedir.

SEW-EURODRIVE, darbe-kod 6élgim prensipli PCM (Pulse-Code Measurement)
toprak kagagi denetleyicileri kullaniimasini dnermektedir. Bu sayede toprak kagagi
denetleyicide servo sirtcuinin topraga goére kapasitansi nedeniyle hatalar olusmaz.

3.17 Sebeke kontaktorii ve sebeke sigortalari

Sebeke

kontaktortii

+ Sadece kullanma kategorileri AC-3 (IEC 158-1) olan sebeke kontaktorleri
kullaniimahdir.

+ Roéle K11 adim adim calistirmada degil, sadece servo sdrucinin agip
kapanmasinda kullanilir. Adim adim galistirma i¢in FCB "Jog" modunu kullanin.

DUR!

»  Sebeke kontaktodri K11 igin 10 saniyelik minimum kapanma siresine uyulmalidir.
+ Sebekeyi dakikada bir defadan fazla a¢ip kapamayin!
+ Sebeke kontaktoéri daima sebeke filtresinin dniine yerlestirilir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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—J Proje planlamasi

- EMU'ya uygun montaj igin parcalar
Sebeke sigortasi gL, gG sinifi kablo koruma tipleri:
tipleri

« Nominal sigorta gerilimi = Nominal sebeke gerilimi

B, C ve D sinifi kablo koruma salterleri:
» Kablo koruma salterinin nominal gerilimi 2 nominal sebeke gerilimi

* Kablo koruma salteri nominal akimlari gli¢ kaynagr moduli sebeke nominal
akimindan % 10 daha fazla olmahdir.

3.18 EMU'ya uygun montaj igin pargalar

EMU dayanikliligi

EMU emisyonu

Sinir degeri sinifi A

IT Sistemleri

MOVIAXIS® servo siiriiciisi baska makine ve tesislerin bir pargasi olarak kullaniimak
Uzere tasarlanmigtir. Bu cihazlar EMU Uriin Standardi EN 61800-3'e "Devir Sayisi
Degistirilebilen Elektrikli Tahrikler" uygundur. EMU'ya uygun montaj uyarilar yerine
getirildiginde, tim makinenin/tesisin, EMU Direktifi 89/336/EWG bazinda istenen CE-
isareti verme kosullari da yerine getirilmig olur.

MOVIAXIS® elektromanyetik dalga girisim uyumlulugu konusunda EN 61000-6-2 ve
EN 61800-3 tarafindan istenen tiim sartlar yerine getirmektedir.

Endustri bolgelerinde yerlesim mekanlarindan daha yiksek girisim emisyonu
seviyelerine izin verilmektedir. Endustri bolgelerinde besleme sebekesinin durumuna ve
tesisin konfiglirasyonuna bagli olarak, asagidaki énlemlerden vazgegcilebilir:

EN 55011'e gore sinir deger sinifi A'ya uygunlugu 6zellikleri asagida agiklanan tipik bir
surucd sistemi kurulumu ile denenmigtir:

+ Servo surict, EMU kurallarina uyumla galvanizli montaj plakasi ile bir elektrik
panosu igine yerlestirilir.

» Bir sebeke filtresi NF kullanilir.
« Ekranli SEW motor kablolari kullantlir.

DUR!

Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemleri (IT sistemleri) icin EMU sinir degerleri
verilmemistir. Sebeke filtrelerinin etkinligi oldukga sinirlidir.

MOVIAXIS® sebeke filtresinin kablo uzunlugu

DUR!

Eger gli¢ kaynadi moduli ile sebeke filtresi ya da sebeke filtresi ile K11 kontaktoru
arasinda ekransiz kablo kullanilirsa bunun uzunlugunun 600 mm'yi asmamasi gerekir.
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Proje planlamasi
EMU'ya uygun montaj igin parcalar

A sinir degeri
sinifi igin devre
semasi

L2
L3 o
PE — T,,,,T,,, ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
i i [] [] K11
| |
o
' 4 L1 1213
! Sebeke filtresi
i L L2 LS/KabIo uzunlugu < 600 mm
|
X113
e ................................
PE L1 L2 L3
X4 X4 X4 X4 X4
PE[@] el PE {1 PE 1 PE
O * + 7 + 7 + 7]
=23 =1 {21 121 121
Kondensator Gii¢ kaynagi modiili Aks modiilii Aks modiilii Aks modiilii
moduili
PEU V W i i
X6 X2 TR
|
. } kontroli
F16 |
K11 i
etkiler !
|
- A
Fren direnci

F16 (asin akim rélesindeki tetikleme

kontag) tetiklendiginde, K11 agilmal ve

DI "Cikis kati inhibit" bir "0" sinyali almalidir.
F16 bir mesaj kontagidir, yani direng devresinde
kesinti olmamalidir.

Resim 16: EMU'ya uygun montaj icin devre semasi

60436ATR

Bu konu ile ilgili diger bilgiler icin bkz. MOVIAXIS® isletme kilavuzu, Bélim 5.8.
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4 Parametre tanimi
£80 Gosterge degerleri parametreleri tanimi

P600

4 Parametre tanimi

Bolim 5 "indeks" altinda, yiikselen parametre indeksine siralanmis ve konuya ilgili
sayfaya isaretli bir liste bulunmaktadir.

Varsayilan degerlerin alti gizilidir.

4.1 Gosterge degerleri parametreleri tanimi

Aktif tahrik
linitesinin iglem
degerleri

10120.1
Hiz

9704.1
Pozisyon

9839.1
Modiilo pozisyonu

9985.1
Tork

9980.1
Devir sayisi

10068.1
Pozisyon

64

Birim: Uygulayici birimi (varsayilan: d/d)

Cozinarluk: 103

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Uygulayici birimi olarak guincel gergek hiz.

Birim: Uygulayici birimi (varsayilan: dev)
Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Uygulayici birimi olarak glincel gercek konum.

Birim: Uygulayici birimi (varsayilan: dev)

Gozinurlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1

Modulo sinirlari ayarlanmig gincel gercek modilo pozisyonu (uygulayici birimi olarak):
» Parametre "9594.10 Modlilo tasmasi",

+ Parametre "9594.1 Modiilo alt tagsmasi".

Birim: Uygulayici birimi (varsayilan: Anma motor torkunun yiizdesi)
Cozinarliuk: 103

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1

Uygulayici birimi olarak guincel tork.

Birim: d/d

Cozuniirliik: 1073

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Glncel gercgek devir sayisi (Sistem birimi).

Birim: Artirnm

Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Artirim olarak gtincel gergek pozisyon (sistem birimi).
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Parametre tanimi 4

Gosterge degerleri parametreleri tanimi P60,

9784.1
Tork

9951.1
Etkin minimum tork

9951.2
Etkin maksimum
tork

9872.255
KTY'deki motor
sicakligi

9874.255

Motor ylikd,
maksimum KTY
modeli

P600

Birim: Anma motor torku ylzdesi

Cozinarluk: 103

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Guincel motor torku (sistem birimi).

Birim: %

Cozuniirlik: 1073

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1

Etkin minimum tork (sistem birimi).

Bu parametre etkin negatif tork sinirinin gtincel degerini gosterir. Bu da
e sistem siniri,

* uygulama siniri,

e akim siniri,

+ veya FCB sinirlarindan biri

olabilir. Hangi degeri alacagi ilk sinirlamayla belli olur.

Birim: %

Cozinarluk: 103

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1

Etkin maksimum tork (sistem birimi).

Bu parametre etkin pozitif tork sinirinin gtincel degerini gésterir. Bu da
* sistem siniri,

* uygulama siniri,

« akim siniri,

» veya FCB sinirlarindan biri

olabilir. Hangi degeri alacagi ilk sinirlamayla belli olur.

Birim: °C
Cozuniirlik: 1073
Gulncel parametre setinin KTY'deki motor sicakhgi.

Bu deger sensdr sicakhgdidir. Dinamizme bagl olarak motorun sicakligindan farkl
olabilir.

Giderilmesi: Motorun hesaplanan modele gore yuklenmesi.
KTY sensoéru £ % 5 toleranslidir.

Birim: %
Cozunirlik: 1073
Giincel parametre setinin motor yika.

Motor ylklenmesini bulmak igin, motor sicakliginin KTY sensorline gecis degerini
hesaplayan bir motor modeli kullanilir. Burada ayrica enjekte edilen akim da dikkate
alinir. Gosterge % olarak verilir ve 40 °C = % 0 6rnek motor sicakliginda baslar ve
% 100'de kapanir.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

P600

Cikig kati islem
degerleri

9793.1
Cikis frekansi

9786.1
Cikis akimi

9787.1
Tork akimi

9788.1
Miknatislanma
akimi

8326.0
Cikis akimi

9853.1
Tork akimi

9855.1
Miknatislanma
akimi

8325.0
DC Link gerilimi

MOVIAXIS®, aks modltiniin asin yuklenmesini énlemek igin cesitli dahili degerleri
denetler. Ornegin bunlar:

* chip hub,

» chip sicakhg,

+ sogutucu gdvde sicakligi,

» elektro mekanigin yiklenmesi.

MOVIAXIS®in 6nceden kestirilebilen calisma tarzi kullaniciya avantaj saglar. Ornegin
istenmeyen veya beklenmeyen motor bozulmalari énlenir ve tekrari mimkun bir igletme
garantilenir.

Birim: Hz
Cozinurlik: 103

Motora yonelik guincel ¢ikis frekansi gostergesi, birim Hz.

Birim: Akslar anma akimi ylzdesi
Cozinarlik: 103

Guncel ¢ikis akimi gostergesi, aks anma akimi yizdesi olarak.

Birim: Akslar anma akimi ylzdesi
Cozuniirlik: 1073

Tork olusturan q akimi gdstergesi, aks anma akimi ytzdesi olarak.

Birim: Akslar anma akimi ylzdesi
Cozunirlik: 1073

Manyetiklestirme d akimi gbstergesi, aks anma akimi ytzdesi olarak.

Birim: A
Cozinrlik: 1073
Giincel ¢ikis akimi (gorinir akim) gostergesi, birim A.

Birim: A
Cozinarluk: 103
Tork olusturan q akimi gostergesi, birim A.

Birim: A
Cozinarluk: 103

Manyetiklestirme d akimi gdstergesi, birim A.
Birim: V

Cozinurluk: 103

Gincel DC Link gostergesi, birim V.
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Parametre tanimi

Gosterge degerleri parametreleri tanimi P60,

9706.1
Cikis gerilimi

9791.1
Tork gerilimi

9792.1
Miknatislanma
gerilimi

9859.1
Termik akim siniri

9811.2
Toplam yiik

9811.1
Chip hub dinamik
yliklenme

9811.2
Chip mutlak
dinamik yliklenme

P600

Birim: V
Cozinarluk: 103

Gluncel gikis gerilimi gostergesi, birim V.

Birim: V
Cozinarliuk: 103

Tork olusturan q gerilimi géstergesi, birim V.

Birim: V
Cozinurlik: 103

Manyetiklestirme d gerilimi gdstergesi, birim V.

Birim: Akslar anma akimi ylzdesi
Cozuniirlik: 1073
Guincel termik akim siniri géstergesi, aks anma akimi ylzdesi olarak.

Akslar kisa sulreli olmak (zere bu degere kadar yilklenebilir (maksimum calisma
noktasi). Termik akim siniri akslarin yikine bagh olarak dinamik ayarlanir. Bu sinir
% 250'den baslar ve yik artisinda kigulur.

Birim: %

Cozinarluk: 103

Akslarin toplam ylklenme yuzdesi.
Burada, 4 ylklenme hesabindan

» chip hub,

* chip mutlak,

* sogutucu govde,

* ve elektromekanik

deg@erlerinden en yUksegi gosterilir.
Aks, %100'e gelince devreden gikar.

Yuklenme 6zellikle chip igin ¢ok sik degismeye ugradijindan parametre gdstergeye
gelirken suzalur.

Birim: %

Cozunirlik: 1073

Chip hub dinamik yiuklenme ylzdesi (Ixt yiklenme).
Slzlilmemis parametre.

Birim: %

Cozinarlik: 103

Chip mutlak dinamik yuklenme yuzdesi (Ixt yiklenme).
SiizGlmemis parametre.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

P600

9811.4
Sogutucu gévde
yliklenmesi

9795.1
Sogutucu gévde
sicakligi

9811.3
Elektro mekanik
yliklenme

Cihazin durumu

9702.2
Aks durumu

9702.3
Glincel FCB

9702.6
Gincel FCB 6rnegi

9702.4
Aktif parametre
seti

9873.1
Aktif fabrika ayari

Birim: %

Cozinarluk: 103

Sogutucu goévde yiklenmesi ylizdesi (Ixt yiklenme).
Sizulmemis parametre.

Birim: °C
Cozuniirlik: 1073

Sogutucu gévdede sicaklidi, °C olarak.

Birim: %

Cozuniirliik: 1073

Elektromekanik yiklenme yiizdesi (Ixt yiklenme).
SiizUlmemis parametre.

Deger araligr:

* 0= hazir degil

* 1 =hazir, ¢ikig kati kilitli
* 2 =hazr, ¢ikis kati etkin
Aks durum gostergesi

Guncel aktif FCB goOstergesi.

Guncel FCB 6rnegi gostergesi (sadece FCB 09 pozisyonlu).

Glincel parametre seti gostergesi.

Deger aralig:

» 0 =fabrika ayarsiz (parametre agaci Uzerinden secilemez)

« 1 = Baglangi¢ durumuna getirme

+ 2 =Teslimat durumu

+ 3 = Fabrika ayari

* 4 = Musgteri seti 1

* 5= Musteri seti 2

Bu parametre, su anda yeniden baglamanin hangisinin aktif olup olmadigini gosterir.
Her yeniden baslatma imkani agiklamasi icin bkz. bolim "cihaz fonksiyonlari / setup”.
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Gosterge degerleri parametreleri tanimi P60,

9702.1
Durum géstergesi

P600

Bit O ¢ikis kati enable

"Cikis kati enable", "¢alismaya hazir" modunun bir alt setidir. Bu, FCB 01 disinda
batin FCB'ler ¢ikis kati inhibit icin "1" degerindedir.

Bit 1 hazir

0 sinyali: Aks su an calismaya hazir degil. Bu, bir aniza durumunda veya FCB
islemesi disindaki galismada ortaya ¢ikabilir (sebeke kesintisi, besleme tnitesi hazir
degil).

1 sinyali: Aks FCB islemesinde. Bir FCB secilmedigi taktirde, uygulama sinirlari igin
FCB 13 Stop varsayilir. Pargali géstergede "13" rakami gorilir.

Bit 2 istenen degerler aktif

Bu mesaj istenen degerler islendiginde butin istenen deger uygulayan FCB'lerde
aktiftir. Bunlar FCB 05 - FCB 10'dur. Tim Stop-FCB'ler ve de varsayilan FCB'de
mesaj "0" olur.

Fren ayirma suresi devaminca bu mesaj 0'dir.
Bit 5 hata yaniti sadece gosterilir

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve "Hata gdster"e parametrelenmis hata yanitlarini
gOsterir. Tahrik Unitesi yine ¢alismaya devam eder.

Bit 6 hata yaniti ¢cikis kademesi inhibit ile ayni degil

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve bir rampanin durdurulabilecegini gésterir (motor
yavaslamadan veya mekanik fren uygulanmadan). Bu bit ayni zamanda "Mesaj
goOsteren hata verildi" mesajinda da verilir.

Bit 7 ¢ikis kademesi inhibit hata yaniti

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve motorun yavasladigini veya varsa mekanik
frenin uygulandigini gosterir.

Bit 8 24 V stand-by igletme
Sebeke gerilimi kesildigi zaman konur.
Bit 9 glic kaynagi moduli hazir degil

Eger gli¢c kaynadi moduli, fren direncinde veya sebeke gerilimindeki asir yikten
otlrd hazir sinyali vermezse

Bit 10 aks modulu hazir degil.
Bu parametre "bit 1 hazir"in bir alt setidir ve sadece aks modullyle ilgilidir.
Bit 11 guvenli durma 1

1 no.lu emniyet rdlesinin givenli durma algilayip algilamadigini gosterir. Sadece
emniyet rolesi (opsiyonel, cihaz tipi MXA81A......, veya MXA82A......) bulundugunda
aktif

Bit 12 guvenli durma 2

2 no.lu emniyet rélesinin givenli durma algilayip algilamadigini gosterir. Sadece iki
emniyet rolesi (opsiyonel, cihaz tipi MXA82A......) bulundugunda aktif

Bit 13 isleme verileri hazir degil "C3"

Eger 16 "In-buffers"lardan biri haberlesmeye ayarl ise ve buna ilgili PDO heniiz
alinmadi ise bu mesaj gorilur. PDO ilk alindiktan sonra bu mesaj bir daha alinmaz,
sadece haberlesme kesildiginde bir "time-out" hatasi olusur.
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9950.1

Hata son durumu

9702.5
Hata kodu

10071.1
Alt hata kodu

8617.0
Manuel reset

Cihaz verileri

9701.1-5
AKks tipi

9701.10
Cihaz serisi

9701.11
Cihaz tipi

9701.13
Cihaz anma
gerilimi

Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

Bit 19 enkoder hazir degil.

Enkoderin haberlesme yapip yapmadidini goésterir. Haberlesmenin kesilmesine,
o6rnegin bir enkoder arizasi, kablolama hatasi veya motorun devreye alinmamig
olmasi sebep olabilir.

Bit 20 parametre indirme aktif
Su anda parametre indirilip indiriimedigini gosterir

Su an ne tirli hata durumlarinin sirada oldugunu gésterir:

Bit 0 gosteren

Aks, 7 pargall gostergede hatay! sadece gdsterir. Aks normal ¢alismasina devam
eder.

Bit 1 beklemede

Aks bir manuel reset bekliyor. Daha sonra hata sifirlanir ve bellenim boot reset
yapilmadan ¢alismaya devam edilir.

Bit 2 kilitlenmisg
Aks bir manuel reset bekliyor. Daha sonra aks ilk defa agiimis gibi 6n ylkleme yapar.

Siradaki guincel hata kodu gésterme. Bunun igin MOVIAXIS® kullanma kilavuzu, b3lim
7'deki hata listesine bakiniz.

Siradaki giincel alt hata kodu gésterme. Bunun icin MOVIAXIS® kullanma kilavuzu,
bélim 7'deki hata listesine bakiniz.

Deger araligr:

0 = Hayir
1 =evet

Hatayi sifirlamak igin manuel reset.

Cihazin siparig tanimi géstergesi, 6rnegin MXA-80A-004-503-00.

Cihaz serisi gostergesi, 6rnegin MOVIAXIS.

Cihaz tipi gostergesi.

Birim: mV
Deger araligi: 0...2000000, adim 1
Cihaz anma gerilimi
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Gosterge degerleri parametreleri tanimi P60,

9701.14
Giris fazlari sayisi

9701.15
Sebeke tarafi EMU
derecesi

9617.1
Olasi maksimum
¢lkig devir sayisi

9617.6
Cihazin nominal
akimi

9617.2
Maksimum ¢ikis
akimi

9701.17
Standart enkoder
sistemi

9701.18
Cihaz seri
numarasi

9823.1-5

Cihaz kimligi
9701.30

Ana cihaz bellenim
parga numarasi

9701.31
Ana cihaz bellenim
durumu

P600

Deger araligr:

+ 1=tekfazh

+ 3 =ugfazl

Girig fazlar sayisi gostergesi.

Deger araligi:

« 1=vyok

e 2=A

+ 3=B

EMU Urdn normu EN 61800-3 uygulamali EMU derecesi gostergesi.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...1000000, adim 1
Aks modulindn kumanda edebilecegdi olasi maksimum ¢ikis devir sayisi.

Birim: mA
Deger araligi: 0...30000...1000000, adim 1
Cihazin nominal akimi efektif degeri.

Birim: mA
Deger araligi: 0...12000...1000000, adim 1
Olasi maksimum ¢ikis akimi efektif degeri.

Deger araligr:
* 13 = Hiperface / Resolver

Cihaza uygun SEW standart enkoder gostergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Seri numarasi gostergesi.

Cihaz kimligi girisi ve gostergesi. Burada cihaza bir isim verilebilir. Bu isim, cihazin

donanim agaci ya da gorsellestirme komponentleri icerisinde taninmasini saglar.

Ana cihaz bellenim parga numarasi gosterilmesi.

Ana cihaz bellenim durumu gosterilmesi.
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Parametre tanimi

£60; Gosterge degerleri parametreleri tanimi

P600

9701.32
Ana cihaz bellenim
slirtim numarasi

9880.3
Baslangi¢ boot
loader parga
numarasi

9880.5
Baslangi¢ boot
loader durumu

9881.3
Boot loader parca
numarasi

9881.5
Boot loader
durumu

9701.33
DSP bellenim
parga numarasi

9701.34
DSP bellenim
durumu

9701.35
DSP bellenim
strtim numarasi

9701.37
FPGA durumu

9701.38
FPGA siiriim
numarasi

9701.41
Sinyal elektronigi

Ana cihaz bellenim siriim numarasi gosterilmesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Baslangi¢ boot loader par¢ga numarasi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Baslangi¢ boot loader durumu.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Boot loader parga numarasi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Boot loader durumu

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
DSP bellenim par¢ga numarasi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
DSP bellenim durumu.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
DSP bellenim siriim numarasi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
FPGA bellenim durumu.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
FPGA bellenim slirim numarasi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Donanim durumu (bilgisayar kartr).
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Gosterge degerleri parametreleri tanimi

9701.50
Opsiyon 1 no.lu
yuvaya

9701.60
Opsiyon 2 no.lu
yuvaya

9701.70
Opsiyon 3 no.lu
yuvaya

9701.53

Opsiyon 1 no.lu
yuvaya, donanim
parga numarasl

9701.63

Opsiyon 2 no.lu
yuvaya, donanim
parga numarasl

9701.73

Opsiyon 3 no.lu
yuvaya, donanim
pargca numarasi

9701.54

Opsiyon 1 no.lu
yuvaya, donanim
durumu

Deger araligr:

* 0= Opsiyonsuz

* 1 = bilinmeyen opsiyon

+ 2= XIO11A (dijital I/O)

+ 3 =XIA11A (Analog-Dijital 1/0)

* 4 = XHE41A (Takma kontroli)

+ 5 =XHC41A (Takma kontroll)

* 6= XHA41A (Takma kontroli)

* 7 =XGS11A (Coklu enkoder kartr)
+ 8 =XGH11A (Goklu enkoder karti)
* 9= XFE24A (EtherCAT kartr)

*+ 13 = XFA11A (K net)

Deger aralig:
bkz. Parametre 9701.50 "opsiyon 1 no.lu yuvaya".

Deger araligr:
bkz. Parametre 9701.50 "opsiyon 1 no.lu yuvaya".

Opsiyon 1 bellenim parga numarasi gosteriimesi.

Opsiyon 2 bellenim parga numarasi gosteriimesi.

Opsiyon 3 Bellenim parga numarasi gosterilmesi.

Opsiyon 1 bellenim durumu goésterilmesi.
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Parametre tanimi

£60; Gosterge degerleri parametreleri tanimi

P600

9701.64

Opsiyon 2 no.lu
yuvaya, donanim
durumu

9701.74

Opsiyon 3 no.lu
yuvaya, donanim
durumu

Cihaz etiketi

9701.110
Durum 1

9701.111
Durum 2

9701.113
Durum 4

9701.114
Durum 5

9701.115
Durum 6

9701.116
Durum 7

9701.117
Durum 8

9701.118
Durum 9

9701.125
Opsiyon 1 yazilim
durumu

Opsiyon 2 bellenim durumu gosterilmesi.

Opsiyon 3 bellenim durumu gosterilmesi.

Motor verilerini iceren elektronik motor etiketleri desteklenir.
Cihazin teslimat durumu Alan 1: Cihazin bellenimi.

Cihazin teslimat durumu Alan 2: FPGA / DSP bellenimi.

Cihazin teslimat durumu Alan 4: kontrol elektronigi.

Cihazin teslimat durumu Alan 5: Gug bdlima.

Cihazin teslimat durumu Alan 6: Anahtarlamali gu¢ kaynagi.

Cihazin teslimat durumu Alan 7: Sonimleme.

Cihazin teslimat durumu Alan 8: Glvenli teknik.

Cihazin teslimat durumu Alan 9: Bos.

Opsiyon 1 Teslimat durumu: Alan 1 yazihm durumu.
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Gosterge degerleri parametreleri tanimi

9701.126
Opsiyon 1
donanim durumu

9701.135
Opsiyon 2
donanim durumu

9701.136
Opsiyon 2
donanim durumu

9701.145
Opsiyon 3 yazilm
durumu

]9701.146
Opsiyon 3
donanim durumu

9701.155 Opsiyon
4 donanim durumu

9701.156
Opsiyon 4
donanim durumu

9701.165
Opsiyon 5 yazilm
durumu

9701.166
Opsiyon 5
donanim durumu

Opsiyon 1 Teslimat durumu:

Opsiyon 2 Teslimat durumu:

Opsiyon 2 Teslimat durumu:

Opsiyon 3 Teslimat durumu:

Opsiyon 3 Teslimat durumu:

Opsiyon 4 Teslimat durumu:

Opsiyon 4 Teslimat durumu:

Opsiyon 5 Teslimat durumu:

Opsiyon 5 Teslimat durumu:

Alan 2 donanim durumu.

Alan 1 yazilim durumu.

Alan 2 donanim durumu.

Alan 1 yazilim durumu.

Alan 2 donanim durumu.

Alan 1 yazilim durumu.

Alan 2 donanim durumu.

Alan 1 yazilim durumu.

Alan 2 donanim durumu.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

P60.
P600

75



P6..
P60.
P600

Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

Hata ge¢misi 0-5 MOVIAXIS®, son 6 hata durumunu bir ring memory'de saklar. Burada bir miktar

9626.1
Hata bellegi
gostergesi

9628.1
Girisler

9630.1
Cikiglar

9629.1
Girisler

9631.1
Cikiglar

9629.2
Girisler

9631.2
Cikiglar

9508.1
Coziindrlik

9509.10
Payda

9509.1
Pay

9507.50
Konum

parametre "dondurulur". Parametre 9626.1 "t0 hata hafizasi gostergesi" de son
saklanan hatayi gésterir. Boylece her hata saklamada bagka bir indeks alani yazilir.

Parametre agaci, ekrani 0 - 5 hata ring memory'leri tarihe gére siralanacak sekilde
ayarlar. En son saklanan hata ring Memory 0'dir.

Deger araligi: 0...5, adim 1
Gosterge hata bellegi t0'da .

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Ana cihaz t5 dijital girisleri gdstergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Ana cihaz t5 dijital gikiglar gdstergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 1 t5 dijital girigler gostergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 1 t5 dijital ¢ikislar gostergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 2 t5 dijital girigler gostergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 2 t5 dijital ¢ikislar gostergesi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon ¢6zUnUrlGgu icin kullanici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon paydasi i¢in kullanici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon payi i¢in kullanici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t5 konumu igin uygulayici birimi.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

9502.1
Coéziindrlik

9503.10
Payda

9503.1
Pay

9501.50
Hiz

9501.51
Hiz

9501.52
Hiz

9501.53
Hiz

9812.1
Bagil

9623.1
Mutlak

10069.1
Model

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz ¢6zUnarlagu icin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz paydasi igin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz payi icin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
0 - 3 t5 hiz isareti i¢in uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
4 - 7 t5 hiz isareti igin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
8 - 11 t5 hiz isareti igin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
12 - 15 t5. hiz igareti icin uygulayici birimi.

Birim: %

Cozinrlik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1
t0 - 5 bagil dinamik yuklenme.

Birim: %

Cozinarliuk: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Mutlak dinamik yiklenme tO - 5.

Birim: %

Cozuniirlik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Giincel motor modeli motor yukd t0 - 5.
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Parametre tanimi

£60; Gosterge degerleri parametreleri tanimi
P600
9538.1 Birim: %
KTY Cézinrlik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Guincel motor KTY'sinde motor yiku t0 - 5.

9622.1 Birim: %

Sogutucu Coziiniirlik: 107
Deger araligi: 0...300000, adim 1
Sogutucu yiklenmesi t0 - 5.

9624.1 Birim: %

Termik Cézintrlik: 1073
Deger araligi: 0...300000, adim 1
Termik yiklenme t0 - 5.

9635.1 Cihaz Birim: %
Cozunirlik: 1073
Deger araligi: 0...300000, adim 1
Cihazin yiuklenme durumu t5.

9627.1 Deger araligi: 0...99, adim 1

Hata Hata kodu gdstergesi t5.

10072.1 Deger araligi: 0...32767, adim 1
Alt hata kodu Alt hata kodu t0 - 5.

9636.1 Birim: mV

DC Link gerilimi Deger araligi: 0...1000000, adim 1

DC Link gerilimi t5.

9505.1 Birim: mV
Cikig gerilimi Deger araligi: 0...1000000, adim 1
Cikig gerilimi t0 - 5.

9500.6 Birim: 1000 d/d

Gergek devir sayisi peger araligi: -11000000...11000000, adim 1
t5'deki gliincel parametre setinin gergek devir sayisi gostergesi.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi P60,

10070.1
Model

9545.1
KTY

9632.1

Cihazin durumu

9506.6

Gergek pozisyon

9633.1
Cikis akimi

9852.1
Faz hatasi
algilanmasi

9504.1
Frekans

9634.1
Aktif akim

9626.1
Hata bellegi
gostergesi

P600

Birim: °C

Cozinarluk: 103

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Guincel motor modeli motor sicakhgi tO - 5.

Birim: °C

Cozunirlik: 1073

Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Guincel motor KTY'si motor sicakligi t0 - 5.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Cihaz durumu gdstergesi t5.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger arali§i: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Gergek pozisyon t5.

Birim: %

Cozinurlik: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Cikis akimi t5.

Deger aralidi: bkz. indeks 8617.0.
Sebekede faz hatasi t0 - 5.

Birim: Hz

Cozuniirlik: 1073

Deger araligi: 0...1000000, adim 1
Frekans tO - 5.

Birim: %

Cozinurluk: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Aktif akim t5.

Deger araligi: 0...5, adim 1
Gosterge hata bellegi t0'da.
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P60.

P600

8371.0
Girisler

8381.0
Cikiglar

8376.0
Girisler

8386.0
Cikiglar

9710.1
Girisler

9711.1
Cikiglar

9508.1
Coziindrlik

9509.10
Payda

9509.1
Pay

9507.1
Konum

9502.1
Coéziindrlik

9503.10
Payda

9503.1
Pay

Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Ana cihaz dijital girisleri gdstergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Ana cihaz dijital ¢ikiglari gostergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 1 dijital girigler gdstergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 1 dijital gikislar goéstergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 2 dijital girisler gostergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Opsiyon 2 dijital ¢ikislar gostergesi t0 - 4.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon ¢dzUndrligu icin kullanici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon paydasi i¢in kullanici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 pozisyon payi igin kullanici birimi .

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 konumu i¢in uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz ¢ézunarlagu igin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz paydasi igin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
t0 - 5 hiz pay!i i¢in uygulayici birimi.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

9501.1
Hiz

9501.2
Hiz

9501.3
Hiz

9501.4
Hiz

9812.1
Bagil

9623.1
Mutlak

10069.1
Model

9538.1
KTY

9622.1
Sogutucu

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
0 - 3 t0 hiz isareti icin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
4 - 7 t0 hiz igareti icin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
8 - 11 t0 hiz isareti icin uygulayici birimi.

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
12 - 15 10 hiz isareti i¢in uygulayici birimi.

Birim: %

Cozinarlik: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
t0 - 5 bagil dinamik yuklenme.

Birim: %

Cozintrliik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Mutlak dinamik ytklenme tO - 5.

Birim: %

Cozinarluk: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Giincel motor modeli motor yukd t0 - 5.

Birim: %

Cozinrliik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1

Gincel motor KTY'sinde motor yiku tO - 5.

Birim: %

Cozinarluk: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Sogutucu yiklenmesi t0 - 5
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Parametre tanimi

£60; Gosterge degerleri parametreleri tanimi
P600
9624.1 Birim: %
Termik Cozinirlik: 1073

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Termik yiklenme t0 - 5.

8416.0 Birim: %

Cihaz Coziinrlik: 1073
Deger araligi: 0...300000, adim 1
Cihaz yuklenmesi t0 - 4.

8366.0 Deger araligi: 0...99, adim 1

Hata Hata kodu gdstergesi t0 - 4.

10072.1 Deger araligi: 0...32767, adim 1
Alt hata kodu Alt hata kodu t0 - 5.

8421.0 Birim: mV

DC Link gerilimi Deger araligi: 0...1000000, adim 1

DC Link gerilimi t0 - 4.

9505.1 Birim: mV
Cikig gerilimi Deger araligi: 0...1000000, adim 1
Cikig gerilimi t0 - 5.

9500.1 Birim: 1000 d/d
Gergek devir sayisi peger araligi: -11000000...11000000, adim 1
t0'deki gliincel parametre setinin gergek devir sayisi gostergesi.

10070.1 Birim: °C

Model Cézintrlik: 107
Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Gulncel motor modeli motor sicakhgi tO - 5.

9545.1 Birim: °C

KTY Céziinirlik: 10
Deger araligi: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Guincel motor KTY'si motor sicakligi tO - 5.
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Parametre tanimi
Gosterge degerleri parametreleri tanimi

9712.1
Cihazin durumu

9506.1
Gergek pozisyon

8406.0
Cikis akimi

9852.1
Faz hatasi
algilanmasi

9504.1
Frekans

8411.0
Aktif akim

Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
Cihaz durumu gdstergesi t0 - 4.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger arali§i: -2147483648...0...2147483647, adim 1
Gergek pozisyon t0.

Birim: %

Cozinarlik: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Cikis akimi t0 - 4.

Deger aralidi: bkz. indeks 8617.0.
Sebekede faz hatasi t0 - 5.

Birim: Hz

Cozuniirliik: 1073

Deger araligi: 0...1000000, adim 1
Frekans tO - 5.

Birim: %

Cozinarluk: 103

Deger araligi: 0...300000, adim 1
Aktif akim t0 - 4.
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Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

4.2 Tabhrik lnitesi verileri parametreleri tanimi

1

UYARI

icinde "P1/ P2/ P3" verileri bulunan béliimler ve kisimlar her {i¢c parametre seti icin de
gecerlidir.

P1/P2/P3
denetleyici
parametreleri

8537.0 D6nme
ybnlini degistirme

Prensip olarak MOVIAXIS®, enkoder geribildirimli asenkron ve senkron motorlar i¢in
CFC kontrol yontemiyle caligir. MOVIAXIS®, tork, hiz ve yatak kontroli temel kontrol
tiplerinde galistinlabilir. Bu da, misterinin kontrol devrelerini uygulama i¢in en uygun
yere baglayabilmesi anlamina gelir. Bunun disinda MOVIAXIS® ¢ok yonlu kullanilabilir
ve gogu durumda komple bir Motion Controller gbrevini yerine getirir.

Deger araligi:
+ 0=Kapal
« 1=Acik
Ddénme yonunu degistirme P1.
Donus yoni degistirme;

PWM frekansi P1/P2/P3; 8537.0 (P1), 8538.0 (P2),
9748.1/2/3[4,8,16kHz] 8720.3 (P3)

— P> Pwm < % ( ) :Ei 1 Motor
\\j

A Gergek
pozisyon
ve hiz

| enkoderi

Motor modeli =
N N
Doénls yonl degistirme; < m
8537.0 (P1), 8538.0 (P2),
8720.3 (P3)
- Pozisyon |—\\ |—\\
tespiti < =<t
Sayma yonu;
9719.1/2/3

Geber 1/2/3

58588atr
Resim 17: D6nme ve sayma y6ni yaniti

SEW standardina gére motor pozitif hizda veya yiikselme durumlarinda motor miline
bakildiginda saat yoniinde (saga dogru) déner. Dénme yonu degistirildiginde istenen
degerin yonunl degistirmeden motorun donme ydnu degisir. Donme yonlu degistirme
etkinlestirildiginde motor fazlari donls yoni ve enkoder degerlendirmesi de terslenir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Dénme yoniini istenen hiz Motor mili donme yoni Konum Gergek hiz Gercek hizlanma degeri
degistirme degeri (A yatak muhafazasina bakis) degeri ¢ 9
pozitif Saat yoniinde, "saga dogru" yukselen pozitif Gergek hiz degeri turevi
0 = kapali; normal . P T
negatif g:grtg?' aksi yoniinde; "sola inen negatif Gergek hiz degeri tlrevi
pozitif Sa?t"], aksi yoniinde; "sola yukselen pozitif Gergek hiz degeri trevi
1 = Aglk; tersinimli dogru
negatif Saat yoninde, "saga dogru" inen negatif Gergek hiz degeri turevi

Limit anahtar
degerlendirilmesin
de dbénlis ybnli
degismesi

Akim diizenleyici

9813.1

Ixt akim
distimdiniin
etkinlestiriimesi

Limit anahtarlarin sistemdeki koordinasyonu degismez.

Bu parametrenin kullaniminda veya hemen degistirdikten sonra, limit anahtarlarin dogru
baglanmasina ve referans noktasi ile hareket pozisyonlarinin tanimlamasina dzellikle
dikkat edilmelidir.

Ornek: Dénme yéniinii degistirme 8537.0 = 0 (Kapah)

Motor saat yoniinde donerken pozitif limit anahtara eristiginde tahrik tinitesi hatasiz bir
sekilde durur. Negatif limit anahtari tetiklendiginde tahrik tnitesi "27" hata kodunu verir
(limit anahtar degismis).

Ornek: Dénme yéniinii degistirme 8537.0 = 1 (agik)

Motor saat yénunin tersinde donerken pozitif limit anahtara eristiginde tahrik Unitesi
hatasiz bir sekilde durur. Negatif limit anahtar tetiklendiginde tahrik Gnitesi "27" hata
kodunu verir (limit anahtar degismis).

"P1 Donme yoni degismesi; P8537.0" parametresi, "1 no.lu sayma yonii enkoderi;
P9719.1" parametresi ile karistiriimamalidir, bkz bélim "enkoder".

Deger araligr:

* 0 =Kapal

+ 1=Acik

Parametre, parametre agacinda diizenlenemez.

Akslarin olasi bir asiri yiklenmede de guvenli olarak ¢alismasini saglamak igin "Agik"
parametre ayari Uzerinden akim dusuralur.

Bu degisiklik sadece "controller inhibit etkin" durumunda gerceklesir.
Sonucu

Fonksiyonu Ozelligi

Bir kez olusan pik yukleri atlama olanag:.

Sogutma govdesi veya gg yar iletkeni Gerekli tork verilemedigi igin olasi takip

Varsayilan ayar A
y Y ayirmasi olmadan akim dusumd.

AcIk Meveut maksimum akim < % 250 eden hata olusumu (6rnegin kayma
hatasi).
Asiri yukte ani kapanma (controller inhibit
"Kapall" Mevcut maksimum akim = % 250 gergeklesir).

Cihazin tum performansindan
faydalanilabilir.
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Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi
P600
9748.1/2/3 Deger araligr:
PWM frekansi e 0=4kHz
 1=8kHz
« 2=16 kHz

Kontrol tinitelerinin
yapisi

PWM frekansi P1/P2/P3.

PWM frekans ile frekans ceviricinin ¢evrim frekansi ayarlanabilir. Cevrim frekansi
sabittir ve asiri yiklemede otomatik olarak digsmez.

Dusuk bir PWM frekansi ile ¢ikis katindaki anahtarlama kayiplari ve bdylece cihazin
yuku duser. Buna karsilik motorun sesi artar.

FCB'ler degisik kontrol Unitesi yapilarini temel alir.

21 Gift surtcu

Asagidaki tabloda, hangi FCB'nin hangi kontrol Unitesi yapisini etkinlestirdigi
gOsterilmigtir.
2
2s
585 2 2 2
E Er ] o 173

s §51 £ = 2 2
z 5% g z 2 e =g
2 L 8 € £% 3%
e Adi = £ E T o < £ 8 TGO

0 FCB segilmedi (FCB 13 baslar) T

1 Cikis kati inhibit Cikis kati inhibit

5 Hiz kontrolu - Var1+4

6 Enterpolasyonlu hiz kontrol -

7 Moment kontrolt X Var 4

8 Enterpolasyonlu tork kontrolt X -

9 Pozisyonlandirma X Var2+4
10 Enterpole pozisyonlandirma X -
11 Referanslama Temel konum
12 Stop (uygulama sinirt) Var1+4
13 Stop (acil stop sinirr) Var1+4
14 Stop (sistem sinirlari) Var1+4
15 Elektronik kam X Var2+4
16 Senkron galisma X Var2+4
17 Enkoder ayari Akim kontrolQ
18 Durma kontroll _ Stop
19 Adim adim X Var2+4
20 Fren testi Mod 1 Mod 2-4

X

"Var 1 - 4" degiskenleri icin bkz. Sekil 18
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P6..
Parametre tanimi 4

Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,
P600
Kontrol dniteleri Kontrol Unitesi prensip olarak kaskad seklinde (durum, hiz, akim tork kontrol Unitesi)
yapisina genel yapilandinimistir. Sekil 18 ilerideki sayfalarda detayli olarak anlatilan kontrol Uniteleri
bakis yapisinin genel gérinimanu verir.
Motol

r
enkoderi 0,

Hiz alani

siniri
sistem sinirlari

Motor torku;
uygulama,

Tork sinirt

Tork-akim kontrolit FBC07; FCBO08

Var4

Istenen tork
degeri

-

{TTstenen fork |
seri |

<_Enkode.r__

Hiz kontroli FCB 05, 06, 12, 13, 14 +FCB06

Var1
Danhili profil Greteci ile konum kontrolti FCB 09, 10, 15, 16, 19

¢+ lstenenivme -

Tsténen niz.
Var2

58590atr
Resim 18: Kontrol (initelerine genel bakig

Bunun i¢in ayrica 86. sayfadaki kontrol Uniteleri yapisi tablosuna bakiniz.
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Hiz kontrolii FCB 05, 06, 12, 13, 14
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Resim 19: Hiz kontrolii

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX
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Dahili profil direteci ile konum kontrolii FCB 09, 10,

89
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Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

Resim 20: Dahili profil (ireteci ile konum kontrolii



Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

Tork akimi kontrolli

1 g mse (ASH)
‘d\smmﬁ
L ini = ini
T =
Akim sinirlandirmasi 9558.1/2/3
1) —
Anma torku 0 gercek den M
Amraloru_ O aerces I'den Mye
FCBYye bagh ayarlar Anma q akimi? " Anma akisi
_ _ M omentsinn ~ ~ "1
FCB sinirlar | 9740.1/2/3 9580.1/2/3 9861.1/2/3 7 Motor tipi 9951.5 |
;;%%:] Moy eno Meiion s M Ww*
M Q2 —} N— =
Ma3 1
MQ4 M
poz. 9965.16
Gegis modu
neg. 9965.17 iy
poz. 9965.14
Gegis N1zl 1eg 9965.15
;?IB sindart | o716.1/213 9579.1/2/3 9605.1/2/3
A ~— ~— ~— j ~
n-
o — — —_— } —
9716.10/11/12 9579.10/11/12
aktif minimum tork, 9951.1 [%*10°] \
910" etkin tork akim sinir;
akiif maksimum tork, 9951.2 [%*10°] 9951.80109%)
ajooee.1 Gerilim sinin;| 9826.1[mV]
:3:9990.1 PWM frekansi P1/P2/P3;
1,;9609.1 a y H
Bl TR 2499911 \ L I-denetleyici;9734.1[mH] 9748.1/2/3[4,8,16kHz] Motor
N— N— akim N— P
» > iqistenen, - i » > < Y X
> > . T
—_— ub —_— kontrolil P—
e ; i Tork tanim egrisi / T
fotorm. 1stenen Tork deger: ;
m,,.; 9602.4[%107] i-denetleyici istenen tork deger;; 9784,1[%10°] ” { 791110V, ] | Enkoder
'sadece FCB 07 ve i-denetleyici istenen tork degeri; 9985.1[AE] Moment akimi,, .; 9787.2(10%]
FCB 09'da Motor | o
tork kontrolii giincellenir / modeli

Morment akimi,,._,; 9787.1[10°%] 'y

Gergek hiz enkoderi

Genisletilebilen degiskenler Gergsk hiz (sistem birimi olarak), filtelenmenig; , . Gergek pozisyon enkoder
9778.1[u/min*10-3];n,,. Rotor agisi; 9747.1[12 *u)f
P1/P2IP3; 9610.1/2/3 — iz P )
P1/P2IP3; 9609.1/2/3 - < Pozisyon
i hesaplanmasi iti
P1/P2/P3; 9606.1/2/3 P 1 tespiti
36U]

[1] Swirayici 1
[2] Sinirdayici 2 Gergek pozisyon, artinm olarak; 10068.1 [1/655
[3] Sinirayici 3 <—Gergek pozisyon ; 9704.1[customized]

58594atr
Resim 21: Tork akimi kontrolii

Etkinlestirilen sinirlandirmalar igin, bkz. Sekil 21.

Min/maks sinirlayicilar 1-3 ile somut sinirlandirma ifadesinin iliskisi asagidaki tabloda
Ozetlenmisgtir.

1 degeri, bu sinirlayicinin giris degerlerini sinirladigi ve sinirlama degerlerini kendi
cikisina génderdigi anlamina gelir. "0" degeri bunun aksidir.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

9734.1
LI kontrol tinitesi

9558.1/2/3
Akim siniri

9826.1/2/3
Gerilim siniri

Bdylece, donds hizi sinirlarinin, sinirlanmig tork avans degerleri yardimiyla
gerceklestigi anlasilir.

Sinirlayici 1 Sinirlayici 2 Sinirlayici 3 Sinirlandirma ifadesi

0 0 0 Mist sinirlandirmasi yok

0 0 1 Mist hiz avansi ile sinirlandirilir

0 1 0 Mist sinirlandirmasi yok

0 1 1 Mist motor kontrolli (maks. motor akimi, |aks termiks

akim siniri, ...) ile sinirlandirihr

1 0 0 Mist Sinirlandirmasi yok

1 0 1 Mist hiz avansi ile sinirlandirilir

1 1 0 Mist sinirlandirmasi yok

1 1 1 Mist tork sinirt ile sinirlandirilir
Birim: H

Cozuniirliik: 1077
Deger araligi: 0...214748367, adim 1
Motorun hat enduktansi.

Akim kontrol Unitesi (I-kontrol) parametrelerini (P1/P2/P3) ayarlamak igin kullanilir.
Entegratif sure ve kazang bu parametre ile ayarlanir.

Birim: mA
Deger araligi: 0...2000000, adim 1
Akim sinirnt P1 /P2 / P3.

Akim siniri dolayli olarak tork olusturan akimi (g akimi) sinirlar, bkz Sekil 21. Bu deger
MOVIAXIS® 'de dogrudan [mA] olarak verilen tek degerdir. Diger butin "akim" degerleri
cihazin anma akimini referans alir.

Birim: mV

Deger araligi: 0...230000...1000000, adim 1

Cikis gerilimi kontrol sinirt P1/P2/P3.

V¢f degeri faz birimidir, varsayilan deger 230 V.

Maksimum g¢ikis gerilimi bu parametre ile sinirlandirilir, bkz. Sekil 21.

Projelendirme el kitabi — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® MX 91




P6..

4 P60.

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

Tarama frekansi

9821.1/2/3
Tarama frekansi

9797.1/2/3
P-kazanci

9970.1/2/3
Hiz én kontrolli
kazanci

9806.1/2/3
fvme én kontrolii
kazanci

92

Deger araligr:

* 0=1msn

+ 1=0,5msn
« 2=0,25msn

n/X kontrolu tarama frekansi P1/P2/P3.
Bununla hiz ve konum kontrol Gnitesinin tarama frekansi ayarlanir.

Yiksek tarama frekansi sadece istenen kontrol dinamizmi buna talepte bulunursa
gereklidir. Bu da sadece yiksek frekansla tarama yapan tahrik Unitelerinde (<100 msn.
pozisyonlandirma suresi) gerekli olur.

Yuksek tarama frekansi, hiz gergek degerinin daha kaba ¢éziimlenmesine yol acar.
Bunun igin ¢ok duzenli hiz gerektiren uygulamalarda tarama frekansi algak bir degere
ayarlanmalidir.

Bu etkinlikler az ¢ézimlemeli enkoder sistemlerinde daha ¢ok gorilir. Enkoder
¢bzumlemesi igin bkz. boélim "enkoder".

Tarama frekansinin, esit ayarlanmis gerginlik ve boglukla, devreye alirken dnerilen
kontrol tekniginin kazang, entegratif sreler ve filtre ayarlarina higbir etkisi yoktur.

Birim: 10%/s

Deger araligi: 0...100000...10000000, adimadim 1

n-diizenleyicinin P-kazanci P1/P2/P3.

Kazang birimi, hiz farkindan (istenen hiz - gergek hiz) bir ivme olusacak sekilde segilir.

Kontrol Unitesi Sl birimleriyle (dev, d/d, d/d/san) calistigi igin, kontrol Unitesi
parametrelendiriimesi kullanilan frekans geviriciye ve bagli olan kutle ataletine bagimli
degildir. ivmenin torka cevrilmesini hesaplayabilmek igin toplam kiitle ataleti
"9817.1/2/3"nin girilmis olmasi gerekir.

Birim: %

Cozuniirlik: 1073

Deger araligi: 0...100000...10000000, adim 1
Hiz 6n kontrolG kazanci P1/P2/P3.

Optimum deger % 100'dur. Bu kazang sanal hesaplanmis hiz 6n kontroli degerini
katlar.

Birim: %

Cozinarlik: 103

Deger araligi: 0...100000...10000000, adim 1
P1/P2/P3 ivme 6én kontrolli kazanci.

Optimum deger % 100'dur. Bu kazang¢ sanal hesaplanmis ivme 6n kontroli degerini
katlar.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

9841.1/2/3
Istenen hiz filtresi

9842.1
Gergek hiz filtresi

9838.1
fvme 6én kontrolii
filtresi

10058.1/2/3
Anahtarlanmis
Entegrator

P600

Birim: psn
Deger araligi: 0...10000000, adim 1
FCB 05 hiz istenen deger filtresinin hiz kontrolii P1/P2/P3.

Sadece hiz kontroli olan tim igletme modlarinda aktiftir. Bu filtre istenen hiz giris
degerini suzer.

Dahili hiz profil Greteciyle ¢alisildigi zaman, "harici kontroliin gevrim siresi"nin devreye
girerken "0 msn" olmasina dikkat edilmelidir.

Birim: usn
Deger araligi: 0...1000...10000000, adim 1
Gergek hiz degeri filtresi P1/P2/P3.

Bu filtre, istenen degder hiz kolu ve de hiz 6n kontrol kolunda, hiz gercek degeri
verilerindeki gurultiyd dizeltmek amaciyla aktiftir.

Birim: psn
Deger araligi: 0...5000...10000000, adim 1
ivme 6n kontroli filtresi P1/P2/P3.

ivme 6n kontrolii filtresi P1/P2/P3 sadece hiz diizenlemesi olan FCB'lerin tiiminde
aktiftir.

Danhili profil Greteciyle g¢alisildigi zaman, "harici kontrolin ¢evrim sliresi"nin devreye
girerken "0 msn" olmasina dikkat edilmelidir.

Deger araligr:
* 0= Anahtarlanmis

Ayar araligina yeniden giriste hiz gergek degerinin hedef asmasini kiiglik tutmak igin
ayar sinirina erigildiginde entegratér durdurulur.

* 1 = Anahtarlanmamig
Kontrol 6zel iglevinde "cift tahrik" kullanilir.
Anahtarlanmig entegrator hiz dizenleyicisi P1/P2/P3.

Ayar sinirina, hiz dizenleme girisindeki yuksek istenen deger sapmalari sonucunda
erigilir. Ayar siniri, gok yénll ¢evrimici hesaplanmis ve dnceden belirlenmis sinirlamalar
(akim sinirlari ivme sinirlari, motor sinirlari, frekans gevirici sinirlari, gerilim sinirlari ...)
ile tanimlanir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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P6..
P60.

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9994.1/2/3
Entegratér modu

Deger araligr:
« 0=Stop
« 1=Sil

« 2 =Parametre 9995'den kaynaklanarak "baslama durumuna getirme". "Entegratérin
baslama durumuna getirilmesi".

Hiz diizenleyicisi entegratér modu P1/P2/P3.
Bu parametre entegratoériin devreye giris tavrini etkiler.

Calisma akisi tabiatiyla "entegratdr entegratif siresine; P9799.1" asiri oranda bagimh
kalir. Entegratif stire blyudukgce, ayar suresinin de baslangictan gercek parazit degerine
erismesi uzar.

Entegratdriin davranisi parametre seti ile degisebilecek tarzdadir.

Stop: Entegratorin igerigi hiz kontrol devresi agilirken sakli kalir. Boylece hiz kontrol
devresi tekrar kapandiginda sakl kalan tork degeri derhal motorun miline aktarilir. Bu
¢alisma modu 6ncelikle kaldirma diizenlerinde avantajlidir; boylece fren agilirken yiikin
duismesi 6nlenmis olur.

Hiz kontrol devresi, FCB 05 hiz kontrolu veya hiz kontrolind aktif kilan bir bagka FCB
(6rnegin FCB 09 pozisyonlandirma) segildiginde kapanir.

Yazilim resetinde entegratérin icerigi gecici olmayan bellekte saklanir ve oradan tekrar
yuklenir. Yazihmin bastan baslatiimasinda (besleme kapanip agilinca) degerler cihaz
kapanirken saklanamadidi i¢in entegrator icerigi her zaman silinir.

Sil: Entegratoriin igerigi hiz kontrol devresi agilirken sifirlanir. Bunu takiben, hiz kontrol
devresi kapaninca entegral bolim sifrlanir ve "sifir" torkla baslanir.

Baslangi¢ durumuna getirme: Bu ayarda hiz kontrol dizenleyicisinin I-kismi (tork)
daha 6nce belirlenen bir degere getirilir. Bu deger, parametre 9995.1 "entegrator
baslangi¢ durumuna getirme"den kaynaklanir. Hiz kontrol devresi kapanirken bu deger
etkinlesir.

Hiz kontrolt
6rn. DI00=1 ile
kapanir; aslangig
FCBO05 seg¢imi durumuna getir

tut
(O=varsayilan)

getirme

9995.1 2

islem verileri tamponu 0..15
yerel istenen deger

?E> l

Yeni entegrator = Yeni entegratér = 0 Yeni entegrator = Yeni entegrator =
Eski entegrator - eg Yerel entegrat6r;9996.1 Islem verileri tamponu
N orn. yik kosullari A . . .
(6rn. kaldirma o (6rn. tanim. statik 0..15 (6rn. tanim. statik
bilinmiyor) A o e o
uygulamasi) surtinmeli sistemler) slrtinmeli sistemler)

58600atr
Resim 22: Entegratér modu

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

9995.1/2/3
Entegratérii
baslangi¢
durumuna getirme

9996.1/2/3
Yerel entegratér

9817.1
Toplam atalet
momenti

Pozisyon kontrol
linitesi
9843.1/2/3
P-kazanci

10201.1/2/3
Pozisyon
diizenleyicisi ayar
degeri sinirlanmasi

P600

Deger araligr:
* 0= Yerel istenen deger

"9996.1 Yerel entegrator" parametresinden.
+ 1...16 = islem verileri tampon bellegi, Kanal 0 ... 15
Hiz kontroll entegrator yeniden baslatmasi, kaynak P1/P2/P3.

Parametre 9994.1 "Entegratdr modull", "yeniden baglatma durumunda” iken etkendir.

Birim: %

Cozinarliuk: 103

Deger araligi: -1000000...0...1000000, adim 1

Hiz kontrolu entegratérinin yeniden baslatmasi, yerel P1/P2/P3.

Hiz kontrol devresi kapandiginda, "99996.1 Yerel entegrator” parametresinin tork degeri
derhal motorun miline aktarilir.

Sadece "9994.1 Entegratdor modu" parametresi "Baslangic durumuna getirme" ve
"9995.1 Entegratorin baslangi¢ konumuna getiriimesi" parametresi "yerel" lizerinde ise
etkindir.

Bu parametrenin uygulayici biriminde de girilmelidir.
Tork uygulayici biriminin varsayilan ayarindaki

* Parametre "9555.1 Tork ¢ézunurlugi" = 10E-3.

+ Parametre "9556.1 Tork pay!" = 1.

birim [10E-03 x % x Anma torku; Parametre 9610.1].

Bu ayarlari bus Uzerinden yapabilmek i¢in tork ayari kilavuzuna da bakiniz, Parametre
9555.1; Parametre 9556.1; Parametre 9557.1.

Birim: kgm2

Cozinarlik: 107

Deger araligi: 0...2147483647, adim 1
Toplam atalet momenti P1.

Birim: 107%/s
Deger araligi: 0...50000...10000000, adim 1
X dizenleyici kazanci P1/P2/P3.

Deger araligr:
* 0 =kapal
« 1=agik

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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P6..
Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi
P600
Dengeleme
kontrolli
10060.1 Deger araligi: bkz. Parametre 9995.1 "Entegratdérin baslangi¢c durumuna getirilmesi".
Nmin kaynak

Dengeleme kontroli Nmin kaynak P1.
Ayrintilar igin bkz. FCB 22 ¢ift tahrik.

10062.1 Birim: 1000 d/d

Nmin Yerel Deger arali§i: -2147483648...2147483647, adim 1
Dengeleme kontroli Nmin yerel P1.
Ayrintilar igin bkz. FCB 22 cift tahrik.

10059.1 Deger araligi: bkz. Parametre 9995.1 "Entegratériin baslangi¢ durumuna getirilmesi".
Nmaks kaynak Dengeleme kontroli Nmaks kaynak P1.

Ayrintilar igin bkz. FCB 22 cift tahrik.

10061.1 Birim: 1000 d/d

NMaks yerel Deger araligi: -2147483648...2147483647, adim 1
Dengeleme kontroli Nmaks yerel P1.
Ayrintilar igin bkz. FCB 22 cift tahrik.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




P6..
Parametre tanimi

Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

P1/P2/P3
Motor
parametreleri

9820.1/2/3
Motor tipi

9732.1/2/3
Kutup cifti sayisi

9610.1/2/3
Anma torku

9861.1/2/3
Maksimum tork

9605.1/2/3
Maksimum hiz

9987.1/2/3
Maksimum akim

9609.1/2/3
Anma akimi Iq

9819.1/2/3
Anma akimi Iy

P600

Deger araligr:

* 0 = Asenkron motor
* 1= Senkron motor

P1/ P2/ P3 Motor tipi.

Deger araligi: 1...3...64, adim 1
P1/ P2/ P3. Kutup cifti sayisi
Motorun kutup ciftleri adedi burada ayarlanir.

Birim: Nm

Cozuniirliik: 107

Deger araligi: 0...100000...2147483647, adim 1

P1/P2/P3 Motor anma torku.

MOVIAXIS®'de bahsi gecen "tork" degerleri bu anma tork degerini referans alir.

Tum MOVIAXIS®de bahsi gecen "akim" de@erleri cihazin anma akimi degerini referans
alir.

Birim: Nm

Cozundrliik: 107

Deger araligi: 0...2147483647, adim 1
P1/P2/P3 maksimum motor momenti

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...3000000...10000000, adim 1
P1/P2/P3 izin verilen maksimum devir sayilari.

Birim: mA
Deger araligi: 0...2000000, adim 1
P1/P2/P3 izin verilen maksimum motor akimi.

Birim: mA
Deger araligi: 0...2000000, adim 1
P1/P2/P3 anma akimi Iq.

Birim: mA
Deger araligi: 0...2000000, adim 1
P1/P2/P3 anma akimi l;.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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P6..

Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi
P600
9606.1/2/3 Birim: pVs
Anma akig

9736.1/2/3
Kacgak endliktivite

9738.1/2/3
Rotor direnci

9737.1/2/3
Akis zaman sabiti

9816.1/2/3
Rotor zaman sabiti

9834.1/2/3
Enkoder kaymasi

Deger araligi: 0...2147483647, adim 1
P1/P2/P3 Anma akis.

Birim: H

Cozinurlik: 107

Deger araligi: 0...2147483647, adim 1
CFC-LSigma P1/P2/P3.

Birim: yOhm
Deger araligi: 0...2147483647, adim 1
P1/ P2/ P3 Rotor direnci

Birim: usn
Deger araligi: 0...10000000, adim 1
P1/ P2/ P3 Akis zaman sabiti.

Birim: psn
Deger araligi: 0...4294967295, adim 1
P1/ P2/ P3 Rotor zaman sabiti

Birim: U
Cozinarluk: 1/232
Deger araligi: 0...2147483647, adim 1

MotionStudio'da enkoder kaymasi P1/P2/P3 ac¢i derecesi olarak
(232 = 360,000 derece).

gOosterilir

Enkoder kaymasi motorun mekanik devrine referans alir. Bir mekanik devir, elektriksel

devir ¢garpl "9732.1"nolu parametrenin kutup cifti sayisidir.
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P6..
Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

Enkoder

9597.1/2/3
Gergek hiz
kaynagdi

9744.1/2/3
Gergek pozisyon
kaynagdi

P600

Deger araligr:

* 0= Enkoder yok

* 1 =Enkoder 1

* 2= Enkoder 2

» 3 =Enkoder 3

P1/P2/P3 Gergek hiz kaynagi.

Bu parametre "Motor verileri" parametre agaci dizininde ayarlanir.

Bununla hiz kontroll, akim kontroll ve motor kontrollinin diizenlenmesi bilgilerini veren
enkoder segilir.

Gergek hiz kaynagi, "controller enable" esnasinda baska bir kaynaga ¢evrilmemelidir.

Sadece, kendisine parametre seti numarasi verilmis olan enkoder kaynak olarak
secilebilir. Bu durum "controller enable" etkinlestirilirken kontrol edilir.

Bu konuda "enkoder" bodliumundeki Parametre 9595.2'yve "Tahrik Unitesi no. ile
baglantil" bakiniz.

Deger araligr:

* 0= Enkoder yok

* 1 =Enkoder 1

+ 2= Enkoder 2

+ 3 =Enkoder3

P1/P2/P3 gergek pozisyon kaynagi.

Bu parametre "Motor verileri" parametre agaci dizininde ayarlanir.

Bununla motor pozisyon kontroli i¢in gergek pozisyon bilgilerini veren enkoder segilir.
Gergek pozisyon kaynagi, "controller enable" esnasinda baska bir kaynaga cevrilebilir.

Sadece, kendisine parametre seti numarasi verilmis olan enkoder kaynak olarak
secilebilir. Bu "Controller enable" esnasinda kontrol edilir.

Bu konuda "enkoder" bdlimindeki Parametre 9595.2'yve "Tahrik Unitesi no. ile
baglantih" bakiniz.
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Fren

Fren kontrolii

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Frenleme iglevi parametre ayari normal olarak devreye almada yapilir. Bunun igin takili
olan motor verilir veya elektronik tip etiketinden okunur.

Fren kontroli bagimsiz bir islevdir ve dogrudan FCB'lerden sonra segilir. Bu, gtincel
kullanilan FCB'lerin taleplerini igler ve bundan bagimsiz frenin kontrol klemensine de
kumanda eder.

Fren klemensinin besleme gerilimini ve kontrol sinyali seviyesini denetlemesi esit zaman
araliginda yapilir ve FCB'lerin fren kontrolline olan taleplerine baghdir.

A DIKKAT!

"Cikis kati enable" segilmedigi veya "Cikis kati inhibit" secildigi zaman fren sinyali
"Kapat" durumuna geger ve galismakta olan motor takilmis fren yardimiyla acil fren
yapar veya yavaslayarak durur.

CMP, CMD, DS motorlari bir servolu tutma freni ile donatilabilir. Bu sayede seyrek
sayida acil frenlemeye gerek duyulur.

Fren ayirma slresi parametresi 8749.0 / 8750.0 / 9745.3

Fren kontrolii

Fren uygulama zamani parametresi 8585.0 / 8586.0 / 8587.0 »| ve fren denetimi

Fren tipi parametresi 9833.1/2/3

Y

Fren fonksiyonu Acik/Kapali
Parametre 8584.0 / 8586.0 / 8587.0

Y

"Freni birak" talebi o

Kullanilan
tincel . " .
Ig=CB "Freni kapat" talebi >~
A
"Fren agik/kapali” Hata
kontrol sinyali Y sinyalleri
Fren ¢ikisi
DBOO Fren
58608atr

Resim 23: Fren kontrolii
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P6..
Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

P600

9833.1/2/3 Deger araligr:
Fren tipi « 0=Yok

» 1 =Fren, fren redresérine bagl

* 2= Fren dogrudan bagh

Fren tipi P1.

Kontrol klemensi ve fren besleme gerilimi denetlenir:

1. Besleme geriliminin, verilen toleranslar igerisinde olup olmadigi => Hata mesaji "E13
Fren beslemesi". Denetim sadece fren agik oldugu zaman veya agilmagda
basladiginda yapilir.

2. Hig fren bagh degil veya fren kontrol gikisi asir yiklenmis => Hata mesaji "E12 Fren
cikisi". Fren mesaj sinyali, fren agma sinyali verildikten sonra, t= 150 msn
gecikmeyle denetlenir. Boylece akim ylkselme suresi, fren akimi gereken seviyeye
ulasana kadar atlanmis olur. Bunun denetlemesi, fren agik oldugu siirede yapilir.

A DIKKAT!
Denetleme, sadece "Fren dogrudan bagh" fren tipi parametresi secildiginde olur.
Ug veya iki telli SEW freninde (Ayar: "Fren, fren redresoriine bagli" veya "Yok")
denetleme yoktur.

UYARI

° "9833.1 /2 / 3 Fren tipi" parametresi "Fren yok" durumuna ayarli ise, fren ¢ikigi "Fren

1

8749.0/8750.0/
9745.3 Fren
ayirma siresi

8585.0/8586.0/
8587.0 Fren
uygulama zamani

kapal" durumuna gecer.

Bu sayede, "8584.0/8586.0/8587.0 Fren iglevi" parametresi ayari fren cikisini
etkilemez.

Birim: msn
Deger araligi: 0...2000, adim 1
P1/ P2/ P3 Fren ayirma siresi.

Yukun dismesini dnlemek igin, tahrik Gnitesi fren ayirma sirasinda hiz kontrolli olarak
"sifir" istenen hizla calistirilir.

Birim: msn
Deger araligi: 0...200...2000, adim 1
P1/ P2/ P3 Fren uygulama zamani

Yukin dismesini dnlemek igin, fren ayirma sirasinda ¢ikis kati enable kalir ve hiz
kontrold "sifir" istenen hizla aktiftir.
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P6..

4 Parametre tanimi
P60 Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

Sicaklik sensoérii

10046.11/12/13
Sicaklik sensérii
tipi

P1/P2/P3
Kontrol
fonksiyonlari

Hiz denetimi

8557.0 Hiz
denetleyicisi

Deger araligr:

* 0= Sensor yok

« 1=TF/TH

« 2=KTY(84-130)
P1/P2/P3 sicaklik sensord tipi.

Sicakligin dogru degerlendiriimesi i¢in kullanilan sicaklik senséri bu parametre ile
ayarlanir.

Deger araligr:
* 0= Kapal
* 1= Motor

+ 2 = Reaktif

* 3 = Motor / Reaktif
P1/P2/P3 Hiz denetleyicisi.
Devreye almada ayarlanir.

Hiz denetlemesi "kapall" degdilken hiz kontrolindn ayar siniri dederinde olup olmadigi
g6zlenir. Eger parametre "8558.0 Gecikme suresi" degeri ayarlanabilir belli bir gecikme
icin ayarlanmigsa bir hata mesaji gelir. Parametre "8558.0 Gecikme stiresi"nin uygun bir
degerde ayari ile, tahrik Unitesinin hizlanma veya yavaslama sirasinda kisa sureyle ayar
degeri sinirina eristigi degerler gizlenir.

Ayar degeri siniri, tim hiz sinirlayan degerler yardimiyla belirlenir. Bunlar veriler
arasinda, sistem, uygulama, FCB ve maksimum motor torku sinirlari ve maksimum aks
akimi ile termik sinirlanmis aks akimi da vardir.

Bunun icin bkz. Sekil 21.
Motorlu / reaktif ayrimi asagida gosterildigi sekilde ortaya ¢ikar:

+ On isaret (Devir sayisi x Tork) = pozitif => Motor devir sayisi siniri -> E08 eder:
Alt hata kodu 1.

+ On isaret (Devir sayisi x Tork) = negatif => Reaktif devir sayisi siniri -> E08 eder:
Alt hata kodu 2.

10 d/d altinda hizlarda denetim tetiklenir (parametre 88557<> ise). Bu, nedenin reaktif
veya motorlu olmasina bagh degildir. Buna sebep, resolver degerlenmesi ve kigik
gercek hizlarda hiz gergek de@erinin parazitlenmesidir. Burada motorlu veya reaktif yik
olup olmadigdi anlasilamaz.

UYARI

9579.1 "pozitif" ve 9579.10 "negatif parametrelerin gergek hizi izin verilen maksimum
degerini asinca bir cihaz hatasi mesaji alinir. Ayar siniri denetlemesinin aksine bu
denetleme "hiz denetlemesi = kapall" ayari ile etkisiz kilinamaz veya sinirlanamaz.
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Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

8558.0/8560.0/
9722.3

Hiz denetlemesi
gecikme sliresi

9718.1/2/3
Hiz denetimi reset
stiresi faktorii

Fren fonksiyonu

8584.0/8586.0/
8587.0 Fren
fonksiyonu

P600

Birim: msn

Deger araligi: 0...50...1000, adim 1
P1/P2/P3 n-Denetlemesi gecikme siiresi.
Devreye almada ayarlanir.

Hiz dizenleyici, ayar siniri dederine ulastiinda gecikmeden sorunlu bir zamanlayici
devreye girer. Gecikme siniri asildiginda bir cihaz alarmi verilir. Hiz diizenleyici,
gecikme suresi bitmeden yeniden ayar sinir altina diserse, zamanlayici sifira gelen
kadar geriye sayar.

Bunun icin bkz. Sekil 24
t A

1] Pany

T 2
\

Resim 24: Hiz denetlemesi gecikme siiresi

\/

0=

58611axx

[1]1  "8558.0 Yavaglama siresi" Parametresi
[2] EO08 hata tetiklemesi
[8]  Ayarsiniri

Birim: msn

Deger araligi: 0...1000, adim 1

P1 /P2 /P3 n-Denetimi reset suresi faktoru.
Devreye almada ayarlanir.

Zamanlayicinin, gecikme siresi ile karsilastirildiginda, ayar siniri disina ¢iktiginda ne
kadar hizli geriye sayacagi hiz denetimi reset siresi Gizerinden, ayarlanir. Normal olarak
bu faktér 1'dir. Bu faktor 6rnegin 3 olursa geriye sayma ug¢ kat gabuk olur.

Deger araligi:

+ 0=Kapal

« 1=Ack

Fren fonksiyonu P1.

Bu parametre 14, 13 ve 12 no.lu STOP FCB'lerde dururken etkili olur. Hareket ederken
de diger FCB'ler (6rnegin FCB 05, 09...) etkindir.

Bunun i¢in bkz. Sekil 23.

Bu parametre ile, bir frenin (parametre "98833.1/2/3 fren tipi) mevcut olup olmadigina
bakilmadan fren islevi agilir veya kapanir.
+ 0=Kapah

Tahrik Unitesinin durdurulmasinda, motorun durdugu algilandiginda fren gekmez.
Herhangi bir durma dizenlemesi aktif degilse, ¢ikis kati enable olur ve tahrik Unitesi
istenen hiz degeri "sifir"a ayarlanir.
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P6..

Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600
Tahrik Unitesi enable olurken bir fren agma sturesi gecikmesi olmadan ¢alismaya baslar.
« 1=Ack
Tahrik Gnitesinin durdurulmasinda, motorun durdugu algilandiginda fren geker. Burada
fren gekme siiresi dikkate alinir. Fren gekme siresi bittiginde, ¢ikis kati inhibit olur ve
tahrik Unitesi elektriksel torkdan yoksun kalir.
Asenkron motorlarda, motor enable olurken freni ¢ekilmigse bir 6n manyetiklesme
meydana gelir.
Senkron motorlarda c¢ikis kati ve kontrol aktif olur.
Sonra kontrol aktifken fren ayirma siiresi dikkate alinarak fren ayrilir. Fren ayirma siiresi
dolunca, secilmis olan FCB istenen degere ayarlanmis olarak uygulamaya girer.
UYARI

° Parametre "98833.1/2/3 Fren tipi" ayar "Fren yok" ise, "Fren iglevi" parametresi fren

1

ctkisini etkilemez. Boylece fren ¢ikisi "fren gekili" sabit konumuna getirilir.

Limit anahtar
degerlendirmesi

Bir tahrik Unitesinin belli bir yol aralhidi donanim limit anahtarlari yardimiyla denetlenir.
Bunlar yoksa ya da bir erkenden tespit uygulamak gerekiyorsa, yazilim limit anahtari
denetlemesi aktif duruma getirilebilir. Burada her limit anahtari (sol veya sag yazilim
limit anahtar) birbirinden bagimsiz acilir veya kapanir.

Ayrica yazihim limit anahtarinin kaynagi (Enkoder1 - Enkoder3) da ayarlanabilir. Yazilim
limit anahtarlari denetimi i¢in, secilmis olan enkoderin referanslanmis olmasi gerekir.

Yazilim ve donanim limit anahtarlari onaylama davranisi aynidir. Bir onaylama istenip
istenmedigi hata yanitinda ayarlanabilir. Burada "otomatik reset" veya "bekleme"
arasinda segim yapilabilir.

Bir limit anahtara ulasildiginda, limit anahtarin programlanmis yanitina bagimli olarak
kurtulmadan énce hatanin onaylanmasi gerekir. Onaylama, tahrik Gnitesi tam olarak
durmamigsa bile alinir. Bu durumda kurtulma iglemi, akslarin durdugu anlasilinca
hemen baslatilir.

Mevcut istenen deger 6n isareti, limit anahtarin islenmesi esnasinda kontrol edilir
(6rnegdin pozisyonlandirma sirasinda hedef konumu). Bu istenen deger, limit anahtardan
kurtariimayi éngoriyorsa, tahrik Unitesi glincel ayarlanmis FCB tarafindan belirlenen
rampada hareket eder.

Bu deger tahrik Unitesini yeniden limit anahtara géturtyorsa tahrik Unitesi yerinde kalir.
"Kurtulma" islemini FCB 11 limit anahtari belirler.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

P600

Tabhrik Gnitesi, limit anahtardan ayrilir ayrilmaz guincel segilen FCB moduna geger ve bu
FCB'nin istenen deger ve limitleri ile hareketine devam eder.

UYARI

Limit anahtarlarin dénme yonu degistirmedeki etkenligi igin "8537.0 Dénme yénunin
degistiriimesi" parametresine de bakiniz.

Donanim limit
anahtarlarinin
kurtulmasi

9729.6/7/8
Donanim limit
anahtari yanit

Limit anahtar sinyalleri yazilimca geri sektirilir (Geri sektirme siresi 200 msn).

Bir tahrik dnitesinin belli bir yol araligi donanim limit anahtarlari yardimiyla denetlenir.

Bunlar yoksa ya da belli bir konumu asinca bir nevi erken tanima gerekiyorsa
MOVIAXIS® donanimindaki yazilim limit anahtari devreye sokulur.

Burada her limit anahtari (sol veya sag yazilim limit anahtari) birbirinden bagimsiz agilir
veya kapanir. Ayrica yazilim limit anahtarinin kaynadi (Enkoder1 - Enkoder3) da
ayarlanabilir. Her iki yazihm limit anahtarindan veya donanim limit anahtarindan birine
ulasildiginda, tahrik Unitesi, kullanici tarafindan ayarlanabilen bir parametreye goére
davranig gosterir.

Temelde yazilim ve donanim limit anahtarlari ayni sekilde davranis gdsterirler. Denetim
icin, secilmis olan enkoderin referanslanmis olmasi gerekir.

Deger aralig:
+ 0=Yanityok
* 6 = Acil durma / beklemede

* 10 = Sistem sinirinda durma / beklemede

* 18 = Acil durma / Otomatik reset

* 19 = Sistem sinirinda durma / Otomatik reset
P1/P2/P3 donanim limit anahtari yaniti

Donanim limit anahtari yaniti, bir donanim limit anahtarina ulasildiginda hata yanitini
belirler.

*  Yanit yok
Hata dikkate alinmaz.
+ Acil Stop / beklemede

Motor acil durma rampasina yonlendirilip durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal
gecikme olmaksizin ¢alismaya hazirdir.

« Sistem sinirinda dur / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.
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P6..
P60.

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9824.1/2/3
Yazilim limit
anahtari
denetlemesi
kaynagdi
9729.13/14/ 15

Yazilim limit
anahtari yanit

9798.1/2/3
Yazilim negatif
limit anahtari
denetlemesi

9961.1/2/3
Yazilim negatif
limit anahtari

9801.1/2/3
Yazilim pozitif
limit anahtari
denetlemesi

10064.1/2/3

Yazilim pozitif limit

anahtari

+ Acil Stop / Otomatik reset

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset beklenmez.

+ Sistem sinirinda durma / Otomatik reset

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset beklenmez.

Bu konu ile ilgili diger bilgiler igin bkz. isletme kilavuzu, balim "isletme".

Deger araligi: bkz. parametre "9744.1 guincel hiz kaynagi".
P1/P2/P3 Yazilim limit anahtari denetlemesi kaynagi

Deger araligi: bkz. "9729.6 Yazilim limit anahtari yaniti" parametresi.
P1/P2/P3 Yazilim limit anahtar yaniti.

Deger araligr:

* 0= Kapal

+ 1=Acik

P1/ P2/ P3 Yazilim negatif limit anahtari denetlemesi.
+  Kapal

Yazilim limit anahtari denetlenmiyor.

* Acik

Yazilim limit anahtari denetleniyor.

Birim: U

Cozunirlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483648...2147483647, adim 1
P1/P2/P3 sol yazilim limit anahtari.

Deger araligi:

+ 0=Kapal

« 1=Acik

P1/ P2/ P3 Yazilim pozitif limit anahtari denetlemesi.
+ Kapal

Yazilim limit anahtari denetlenmiyor.

* Acik

Yazihm limit anahtari denetleniyor.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger arali§i: -2147483648...2147483647, adim 1
P1/P2/P3 Sag yazilim limit anahtari.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

"Motor duruyor”
mesayji

10056.1/2/3
"Motor duruyor” hiz
esigi - durum biti

Filtre siiresi "motor
duruyor” - durum
biti

Motor koruma

P600

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 10000...50000, adim 1
P1/ P2/ P3 "Motor duruyor" hiz esigi - durum biti.

Gergek hiz bu degerin altindaysa, parametre "100057.1"in filtre suresi gecince "motor
duruyor" biti verilir. Filtre slresi icerisinde hiz esigi asilirsa filtre sifirlanir. Gergek hiz
tekrar esigin altina diserse filtre yeniden c¢aligir.

Birim: msn

Deger araligi: 0...25, adim 1

P1/P2/P3 Filtre siresi "motor duruyor" - durum biti.
bkz. parametre "10056.1 Hiz esigi motor duruyor"”.

MOVIAXIS®, bir motorda asin sicaklik algiladiginda buna, parametreleri cihaz devreye
alinirken ayarlanabilen bes ayr yolla tepki gosterir. Bu da "tepki yok" ile "sadece
gOsterge", veya cesitli durdurma ydntemlerine kadar uzanabilir.

MOVIAXIS®, dort degisik yontem /tercihle bir motorun termik denetimini yerine getirir ve
bdylece bunun asiri yiklenmesini ve tahrip olmasini énler. Bu yontemler kalite ve tepki
suresi yetenegi agisindan birbirinden farklidirlar.

1. Bir motorun TF/TH sensbrii ile denetlenmesi

Bu ydntemle, sicakhgin sicaklik sinirini agsmasi durumunda parametre ile ayarlanmis
islem uygulanir.

2. CMP, CM, CMD Motor tiplerinin KTY sensoérii ile denetlenmesi

Bu metotla, sicaklik élgimi (°C ) ve motorun sicaklik sinirini agmasini degerlendiren bir
ikaz esigi yaninda parametre ile belirlenmis islem uygulanir. Adi gegen tim SEW
motorlari i¢in, KTY sicaklik sensori (baslangi¢ degerleri) yardimiyla giincel kullanilan
motor akimlari yikseklikleri ve sireleri (gegcmisi ve akisi), MOVIAXIS®'te motora 0zgu
termik bir motor modeline donustaralar.

KTY yardimiyla motorlar da korunur: Ornegin CMP40 — bunlarda sadece mekanik
sicaklik 6l¢imu ¢ok atil kalir ve motor hasara ugrayabilir. Bu 6zellik sadece adi gegen
SEW motorlari igin gegerlidir ve bir SEW servo motorunu termik hasardan korumak igin
en iyi yoldur.

3. Bir motorun KTY sensbrii ile denetlenmesi

Bu ydntemle, sicakhgdin sicaklik sinirini agsmasi durumunda parametre ile ayarlanmis
islem uygulanir.
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P6..
P60.

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

4. Bir motorun KTY sensérii ve I°t tablosu ile denetlenmesi

8904.0/8905.0 /
10046.1
(Parametre
agacinda
bulunmaz)

10063.1/2/3
(Parametre
agacinda
bulunmaz)

Bu yontemle KTY sensoru sicaklik baslangi¢ degerlerinin okunmasinda kullanilir. Motor
imalatgisi tarafindan verilen tork / hiz destek noktasi tablosu (maksimum 8 destek
noktasi) verileri yardimiyla dinamik davranisa yaklasim veya bunun ylkselticiye katkisi
hesaplanir.

Her iki degerin birlesimi ile motor, sadece bir KTY ile oldugundan daha iyi korunur.
MOVIAXIS®e baglanmis bir yabanci motorun korunmasi i¢in bu en iyi yoldur.

Motor koruma ya da baglanmis motor sicaklik senséri cihaz devreye alinirken
ayarlanir.

KTY parametrelenmis: Bu uygulamada kablo kopmasi (> 1767 Q, KTY84 - 130'da
yakl.196 °C) ve kisa devre hatalari (< 305 Q; KTY'de yakl. -52 °C) denetlenir.

TF/TH parametrelenmis: Uygulama, 1725 Q (yakl. 117 mV) degderinde devreye girer.

Deger araligr:

* 0= Sensor yok

« 1=TF/TH

« 2=KTY84-130

Sicaklk sensori TMU1/TMU2/TMUS tipi.

Deger araligr:
+ 0=TMU1
« 1=TMU2
+ 2=TMU3

Parametre seti P1/P2/P3'de kullanilan termik denetleme.

3 motoru dénisumll olarak bir frekans geviricide calistirmak i¢in Gi¢ adet termik motor
denetlemesi bulunur. Varsayilan ayarlarda 1 no.lu parametre seti 1 no.lu denetlemeyi,
no.lu parametre seti 2 no.lu denetlemeyi, vs. Ustlenir.

Ornegin, 2 no.lu parametre setinde 1 no.lu sette kullanilan motorun aynisi kullaniliyorsa,
2 no.lu parametre setinde de termik denetleme 1' e ayarlanir. Boylece belli bir motor
modeli kullanildiginda, motorda meydana gelen sicakligin gesitli motor modellerine
dagilip bu modellin degerlerinin bozulmasi 6énlenmis olur.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

9872.1/2/3
KTY sicaklik
sensorti

9800.1
Termik Motor
modeli sicakligi

9705.1/2/3
KTY sensorii
motor yikii

9874.1 Termik
motor modeli
motor yiiklenmesi

Birim: °C

Cozinurlik: 108

TMU1/TMU2/TMU3 KTY motor sicakligr.

TMUXx 6lgiim duyar elemaninin sicakligi, hassasiyet £5,7 °C.

Birim: °C

Cozuniirlik: 108

P1/P2/P3 Sargi sicakhdi modeli.
P1/P2/P3 Termik motor modeli sicakhigi.

Birim: %

Cozinarluk: 103

KTY TMU1/TMU2/TMU3 Motor yuki.
Bagil yiklenme degeri icin:

Sicakhk KTY sensorii - 40 °C
-40°C

Motor kullanimi KTY sensorii = T
Motor_maks

40 °C'lik bir sicaklik %0 yiiklenme demektir.

Birim: %
Cozinrlik: 1073
P1/P2/P3 Motor ylklenmesi.

P6..

P60. 4

P600

Motor yuklenmesini bulmak i¢in, motor sicakhginin KTY sensoriine gecis degerini
hesaplayan bir motor modeli kullanilir. Burada ayrica enjekte edilen akim da dikkate
alinir. Gosterge % olarak verilir ve 40 °C = %0 6rnek motor sicakliginda baslar ve

%100'de kapanir.

Termik motor modeli - 40 °C
-40°C

Motor_maks

Motor kullanimi termik motor modeli =
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P6..

Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi
P600
9962.1/2/3 Birim: %
Motor yﬁk/enmeSi (;OZUnUrlUk 10-3

On uyari esigi

9729.9
TF/TH/KTY
mesaj yaniti

Deger araligi: 0...80000...100000, adim 1
TMU1 / TMU2 / TMU3 Motor yuklenmesi 6n uyari esigi.

On uyari esigi "9705.1 Motor yiiklenmesi KTY sensorii" ve "9874.1 Termik motor modeli
motor yuklenmesi" (eger bu hesaplanmis ise) parametreleriyle ilgilidir. Bu esik deger
asildiginda, hata yaniti sabit "sadece gdster" olan bir hata tetiklenir.

7 bolumll gosterge "E69" durumunu gosterir, ama aks buna aldirmadan donutsine
devam eder.

« E69.1 KTY: Uyar esigi asild1,
+ EB69.2 Senkron modeli: Uyari esigi asildi,
.+ E69.3 I°t Modeli: Uyari esigi asildi,

Makine kontrolinin zamaninda tepki vermesini saglamak icin "Motor sicakligi 6n
uyarisi KTY" fonksiyonu bir durum kelimesine, dolayisiyla bir ¢ikisa iletilebilir.

Deger araligi:

+ 0=Yanityok

* 1 = Sadece g0sterge

+ 2= Cikis kati inhibit / kilitli

» 3 = Acil Stop sinirinda dur / kilitli

« 5= Cikis kati inhibit / beklemede

» 6 = Acil Stop sinirinda dur / beklemede
« 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede
* 9= Uygulama sinirinda dur / kilitli

* 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede
* 11 = Sistem sinirinda dur / kilitli

"9705.1 Motor yuklenmesi KTY sensori" ve "9874.1 Termik motor modeli motor
yuklenmesi" (eger bu hesaplanmis ise) parametreleri dederi % 100'den buyikse hata
mesaji E31.x verilir. Bu hataya yanit TF/TH/KTY mesaji yanitinda ayarlanir.

* Yanit yok
Hata dikkate alinmaz.
+ Sadece gosterge

7 bolumli gdsterge "E031" durumunu goésterir, ama aks bunu dikkate almaz ve
dénmeye devam eder.

+ Cikis kati inhibit / kilitli

Aks, controller inhibit durumuna gecer ve mekanik fren varsa bunu ¢eker. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks sistemi yeniden baslatir.
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P6..
Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

P1/P2/P3
sinir degerleri

Limit anahtarlari
arasinda serbest
hareket

9577.1
Hizlanma

9578.1
Hiz

P600

» Acil Stop sinirinda dur / kilitli
Motor acil durma rampasinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baglatir.
* Cikis kati inhibit / beklemede

Aks, controller inhibit durumuna gecer ve mekanik fren varsa bunu g¢eker. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

* Acil durma sinirina dur komutu / beklemede

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme
olmaksizin galismaya hazirdir.

+ Uygulama sinirina dur komutu / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

* Uygulama sinirinda dur / kilitli
Motor sistem sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.
» Sistem sinirinda dur / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

+ Sistem sinirinda dur / kilitli
Motor sistem sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baglatir.
Bu konu ile ilgili diger bilgiler igin bkz. kullanma kilavuzu, bélim "isletme".

Sistem degerleri, yalnizca controller enable degilse degistirilebilir.
Uygulama sinirlari controller enable ise degistirilebilir.

Birim: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Hizlanma limit anahtarlari arasinda serbest hareket uygulayici birimi olarak.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000...10000000, adim 1
Limit anahtarlari arasinda serbest hareket hizi uygulayici birimi olarak.
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Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9581.1
Sarsinti sinin

Sistem sinirlari

9573.1
Maksimum
hizlanma

9574.1
Maksimum
yavaslama

9579.1
Pozitif maksimum
hiz

9579.10
Maksimum negatif
hiz

9580.1
Maksimum tork

Birim: 1/(minxs?)
Deger araligi: 1...2147483647, adim 1

Limit anahtarlari arasinda serbest harekette maksimum sarsinti siniri.

Birim: 102/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Sistem sinirlari icinde maksimum hizlanma uygulayici birimi olarak.

Hizlanma sistem sinirn =0 iken FCB 00, 05, 11, 12, 13, 14, 15, 20'de 6zel uygulama:
Sifir degeri hizlanma sinirini tamamen ortadan kaldirir. Uygulama veya acil durma
sinirlari, ya da lokal de@erler burada etkisizdir.

Birim: 10°%/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Sistem sinirlari iginde maksimum gecikme uygulayici birimi olarak.

Hizlanma sistem siniri = 0 iken FCB 00, 05, 11, 12, 13, 14, 15, 20'de 6zel uygulama:
Sifir de@eri hizlanma sinirini tamamen ortadan kaldirir. Uygulama veya acil durma
sinirlari, ya da yerel degerler burada etkisizdir.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...10000000, adim 10
Sistem sinirlari icinde maksimum pozitif devir sayisi uygulayici birimi olarak.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...10000000, adim 10
Sistem sinirlari icinde maksimum negatif devir sayisi uygulayici birimi olarak.

Birim: %

Cozunirlik: 1073

Deger araligi: 0...100000...100000, adim 1

Sistem sinirlari igindeki tork siniri uygulayici birimi olarak.
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Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

9583.1
Maksimum sarsinti

Acil Stop

9576.1
Acil Stop
yavaglamasi

Uygulama sinirlari

9573.1
Maksimum
hizlanma

9572.1
Maksimum
yavaslama

9716.1
Pozitif maksimum
hiz

9716.10
Maksimum negatif
hiz

9740.4
Maksimum tork

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

P600
Birim: 1/(minxs?)
Deger araligi: 1...2147483647, adim 1

Sistem sinirlari iginde maksimum sarsinti.

Sarsinti = 0 degeri icin FCB 00, 07, 13, 14, 15'de 6zel uygulama: Sifir degeri hizlanma
sinirlamasini tamamen devre digi birakir. Uygulama veya acil durma sinirlari ya da yerel
degerler gegersizdir.

Birim: 1072/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Acil Stop yavaslamasi uygulayici birimi olarak.

Birim: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Uygulama sinirlari igcinde maksimum hizlanma uygulayici birimi olarak.

Birim: 107%/(minxs)
Deger araligi: 0...300000...2147483647, adim 1
Uygulama sinirlari icinde maksimum yavaslama uygulayici birimi olarak.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...10000000, adim 10
Uygulama sinirlari iginde maksimum pozitif devir sayisi uygulayici birimi olarak.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: 0...10000000, adim 10
Uygulama sinirlari icinde maksimum negatif devir sayisi uygulayici birimi olarak.

Birim: %

Cozuniirlik: 1073

Deger araligi: 0...100000...100000, adim 1

Uygulama sinirlari igindeki tork siniri uygulayici birimi olarak.
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Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9582.1
Maksimum sarsinti

Modlilo sinirlari

9594.10
Modlilo tagmasi

9594.1
Modilo alt tasmasi

Birim: 1/(minxs?)
Deger araligi: 1...2147483647, adim 1

Uygulama sinirlari igcinde maksimum sarsinti.

Birim: U
Cozinurlik: 1/65536
Deger arali§i: -2147483648...2147483647, adim 1

Modulo tasmasi bitiin Modilo galisma tiirlerinde, 6rnegin FCB 09 pozisyonlandirmada
kullanihr.

Bununla, hangi konumda bir tagsma oldugu belirlenir. Bu parametre uygulayici birimi
olarak ayarlanir. Boylece, 6rneg@in sonsuz rediiksiyon oranlari (motor devreye girerken
pay / payda faktori olarak uygulayici birimiyle ayarlanir) igin kalan deger yonetimine
sahiptir

Burada "9981.1 Pozisyon modu" parametresi "agik" olmalidir. Béylece, Modiilo hareket
arahdinda konum kaybina ugramadan bir yénde sonsuz pozisyonlandirma yapilabilir.

Birim: U
Cozunirlik: 1/65536
Deger araligi: -2147483648...2147483647, adim 1

Modulo alt tagmasi modulo tagsmasinin aksidir. Modilo hareket araligi buradan baslar.
Pek ¢ok uygulamada degeri sifirdir, ama -180 ile +180 arasinda degisebilir.
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P6..
Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

P1/P2/P3
uygulayici
birimleri

Konum

9539.1 - 9539.4
Birim metni
konumu

9542.1
Coézimlenme
konumu

P600

Musteri, kendi sectigi birimlerle kontrol gadilen durum, devir hizi, hizlanma ve tork
degerleri islem ¢ikis verilerini MOVIAXIS®'e g6énderme imkanina sahiptir.

Bu islem verileri, minimum 500 psn'lik istenen deger ¢evrimi ile cihaz igi birimlere (baz:
artinm) gevrilir.

islem giris verileri MOVIAXIS®ten kontrole geri gelirken de ayni uygulama tekrarlanir -
masteri, konum, devir hizi veya hizlanma verilerini kendi birimleriyle teslim alir.

Burada mdisteri ya da PLC programcisinin avantaji, kendi programindaki, cihazin
fiziksel &zelliklerini iceren ve kismen c¢ok karisik hesaplari SEW cihazina 6zgln
birimlere ¢gevirme zorunlulugu olmamasidir. Musteri bu sayede kendi uygulamasina en
uyumlu birimleri secebilir ve bunlari dn veri olarak MOVIAXIS® e géndererek kendi
"makine c¢evresini" terk etmemis olur.

Burada musteri su on verileri kullanabilir:
*  Konum igin
o "Kutular", "Paketler", "Qiseler", vs.
* Hizigin
+ "Sise / dakika", "Poset / saniye", vs.
* Hizlanma igin
+ "Poset/ saniye?", "Kutu / min*s", vs.

Burada, uygulayici tarafindan konum igin verilen birimin metni bulunur. Bu metin en ¢ok
16 karakterden olusur ve teslim edildiginde "dev." yani motor devir sayisini belirtir. Ayari
motor devreye alinirken yapilir.

Deger araligr:
« 0=0
e 1=1
e 2=2
+ 3=3
.« 4=4
+ 5=5
+ 6=6

Konum ¢oézimlenmesi, iletisim buslari sadece tam sayilarla isledidi igin virgul sonrasi
basamaklarini degerlendirir.

Ornek: Konum ¢ézimii "3" uygulayici birimi milimetre ise 1000 rakami bus (izerinden
1,000 mm olarak iletilir.

MotionStudio programinda bulunan parametre agacindaki tim degerler de ondalik
olarak verilmistir.
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Parametre tanimi

=60, Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9543.1
Saya¢ konumu

9544.1
Payda konumu

Hiz

9532.1 -9532.4
Hiz birimi metni

9535.1
Hiz ¢éziimlenmesi

9536.1
Hiz payi

9537.1
Hiz paydasi

Hizlanma

9546.1 - 9546.4
Hizlanma birimleri
metni

Deger araligi: 1...65536...16777215, adim 1

Pay / payda faktori, uygulama birimlerinin MOVIAXIS baz birimlerine gevrilmesinde
kullanilir. Baz birimi 4 ondalik basamakli "devir sayisi"dir. Ayari motor devreye alinirken

yapllir.

bkz. "9543.1 Pay konumu". Varsayilan deger: 1000.

Burada, uygulayici tarafindan hiz igin verilen birimin metni bulunur. Bu metin en ¢ok
16 karakterden olusur ve "d/d" olarak teslim edilir. Ayari motor devreye alinirken yapilir.

Deger araligi:
+ 0=0

oo O A WON -
1l
D B~ WODN -

Hiz ¢dzimlenmesi, iletisim buslari sadece tam sayilarla isledigi icin virgll sonrasi
basamaklarini degerlendirir.

Ornek: Hiz ¢6zimi "3" uygulayici birimi "d/d" ise 1000 rakami bus tzerinden 1,000 "d/d"
olarak iletilir.

MotionStudio programinda bulunan parametre agacindaki tim degerler de ondalik
olarak verilmistir.

Deger araligi: 1...16777215, adim 1

Pay / payda faktori, uygulama birimlerinin MOVIAXIS baz birimlerine gevrilmesinde
kullanilir. Baz birimi 3 ondalik basamakli "d/d"dir. Ayari motor devreye alinirken yapilir.

Bkz. Parametre "9536.1 Hiz pay!".

Burada, uygulayici tarafindan hizlanma igin verilen birimin metni bulunur. Bu metin en
¢cok 16 karakterden olusur ve teslimat durumu "d/d" birimidir. Ayari motor devreye
alinirken yapilr.
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Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

9549.1
Hizlanma
¢oziindrliliga

9550.1
Hizlanma payi

9551.1
Hizlanma paydasi

P600

Deger araligr:
+ 0=0

a b~ W N -
1
a A WON -

- 6=6

iletisim bus'lari (izerinden sadece tam sayilarla haberlesme yapilabildiginden, hizlanma
¢6zunrlalaga icin ondalik basamaklari gevirir.

Ornek: Hizlanma ¢ézunGrliliga "3" uygulayict birimi "1/min*s" ise, 1000 rakami bus
Uzerinden "1,000 1/min*s" olarak iletilir.

MotionStudio programinda bulunan parametre agacindaki tim degerler de ondalik
olarak verilmistir.

Deger araligi: 1...16777215, adim 1

Pay / payda faktord, uygulayici birimlerinin MOVIAXIS temel birimlerine ¢evrilimesinde
kullanilir. Temel birim 3 ondalik basamakli "1/dak*s"dir. Bu da saniyede bir devir sayisi
degisimi demektir. Ayari motor devreye alinirken yapilir.

Bkz. Parametre "9550.1 Hizlanma pay!".

Tork Tork ayari:

Varsayilan ayar, tork degerinin devreye almadan secilen motor torkunun "%" degeri
olarak verilmesi demektir.
«  Tork ¢dzUndrlulaga = 3
* Tork payi =1
* Tork paydasi =1
» Tork birimi metni = "%"
Ornek:
Uygulayici birimi olarak "Newton metre" ayarlanmasi:
* Tork parametresi "9552.1 - 4 Birim metni" = "Nm",
* Tork parametresi "9555.1 Cozunurlik" = 3.

"9556.1 Tork pay!" parametresi - 100

"9557.1 Tork paydasi" parametresi "9610.1 Anma torku" parametresi

— Parametre agacinda tork degerleri "Nm" olarak ve virgllden sonra 3 basamakli olarak
verilir.

— Bus Uzerinden PDO'larin tork degerinin birimi [10E-3 Nm].

Projelendirme el kitabi — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® MX 117




118

P6..
P60.

Parametre tanimi

Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600

9552.1 - 9552.4
Tork birimi metni

9555.1
Tork ¢bziindrltugu

9556.1
Tork payi

9557.1
Tork paydasi

Burada, uygulayici tarafindan tork i¢in verilen birim metni bulunur. Bu metin en ¢ok
16 karakterden olusur ve teslimat durumu "%" birimidir. Ayari motor devreye alinirken

yaplilir.
Deger araligi:
«+ 0=0

e 1=1

e 2=2

- 3=3

e 4=4

+ 5=5

+ 6=6

iletisim bus'lan (zerinden sadece tam sayilarla haberlesme yapildigindan, tork
¢6zunurligl ondalk basamaklari sadece MotionStudio arayzi igin gevirir.

Ornek: Hizlanma ¢oézunirlGligi "3" uygulayici birimi "Nm" ise, 1000 rakami bus
Uzerinden "1 Nm" olarak iletilir.

MotionStudio programinda bulunan parametre agacindaki tim degerler de ondalik

olarak verilmigtir.

Deger araligi: 1...16777215, adim 1

Pay / payda faktorl, uygulayici birimlerinin MOVIAXIS temel birimlerine ¢evrilmesinde
kullanilir. Baz birimi 3 ondalik basamakli motor torku "yuzdesidir (%)". Ayari motor

devreye alinirken yapllir.

Bkz. Parametre "9550.1 Hizlanma pay1".
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

Referans hareketi

9658.2
Referans hareketi

tipi

P600

MOVIAXIS® referans hareketi icin cesitli segenekler sunar. "Sabit dayanaga
referanslama" referans hareketi yeni ilave edilmistir.

Referans hareketin amaci, tahrik Gnitesini ve bunun konum verilerini makine yapisina
referanslamak / uyumunu saglamaktir. Bu da, bir referanslama sonrasi tahrik Unitesi,
ornegin bazi konum islemlerine gerekli élcimlerin dayandigi gercek sifir noktasinin
yerini kolayca bulur, demektir.

MOVIAXIS® asagidaki referans modlarini sunar:

« Sol sifir darbesi.

» Referans kami sol ucu.

* Referans kami sag ucu.

+ Sag limit anahtar.

+ Sol limit anahtar.

* Referans mod gerekmez.

* Referans kami sag limit anahtarla ayni hizada.
» Referans kami sol limit anahtarla ayni hizada.
* Referans mod gerekmez.

+ Sag sabit dayanada ¢ok hassas referanslama.
» Sol sabit dayanaga ¢ok hassas referanslama.

Referans hareketi tipleri, 6érnegin ilk arama yoénu veya referanslamada kullanilan
anahtar kontagi (Referans kami, limit anahtari veya sabit dayanak) itibariyla farklilk
gosterirler. Ayni zamanda referans hareketi tiim baglanabilen enkoderleri de etkiler.

Referans hareketinde bulunan referans noktasindan yola ¢ikarak, makine sifir noktasi
referans ofseti ile agagidaki esitlige gore kaydirilabilir.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi - referans ofset

Deger araligr:

* 0= Devre disi

» 1 = Sol sifir darbesi

+ 2 = Referans kami sol ucu
* 3 = Referans kami sag ucu
* 4 =Sag limit anahtar

+ 5= Sol limit anahtar

* 6 = Referans mod gerekmez

» 7 = Referans kami sag limit anahtarla ayni hizada
+ 8 = Referans kami sol limit anahtarla ayni hizada
* 9 = Sag sabit dayanak

* 10 = Sol sabit dayanak
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P6..

P60.
P600

Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Referans mod tipleri:
¢ Genel referans hareketi

Mutlak konumlama komutlari ile ¢alisan uygulamalarda referans noktasinin (makine
sifir noktasi) tanimlanmasi gereklidir. Mutlak enkoderlerde bu tanimlama ilk devreye
alma sirasinda bir defaya mahsus olmak Uzere yapilmalidir. Diger enkoder tiplerinde
makine sifir noktasi makinenin her agilisinda yeniden tanimlanmalidir.

MOVIAXIS, "9658.2 Referans hareketi tipi" parametresi tzerinden ayarlanabilen 10 ayri
referans hareketi tipi tanir.

Referanslanma, donanim limit anahtari ve /veya referans kami ile yapilirsa, bu, kontrol
kelimelerinde / dijital girislerde ayarlanmalidir.

Tip 1 veya tip 2 Referans hareketi hareketinde bir donanim limit anahtarina ulasildiginda
ve de referans noktasi heniiz bulunamadi ise, tahrik donerek referans hareketini 6bir
yonde surdurdr.

Makine sifir noktasi = Referans noktasi + referans ofset degeri.

"Referanslandi” durumu, servo yikseltici kapatilirsa veya yol dlgi sistemini ilgilendiren
hata mesaijlarinda sifirlanir.

Mutlak deger enkoderleri bir istisna olusturur, bir sonraki paragrafa bakiniz. Hiperface
ve SSI mutlak deger enkoderlerde "referanslandi” durumu daima gecgerlidir ve bu
sadece bir referans hareketinde sifirlanir. Hareket vyarida kesilirse durum
"referanslanmadi” olarak kalir.

Referans kami ile mi, ya da sifir darbe ile mi referanslama yapilacadina karar verirken
asagidaki noktalara dikkat edilmelidir:

* Motor degistirildiginde sifir darbe de kayar.

» Referans kami, yaslanma veya yipranmadan ya da anahtar histerisi nedeniyle
hassasiyetini kaybedebilir.

» Referans noktasi, sifir darbesi ve referans kami yardimiyla belirlendiginde ve sifir
darbesi referans kaminin tam ucunda ise, referans kaminin salt kenari sifir
darbeden 6nce veya sonra tespit edilebilir (Salt histerisi). Bunun sonucu, her
seferinde bir motor devri kadar degisebilen bir referans noktasi ortaya gikar. Bu
durum, referans kami yaklasik yarim motor devri boyunca kaydirilarak
dizeltilebilir.

» Tek yonli tahrik Gniteleri sadece bir referans kami ile referanslandirilir. Dikkat
edilecek 6nemli bir nokta da, tam sayili olmayan reduksiyon oranlarinda,
enkoderin referans kami ile sifir darbesi arasinda sabit bir aralik bulunmamasidir.
Bunun icin burada referans noktasi olarak sadece referans kaminin ucu
secilmelidir.

» Referans kami uzunlugu ve referans hizlari segilirken, tahrik Gnitesinin referans
kami Uzerinde glvenli olarak disik hizlara (Referans hizi 2) inebilmesi
saglanmalidir. Referans kaminin ucu veya enkoder sisteminin en yakin sifir
darbesi referans noktasi olarak kullanilabilir.

» Sifir darbesine referanslama, ancak enkoder bir sifir darbeye sahip ise ve sifir
darbe izi servo surlcuye baglanmig ise mimkuindur.

istege bagh olarak, her referans hareketi tipi "9656.1 Temel konuma doniis" parametresi
ile referanslama sonrasi bir temel konuma donis baslatilabilir. Boylece tahrik Gnitesi
referans noktasindan bagimsiz olarak referans hareketi FCB 12 ile de serbest secilen
bir konuma getirilebilir. Kontrol Unitesinin bir konumlandirma surlistd yapmasina da
gerek kalmaz. Temel konumun nerede olacagi, "9730.2 Temel konum" parametresi ile
ayarlanir. Temel konuma ne kadar hizla gidilecegi, "9731.1 Temel konuma donus hizi"
ile ayarlanir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

"Referans hareket tipleri” sekillerindeki sembollerin agiklamasi

@ [1]
© w
[3]

[\ M
A\

|:| [6]

Resim 25: Sembol agiklamasi

58445ade

[1] Referans noktasi

[2] Makine sifir noktasi

[3] Temel konuma donlsten sonraki durma noktasi (istege bagh)
[4] Referans kam

[5] Donanim limit anahtarlari

[6] Sabit dayanak

¢ Sol sifir darbesi

"9750.1 Sifir noktasina referanslama" parametresine bu tip referans hareketinde
zorunlu olarak "EVET" degeri verilir.

58446axx

Resim 26: Sol sifir darbeli referans hareketi

[1] 9731.2 Serbest hareket hizi

[2] 9731.1 Temel konuma donis hizi
[3] 9730.1 Referans ofset

[4] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi, referans hareketinin baslama pozisyonunun solundaki ilk sifir
darbesi. Bir referans kamina gerek yoktur. Referans hareketi igin sadece "9731.2
Serbest hareket hizi" (Referans hiz 2) parametresi kullanilir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

* Referans kami sol ucu
"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "EVET" konumunda.

58447axx

Resim 27: Referans kami sol ucu referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "HAYIR" konumunda.

58448axx

Resim 28: Referans kami sol ucu referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi, referans kaminin sol ucu veya referans kaminin sol ucundan sonraki
ilk sifir darbesidir.
Control word 0 - 3'le bir bitin "referans kami"na ayarlanmasi gerekir.

Referans hareketi, negatif donis yoninde arama hizi ile baslar ve referans kaminin ilk
pozitif kenarina ulasana kadar devam eder. Referans kami algilandiktan sonra, serbest
hareket hizina gegilir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Burada, "sifir darbesine referanslanma" olmaksizin referans kaminin digen kenari (sol
ucu) referans noktasi olur. "Sifir darbesine referanslanma = Evet" ayarinda, referans
kaminin disen kenarindan sonraki ilk sifir darbesi referans noktasi olur.

"9657.1 Hiz degistirme icin donanim limit anahtar" parametresinin bu tip referans
hareketinde 6nemi yoktur.

* Referans kami sag ucu
"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "EVET" konumunda.

58449axx

Resim 29: Referans kami sol ucu referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donis hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "HAYIR" konumunda.

58450axx
Resim 30: Referans kami sol ucu referans hareketi
[1] 9731.3 Arama hizi
[2] 9731.2 Serbest hareket hizi
[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset
[5] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi, referans kaminin sol ucu veya referans kaminin sol ucundan sonraki
ilk sifir darbesidir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Control word 0 - 3'le bir bitin "referans kami"na ayarlanmasi gerekir.

Referans hareketi pozitif yonde baslar. Referans kaminin ilk pozitif kenarina varilana
kadar arama hiziyla gidilir. Referans kami algilandiktan sonra, serbest hareket hizina
gegilir.

Burada, "sifir darbesine referanslanma" olmaksizin referans kaminin diisen kenari (sag

ucu) referans noktasi olur. "Sifir darbesine referanslanma = Evet" ayarinda, referans
kaminin diisen kenarindan sonraki ilk sifir darbesi referans noktasi olur.

"9657.1 Hiz degistirme icin donanim limit anahtar" parametresinin bu tip referans
hareketinde 6nemi yoktur.

+ Sag limit anahtar

58454axx

Resim 31: Sag limit anahtari referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

Sag limit anahtari solundaki ilk sifir darbesi referans noktasidir.

Referans hareketi pozitif ydonde baslar. Sag limit anahtarinin diisen kenarina kadar
arama hizi kullanilir. Daha sonra serbest hareket hizina gegilir.

"9657.1 Hiz degistirme icin donanim limit anahtar" parametresinin bu tip referans
hareketinde bir dnemi yoktur.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

« Sol limit anahtar

58455axx
Resim 32: Sag limit anahtari referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

Sol limit anahtari sagindaki ilk sifir darbesi referans noktasidir.

Referans hareketi negatif yénde baglar. Sol limit anahtarinin disen kenarina kadar
arama hizi kullanilir. Daha sonra serbest hareket hizina gegilir.

"9657.1 Hiz degistirme icin donanim limit anahtar" parametresinin bu tip referans
hareketinde bir 5nemi yoktur.

* Referans hareketi yok

58456axx

Resim 33: Referans hareketi yok

[1] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[2] 9730.1 Referans ofset
[3] 9730.2 Temel konum

Gergek pozisyon referans noktasi olarak kullanilir. Mutlak enkoderlerde veya hareketsiz
referanslandirma gereken hareket Unitelerinde bu tip referans hareketi yararli olabilir.
Ornegin bir besleme aksinin konumu durdugu siirede "sifirlanabilir Béylece makinist
her beslemede tahrik Gnitesinin nerede bulundugunu kolayca tespit eder.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

* Referans kami sag limit anahtarla ayni hizada
"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "EVET" konumunda.

Resim 34: Referans kami sag limit anahtarla ayni hizada referans hareketi onere
[1] 9731.3 Arama hizi
[2] 9731.2 Serbest hareket hizi
[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset
[5] 9730.2 Temel konum

"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "HAYIR" konumunda.

58458axx

Resim 35: Referans kami sag§ limit anahtarla ayni hizada referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[3] 9730.1 Referans ofset

[4] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi, referans kaminin sol ucu veya referans kaminin ucundan sonra
soldaki ilk sifir darbesidir.

Control word 0 - 3'le bir bitin "referans kami"na ayarlanmasi gerekir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

Referans hareketi pozitif ydnde baslar. Referans kaminin ilk pozitif kenarina varilana
kadar arama hiziyla gidilir, daha sonra serbest hareket hizi kullanilir. "Referans kami sol
ucu" tipinden farkl olarak tahrik Unitesi saga dogru harekete baglar ve referans kamina
varinca yonunu degigstirir.

"Sifir darbesine referanslandirma” ayarina gore, ya referans kami diisen kenari, ya da
bunu takip eden ilk sifir darbesi referans olarak alinir.

Referans kami sag donanim limit anahtarinin az énidnde veya bununla ayni hizada
baslamali ve limit anahtarinin icine uzanmalidir. Boylece referans hareketi sirasinda bir
donanim limit anahtarinin tetiklenmesi énlenmis olur.

Bu tip referans hareketinde "9657.1 Hiz degisimi icin donanim limit anahtan"
parametresinin bir etkisi yoktur.

¢ Referans kami sol limit anahtarla ayni hizada
"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma" parametresi "EVET" konumunda.

58459axx

Resim 36: Referans kami sol limit anahtarla ayni hizada referans hareketi

[1 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

"9750.1 Sifir darbeye referanslandirma” parametresi "HAYIR" konumunda.

58460axx

Resim 37: Referans kami sol limit anahtarla ayni hizada referans hareketi

[1 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.1 Temel konuma donis hizi
[3] 9730.1 Referans ofset

[4] 9730.2 Temel konum

Referans noktasli, referans kaminin sag ucu veya referans kaminin ucundan sonra
sagdaki ilk sifir darbesidir.

Control word 0 - 3'de bir bitin "referans kami"na ayarlanmasi gerekir.

Referans hareketi negatif yonde baslar. Referans kaminin ilk pozitif kenarina varilana
kadar arama hiziyla gidilir, daha sonra serbest hareket hizi kullanilir. "Referans kami
sag ucu" tipinden farkli olarak tahrik Unitesi sola dogru harekete baslar ve referans
kamina varinca ydnunu degistirir.

"Sifir darbesine referanslandirma” ayarina gore, ya referans kami diisen kenari, ya da
bunu takip eden ilk sifir darbesi referans olarak alinir.

Referans kami sag donanim limit anahtarinin az éninde veya bununla ayni hizada
baslamali ve limit anahtarinin icine uzanmalidir. Boylece referans hareketi sirasinda bir
donanim limit anahtarinin tetiklenmesi 6nlenmis olur.

"9657.1 Hiz degistirme icin donanim limit anahtar" parametresinin bu tip referans
hareketinde bir 5nemi yoktur.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

e Sag sabit dayanak

"9657.1 Hiz degisimi icin donanim limit anahtar" parametresi "Donanim limit anahtari”
ayarina getirilir.

58461axx

Resim 38: Donanim limit anahtarli sag sabit dayanak referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum

"9657.1 Hiz degisimi icin donanim limit anahtari” parametresi "Referans kami" ayarina
getirilir.

58462axx

Resim 39: Referans kamli sag sabit dayanak referans hareketi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

"9657.1 Hiz degisimi igin donanim limit anahtar" parametresi "Yok" ayarina getirilir.

58463axx

Resim 40: Sag sabit dayanak referans hareketi

[1] 9731.2 Serbest hareket hizi

[2] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[3] 9730.1 Referans ofset

[4] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi sag sabit dayanaktir. Bu arada makine, sabit dayanak belirli hizda bir
carpmada hasar gérmeyecek sekilde tasarlanmis olmahdir.

Referans hareketi pozitif yonde baslar. "9657.1 Hiz degismesi icin donanim limit
anahtari" parametresi "yok" ise referans hareketi serbest hareket hiziyla baglar.

Referans hareketi, "Donanim limit anahtari" veya "Referans kami" ayarli ise harekete
arama hiziyla baglar ve donanim limit anahtarina veya referans kamina ulasinca
serbest hareket hizina diser.

"9655.1 Referans uzama suresi" parametresi ile, sabit dayanaktaki torkun (9654.4 Tork
referans hareketi) referanslandirma yapilincaya kadar ne sireyle etkili kalacagi
ayarlanir.
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

* Sol sabit dayanak

"9657.1 Hiz degisimi icin donanim limit anahtar" parametresi "Donanim limit anahtari”
ayarina getirilir.

Resim 41: Donanim limit anahtarli sol sabit dayanak referans hareketi tipi Pedbte
[1] 9731.3 Arama hizi
[2] 9731.2 Serbest hareket hizi
[3] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[4] 9730.1 Referans ofset
[5] 9730.2 Temel konum

"9657.1 Hiz degisimi icin donanim limit anahtari” parametresi "Referans kami" ayarina
getirilir.

58465axx

Resim 42: Referans kamli sol sabit dayanak referans hareketi tipi

[1] 9731.3 Arama hizi

[2] 9731.2 Serbest hareket hizi

[3] 9731.1 Temel konuma donis hizi
[4] 9730.1 Referans ofset

[5] 9730.2 Temel konum
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Parametre tanimi
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

"9657.1 Hiz degisimi igin donanim limit anahtar" parametresi "Yok" ayarina getirilir.

58466axx

Resim 43: Sol sabit dayanak referans hareketi

[1] 9731.2 Serbest hareket hizi

[2] 9731.1 Temel konuma donus hizi
[3] 9730.1 Referans ofset

[4] 9730.2 Temel konum

Referans noktasi sol sabit dayanaktir. Burada makine, sabit dayanaga belirli bir hizda
carptiginda hasar gérmeyecek sekilde tasarlanmis olmahdir.

Referans hareketi negatif yonde baslar. "9657.1 Hiz degismesi icin donanim limit
anahtari" parametresi "yok" ise referans hareketi serbest hareket hiziyla baglar.

Referans hareketi, "Donanim limit anahtari" veya "Referans kami" ayarli ise harekete
arama hiziyla baglar ve donanim limit anahtarina veya referans kamina ulasinca
serbest hareket hizina diser.

"9655.1 Referans uzama suresi" parametresi ile, sabit dayanaktaki torkun (9654.4 Tork
referans hareketi) referanslandirma yapilincaya kadar ne silreyle etkili kalacagi
ayarlanir.
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Parametre tanimi 4
Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi P60,

9750.1
Sifir darbeye
referanslandirma

9656.1
Temel konuma
yaklasma

9657.1

Hiz degismesi igin
donanim limit
anahtari

9730.2
Temel konum

9730.1
Referans ofset

9730.3
Modlilo referans
ofseti

Sinir degerler

9731.3
Arama hizi
referans devir
sayist 1

P600

Deger araligr:

* Hayrr

* Evet

Sifir darbeye referanslandirma, bkz Referans hareketi tipi, parametre "9658.2".

Deger araligi:

* Hayir

* Evet

"Temel konuma yaklagsma" fonksiyonunun istenip istenmedigi burada ayarlanir.

Deger araligr:

« 0=Yok

* 1 =Donanim limit anahtari
+ 2 = Referans kamlar

Referans hareket sirasinda hiz degistirmek igin donanim anahtari, bkz. "9658.2
Referans hareketleri" parametresi.

Birim: U.

Cozunurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Temel konum uygulayici birimleri, bkz "9658.2 Referans hareketi tipi" parametresi.

Birim: U.

Cozinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Referans ofset uygulayici birimleri, bkz "9658.2 Referans hareketi tipi" parametresi.

Birim: U.

Cozunudrldk: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.
Modiilo referans ofseti

Birim: 1000 d/d.
Deger araligi: 0 ... 10000000, adim 1.

Arama hizi uygulayici birimleri (Referans hizi 1), bkz. "9658.2 Referans hareket tipi"
parametresi.
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4 Parametre tanimi
P60

Tahrik Unitesi verileri parametreleri tanimi

P600
9731.2 Birim: 1000 d/d.
Serbest hareket  peger araligi: 0 ... 10000000, adim 1.
hizi referans devir . .
sayisi 2 Serbest hareket hizi uygulayici birimleri (Referans hizi 2), bkz. "9658.2 Referans
hareket tipi" parametresi.
9731.1 Birim: 1000 d/d.
Temel konuma Deger araligi: 0 ... 10000000, adim 1.
dénisg hizi referans

Temel konuma dénus hizi uygulayici birimleri (Referans hizi 3), bkz. "9658.2 Referans

devir sayisi 3 o )
hareket tipi" parametresi.

9654.1 Birim: 10°2/(minxs)
Referans hareket  peger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.
vmesi

Referans hareket ivmesi uygulayici birimleri.

9654.2 Birim: 1072/(minxs)
Referans hareket  peger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.
gecikmesi

Referans hareket gecikmesi uygulayici birimleri.

9654.3 Birim: 1/(minxs?).
Referans hareket  Dpeger araligi: 1 ... 2147483647, adim 1.
sarsintisi

Maksimum referans hareket sarsintisi.

9654.4 Birim: %.

Referans hareket GOZUﬂUFlUk 10-3_

torku . B
Deger araligi: 0 ... 100000 ... 1000000, adim 1.
Referans hareket tork siniri, uygulayici birimleri olarak.

9655.1 Birim: msn.

Sabit dayanak Deger araligi: 0 ... 100000, adim 1.

referans uzama ) .

stiresi Sabit dayanak referans uzama siresi.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

P600

4.3 lletisim parametreleri tanimi

PDO-Editor
Process-Data-
Object-Editor

Temel ayarlar
9831.1

islem verilerini
durdurma

9603.1
PDO zamanagimi
yaniti

PDO Editért, FCB'ler ve cihazin tum iglevsellidi icin kullanilan merkezi, grafiksel bir
baglanti ve parametre ayar yazilim aracidir.

Burada hangi veri paketlerinin buslardan veya I/O'lardan alindigi, bunlarin nasil
degerlendirildigi (Kontrol / islem verileri) ve bunlarin cihaz fonksiyonlarina nasil
uygulandidi, ayni zamanda bu verilerin ¢ikis sekilleri (Buslar veya 1/0) belirlenir.

Boylece MOVIAXIS® 'in fonksiyonlarini hi¢ programlama bilgisi olmadan maksimum
esneklikle kullanmak mimkundur. Grafiksel yapi ¢cabuk uygulama ve sezgisel kullanimi
saglar.

Deger araligr:
* Hayir
* Evet

iletisimle ilgili parametre degisiklikleri (bunlar “iletisim" bdliimiindeki tiim
parametrelerdir) hata 66'ya ve islem verilerinin durmasina yol acar. "islem verilerini
durdur" = "EVET" parametresi ile de bunlar durur fakat herhangi bir mesaj verilmez.

Bu parametre ve Hata 66 verildiginde, tahrik Unitesi, ancak tUm parametre ayarlari
tamamlaninca ve cihaz kontrolsuz olarak hiz ylksek sinirina yakin galismiyorsa enable
yaplilabilir.

Deger araligr:

*+ 0=Yanityok

* 1 = Sadece g0sterge

« 5= Cikis kati inhibit / beklemede

* 6 = Acil Stop / beklemede

+ 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede

+ 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede

* 17 = Uygulama sinirlarina dur / Otomatik reset

* 18 = Acil Stop / Otomatik reset

* 19 = Sistem sinirinda dur / Otomatik reset

» 20 = Cikis kati inhibit / Otomatik reset

» 21 = Uygulama sinirlarina dur / Hata belleksiz otomatik reset
« 22 = Acil Stop / Hata belleksiz otomatik reset

» 23 = Sistem sinirlarina dur / Hata belleksiz otomatik reset

+ 24 = Cikis kati inhibit / Hata belleksiz otomatik reset
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P6..

P60.
P600

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

PDO zamanasimi yaniti, IN tampon belleginde beklenen bir veri buraya ulasmadiginda
verilecek hata yanitini ayarlar. islem verisi, hata mesaji gelmeden bir defa alinmistir ve
sonra kaybolmustur. Bir reset sonrasi aks, C3 "islem verisi bekleniyor" durumunda kalir.
Bu bir hata degil durumdur.

0 = Yanit Yok:
Hata dikkate alinmaz.
1 = Sadece gosterge:

Hata 7 parcali gosterge tarafindan gosterilir, fakat aks bu durumu dikkate almaz
(ddnmeye devam eder).

5 = Cikis kati inhibit / beklemede:

Aks, controller inhibit durumuna gecger ve mekanik fren varsa etkinlestirir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

6 = Acil Stop / beklemede:

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme
olmaksizin ¢alismaya hazirdir.

8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede (varsayilan):

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

10 = Sistem sinirinda dur / beklemede:

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
¢alismaya hazirdir.

17 = Uygulama sinirlarina dur / Otomatik reset

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder.

18 = Acil Stop / Otomatik reset

Motor acil durma sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder.

19 = Sistem sinirinda durma / Otomatik reset

Motor sistem sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapilmadan
yeniden hareket eder.

20 = Cikis kati inhibit / Otomatik reset

Motor c¢ikis kati inhibit'te durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder.

21 = Uygulama sinirlarinda dur / Hata belleksiz otomatik reset

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder. Hata belledinde ayrica bir girdi olusturulmaz.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

9729.16
Harici hata yaniti

Standart iletisim

8937.0
CANT1 protokol
secimi

8938.0
CAN_2 protokol
segimi

P600

22 = Acil Stop / Hata belleksiz otomatik reset

Motor acil durma sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder. Hata belleginde ayrica bir girdi olusturulmaz.

23 = Sistem sinirinda dur / Otomatik reset belleksiz

Motor sistem sinirinda durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapilmadan
yeniden hareket eder. Hata belleginde ayrica bir girdi olusturulmaz.

20 = Cikis kati inhibit / Otomatik reset, hata bellegi yok

Motor c¢ikis kati inhibit'te durdurulur. Hata giderildikten sonra, aks reset yapiimadan
yeniden hareket eder. Hata belleginde ayrica bir girdi olusturulmaz.

Bu konu ile ilgili diger bilgiler icin isletme kilavuzunun "isletme ve servis" bélimiine
bakiniz.

Deger araligr:

* Yanit yok

» Sadece gosterge

* Cikis kati inhibit / beklemede

* Uygulama sinirina dur komutu / beklemede

+ Sistem sinirinda durma / beklemede

Tanimlama metinleri i¢in "9603.1 PDO-Timeout yaniti" parametresine bakiniz

Kontrol kelimesi 0-3'te bir bit "Harici Hata" olarak ayarlandi ise, ilgili yanit bu parametre
tarafindan verilir.

Deger araligr:

* 0= MoviLink

»  CANopen (hazirlaniyor)
CAN1 protokol segimi.

Deger araligi:

* 0= Movilink

*  CANopen (hazirlaniyor)
CAN2 protokol segimi.
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P6..
P60.

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

P600

8603.0
CAN1 baud hizi

8939.0
CANZ2 baud hizi

8600.0
CAN1 adresi

8932.0
CANZ2 adresi

9825.1
Scope-ID CAN1

9883.1
Senkronizasyon
ID'si CAN1

9882.1
Senkronizasyon
ID'si CAN2

9877.5 istenen
deger gevrimi
CAN1

Deger araligr:

+ 0=125kBaud
+ 1=250kBaud
+ 2 =500 kBaud
« 3=1MBaud

CAN1 baud hizi. Bu sadece bir gosterge degeridir. Gl¢ kaynadi moduilinin otomatik
olarak adreslenmesi ile segilir.

Deger araligr:

+ 0=125kBaud
+ 1=250kBaud
« 2 =500 kBaud
+ 3=1MBaud
CAN2 baud hizi.

Deger araligi: 0...63, adim 1

Glincel CAN1 adresi. Bu sadece bir gosterge degeridir. Gli¢ kaynadi modulinin
otomatik olarak adreslenmesi ile segilir.

Deger araligi: 0...99, adim 1
CAN2 adresi

Deger araligi: 0...120...1073741823, adim 1
CAN mesaiji ID'si tiim aks scope kayitlari igin kullanilabilir (gcok eksenli scope).

Deger araligi: 0...128...1073741823, adim 1
Bu senkronizasyon ID'si CAN1 icin verme ve alma islemlerinde kullanilir.

Deger araligi: 0...128...1073741823, adim 1
Bu senkronizasyon ID'si CANZ2 i¢in verme ve alma islemlerinde kullanilir.

CAN istenen deger cevrimi yukseltildiginde, daha zayif senkronizasyon mesajlari
(blyik Jitter) da elden gegirilebilir. Bu durum 6zellikle 500 kBaud altindaki baud hizlar
icin gecerlidir.

Maksimum Synch-Jitter degeri + (istenen deger ¢evrimi CAN/4) olabilir. Uzun dénem
sapma ortalamasi CAN istenen deger ¢evriminin = % 0,4'nin Gzerinde olmamalidir.

Kontrol Unitesi senkronizasyon toleransina uyum saglayamazsa, istenen deger ¢evrimi
CAN yukseltilebilir. Bu deger senkronizasyon ¢evrimlerinin tam sayili katlari olmaldir.

MOVIAXIS® dahilinde eksenler arasi iletisimde ve min. 500 kBaud degerindeki baud
hizinda varsayilan deder "1 msn" optimum ayardir.
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Parametre tanimi 4
lletisim parametreleri tanimi P60

9878.5
istenen deger
cevrimi CAN2

10118.1
Senkronizasyon
modu CAN1

10118.2
Senkronizasyon
modu CAN2

9877.1
Senkronizasyon
periyodu CAN1

9878.1
Senkronizasyon
periyodu CAN2

9877.2
Senkronizasyon
ofset CAN1

9878.2
Senkronizasyon
ofset CAN2

P600

Tanimlama metinleri igin "9877.5 istenen deger ¢cevrimi CAN1" parametresine bakiniz

Deger araligr:
* 0 = Tuketici
o 1 ="Uretici

CAN1 Uzerindeki aksin bir senkronizasyon protokolii almasi (tiketici) veya vermesi
(Uretici) burada tespit edilir.

"Tlketici" ayarinda "9836.1 Senkronizasyon kaynagi" parametresi dikkate alinmalidir.

"Uretici" ayarinda "9877.1 Senkronizasyon periyodu, 9877.2 Senkronizasyon ofseti ve
9877.3 Senkronizasyon baslat modu" dikkate alinmalidir.

Deger araligr:
» 0 = Tiketici
1 = Uretici

CAN2 Uzerindeki aksin bir senkronizasyon protokolli almasi (tlketici) veya vermesi
(Uretici) burada tespit edilir.

"Tlketici" ayarinda "9878.1 Senkronizasyon kaynagi" parametresi dikkate alinmalidir.

"Uretici" ayarinda "9878.1 Senkronizasyon periyodu, 9878.2 Senkronizasyon ofseti ve
9878.3 Senkronizasyon baslat modu" dikkate alinmalidir.

Birim: psn

Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000

Senkronizasyon periyodu CAN1.

Sadece 10118.1 Senkronizasyon modu CAN1 "Uretici" olarak ayarladi ise.

Birim: psn

Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000

Senkronizasyon periyodu CAN2.

Sadece 10118.2 Senkronizasyon modu CAN2 "Uretici" olarak ayarladi ise.

Birim: psn

Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000

Senkronizasyon ofset CAN1.

Sadece 10118.1 Senkronizasyon modu CAN1 "Uretici" olarak ayarladi ise.

Ofset "9877.3 Senkronizasyon baglat modu CAN1" parametresinde gecikmeli
baslamaya sebep olur.

Birim: usn

Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000

Senkronizasyon ofset CAN2.

Sadece 10118.2 Senkronizasyon modu CAN2 "Uretici" olarak ayarladi ise.
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P6..

Parametre tanimi

=60, lletisim parametreleri tanimi

P600

9877.3
Senkronizasyon
baslat modu CAN1

9878.3
Senkronizasyon
baslat modu CAN2

Deger araligr:

3

0 = Kapall

1 =PDOO0O0 alindiginda

2 =PDO01
3 =PDO02
4 =PDO03
5=PDO04
6 = PDOO05
7 = PDOO06
8 = PDOO07
9 = PDOO08
10 = PDO09
11 =PDO10
12 =PDO11
13 =PDO12
14 = PDO13
15 =PDO14
16 = PDO15

100 = Dogrudan

Senkronizasyon baslat modu CAN1 ile, aksin senkronizasyon protokollerine ne zaman

baslayacagi tespit edilir.

OFF
Senkronizasyon protokoli génderilmez. Modul kapalidir.

PDOO00 - PDO15

Senkronizasyon protokolleri ilgili PDO00 - PDO15 bir kez alindiginda baslatilr.

Dogrudan

Senkronizasyon protokolleri dogrudan, boot isleminden sonra baslatilir.

Senkronizasyon baslat modu CAN2.

"9877.3 Senkronizasyon baslat modu CAN1" parametresine bakin.
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Parametre tanimi 4
lletisim parametreleri tanimi P60

9992.1
Senkronizasyon-
Jitter
kompanzasyonu
CAN1

9993.1
Senkronizasyon-
Jitter
kompanzasyonu
CAN2

lletisim opsiyonu

8453.0
Fieldbus baud hizi

8454.0
Fieldbus adresi

8606.0
Timeout

9729.17
Fieldbus
zamanasimi yaniti

P600

Deger araligr:
* Hayir
* Evet

Senkronizasyon-jitter kompanzasyonu iglevi, senkronizasyon protokolini ne kadar bir
gecikme ile CAN'a verecegini senkronizasyon-protokoliine bildirir. Gecikmelere,
senkronizasyon esnasinda bagka bir protokollin yolda olmasi sebep olur (yakl. 200 psn)

Bu esnada alici bu ofseti igler.

Bu bir SEW ozelligidir ve MOVIAXIS® cihazlar birbirlerine senkronizasyon-master ve
senkronizasyon-slave olarak bagli ise, ayarlanmalidir. Burada senkronizasyon-jitter
kompanzasyonu her iki cihazda da "EVET" olarak ayarlanmalidir.

Harici senkronizasyon-master cihazda ise, senkronizasyon-jitter "HAYIR" olarak
ayarlanmalidir.

Deger araligi:

* Hayir

* Evet

CAN2 Senkronizasyon-Jitter kompanzasyonu.

"9878.3 Senkronizasyon-Jitter-kompanzasyonu CAN1" parametresine bakiniz

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1

Fieldbus'un tipine gére baud hizi master tarafindan segilir. Buna goére, bu ya sadece bir
gOsterge (6rnegin Profibus), ya da bir giris degeri olabilir.

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1

Fieldbus'un giincel adresi (6rnedin bu Profibus'da opsiyon kartinda bir donanim
ayaridir). Yine fieldbus baud hizinda oldugu gibi bu deger ya bir gosterge ya da giris
degeridir.

Birim: msn

Deger araligi: 0 ... 500 ... 650000, adim 10

Fieldbus zamanasimi suresi.

Fieldbus kesintiye ugradidinda, bu zamanasgimi sonrasi bir hata alarmi verilir.

Deger araligi: "9729.16 Harici hata yaniti" parametresine bakiniz.
Fieldbus zamanagimi yaniti.
Ayar olanaklari agiklamasi i¢in bkz. "9603.1 PDO zamanasimi yaniti".
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P60.

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

P600

Gateway

9879.1
Gateway
senkronizasyon
periyodu

9879.2
Senkronizasyon
ofset Gateway

9879.3
Senkronizasyon
baslat modu
gateway

Senkronizasyon

9836.1
Senkronizasyon
kaynagi

9835.1
Senkronizasyon
sinyali periyodu
stiresi

9951.4
Temel periyodun
stresi

Birim: psn
Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000
Senkronizasyon periyodu gateway.

Bu deger senkronizasyon sinyallerinin fieldbus'dan sistem bus'una aktariimasinda
kullanilir. Bu simdilik sadece fieldbus K-Net ile ¢alismaktadir. Sorulariniz igin SEW-
EURODRIVFE’a daniginiz.

Birim: psn
Deger araligi: 0...5000...100000000, adim 1000
Senkronizasyon ofset Gateway.

Bu deger senkronizasyon sinyallerinin fieldbus'dan sistem bus'una aktariimasinda
kullanilir. Bu simdilik sadece fieldbus K-Net ile ¢alismaktadir. Sorulariniz igin SEW-
EURODRIVE’a daniginiz.

Deger araligi: "9877.3 Senkronizasyon baglat modu CAN1" parametresine bakin.
Senkronizasyon baslat modu gateway.

Bu deger senkronizasyon sinyallerinin fieldbus'dan sistem bus'una aktariimasinda
kullanilir. Bu simdilik sadece fieldbus K-Net ile ¢alismaktadir. Sorulariniz igin SEW-
EURODRIVE’a daniginiz.

Deger araligi:

+ 0= Kaynak yok

+ 1=CAN2

+ 2=CAN1

+ 3 = |letigim opsiyonu

Eger CAN1 veya CAN2 senkronizasyon modu tuketiciye ayarli ise bu parametre
senkronizasyon sinyalinin kaynagini belirler.

Birim: psn
Eger aks bir senkronizasyon sinyali tiketicisi ise, gelen sinyallerin suresi tespit edilir ve
burada gosterilir.

Deger araligi: -2147483648 ... 0...2147483647, adim 1
Sadece dahili kullanim igin!

Temel periyotun periyot suresi dahili hata diyagnoz igin bir gdsterge degeridir. Butin
diger gorevler temel periyottan ¢ikilarak baglatilir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

Control word 0-3

9510.1
Kaynak giincel
degeri

Control word 0

9512.1
Control word 0
kaynagdi

Vst 20
OUT-PDO 16 bit

NProzessdaten 32 bif e

IN-PDO 16 bit]

Control word 0'in glincel degerinin gosterilmesi.

Deger araligr:

* 0= Kaynak yok

+ 8334 = Standart dijital girigler

« 75339 = Yerel control word

e 730515 =0Opt 1 DI

+ 730521 =Opt 2 DI

« veya "IN 0-15" Word 0-15

Control word 0 i¢in cesitli kaynaklar gdsterilebilir.

+ Kaynak yok
Control word aktif degil.
» Standart dijital girisler

Ana cihazin dijital girisleri control word'a aktarilir. Tium FCB'ler bus iletisimi Gzerinden
aktif = 1 (FCB 13, 1 olursa uygulama sinirlari dur komutu alir). Dijital girisler Gzerinden
tel kopma korumasini gergeklestirmek igin asgidaki FCB'ler ya da fonksiyonlar 0 =
aktiftir:

« FCB 01 Cikis kati inhibit

« FCB 13 Uygulama sinirina dur komutu

+ FCB 14 Acil durma

+ FCB 15 Sistem sinirinda durma

» Harici hata (FCB degil, bir mesaj)

+ Sag limit anahtar

« Sol limit anahtar (FCB 13, 0 olursa uygulama sinirlari dur komutu alir). Bu sadece

standart dijital giris kaynaklari i¢in gecerlidir.

*  Yerel control word
Parametre "9803.1 Yerel deger" control word degerini belirler.
« Opt1DI

Opsiyon soketi 1'de bir XIO veya XIA dijital klemens uzatmasi varsa bu opsiyon control
word degerini belirler.

+ Opt2DI

Opsiyon soketi 3'de bir XIO veya XIA dijital klemens uzatmasi varsa bu opsiyon control
word degerini belirler.
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P6..
P60.
P600

9803.1
Yerel istenen
deger

9513.1 Layout

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

« IN
Eger control word dederini bus Uzerinden alacaksa IN 0-15'e ve word 0-15" ayarlanir.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1

Control word 0 kaynagi, "yerel control word" degerindeyse bu parametre control word 0
olur.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi:

* 0= Layout yok

+ 1 = Programlanabilen layout

+ 2 =FCB/Ornek

+ 3 = Programlanabilen layout / FCB / Ornek

Control word 0 layout'u

* Layout yok

Control word aktif degil.

* Programlanabilen layout

Control word'un her biti serbest parametrelenebilir.
+ FCB/Ornek

Control word sabit degerde. Alt 8 bit (Low Byte) FCB ve (st 8 bit (High Byte) de érnek
secimi i¢in kullanilir. Bkz. parametre "9804.1 FCB'nin érnek ile segimi”.

+ Programlanabilen layout / FCB / Ornek

Control word'a kismen sabit degerler atanmis. 0 - 4 arasi bitler serbest
parametrelenebilir. 5 ve 9 arasi bitler FCB a'y1 secgerler. 10 - 15 arasi bitler 6rnegi
segerler.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
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Parametre tanimi

iletisim parametreleri tanimi

9513.10 Deger araligr:

Bit0 .

0 = islevsiz

1 = FCB Cikis kati inhibit

2 = FCB Sistem sinirlarinda durma
3 = FCB Acil durma

4 = FCB Uygulama sinirlarina dur komutu

5 = FCB Referans hareketi

6 = FCB limit anahtar

7 = FCB Adim adim galistirma
8 = FCB Durma kontroll

9 = FCB fren testi

10 = FCB Enkoderi ayarla

11 = FCB Elektronik reduktor
12 = FCB Elektronik kam

13 = FCB Enterpole pozisyon kontroli

14 = FCB Pozisyonlandirma

15 = FCB Enterpole hiz kontroli
16 = FCB Hiz kontrolu

17 = FCB Enterpole tork kontrol
18 = FCB Tork kontroll

19 = FCB Elektronik rediiktor

31 =1 no.lu sag limit anahtar

32 =1 no.lu sol limit anahtar
33 = Harici hata

34 = Hata reseti

35 = Referans kamlar

36 = Bit 0 parametre degistirme
37 = Bit 1 parametre degistirme
38 = IEC girisi

39 = Sola adim adim galistirma
40 = Saga adim adim ¢alistirma
41 = ilerleme enable

42 = Pozisyonu kabul et

46 = 2 no.lu sag limit anahtar
47 = 2 no.lu sol limit anahtar
48 = 3 no.lu sag limit anahtar
49 = 3 no.lu sol limit anahtar
50 = Senkron galisma kuplaiji
51 = Touch-Probe
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P6..
4 Parametre tanimi
P60

lletisim parametreleri tanimi

P600

Programlanabilir control word 0 Layout bit 0.
Burada control word 0 bit O iglevi ayarlanir.

+ lIglevsiz
Bit aktif degil
* FCBs

Bit aktif olurken ilgili FCB segilir. Boylece "1" varsa ilgili FCB de aktiftir. Bu durum, control
word kaynag dijital girislerde ise gecerli degildir. O zaman tel kopmasini 6nlemek
amaciyla Stop-FCB 0 aktif olur. Bkz. parametre "9512.1 Control word 0 kaynagi".

+ Limit anahtar

Dijital girisler lizerinden:

Sinyal 0 — Limit anahtar sag yonde harekette
Sinyal 1 — Limit anahtar serbest

IN tamponu lizerinden:

Sinyal 0 — Limit anahtar serbest

Sinyal 1 — Limit anahtar sag yonde harekette
+ Harici hata

Sinyal 0 — Harici hata var

Sinyal 1 — Harici hata yok — serbest

+ Hata reseti

Aks bir hata reseti baslatir. Hatanin cinsine gére ya CPU reseti, sistem yeniden
baslatma veya sicak ¢alistirma baglatilir. Ayni zamanda sadece bir hata goérintli mesaiji
(uyari) sifirlanir.

* Referans kam
Referans hareketi igin gereklidir.
+ Bit 0 parametre degistirme

Parametre seti degistirilirse baglanmis ikinci veya Uglncl bir motora gegis yapilir.
Bunun i¢in motorlarin, devreye alma rutininde girilmis olmasi gerekir.

Bit 0 = 0 ve Bit 1 = 0 — Motor 1

Bit0 =1 ve Bit 1 =0 — Motor 2

Bit0 = 0 ve Bit1 =1 — Motor 3

+ Bit 1 parametre degistirme

Bkz. bit 0 parametre degistirme

+ IEC girisi

Bu bit Ust dizeyde bir MOVI-PLC® kontrolii icin kullanilabilir.
+ Sola adim adim ¢alistirma

Bu bit yalnizca FCB 20 adim adim calistirma ile aktiftir. Girig degeri "1" ise ayarlanan
yénde adim adim ¢alistirmaya gegilir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

9513.11
Bit 1

9513.12
Bit 2

9513.13
Bit 3

9513.14
Bit 4

P600

+ Saga adim adim calistirma

Bu bit yalnizca FCB 20 adim adim galistirma ile aktiftir. Giris de@eri "1" ise ayarlanan
yénde adim adim ¢alistirmaya gegilir.

« ilerleme enable

Bu bit yalnizca FCB 09 Pozisyonlandirma ile birlikte aktiftir. Secildiginde, ilerleme
enable tim pozisyonlandirma siireci iginde "1" olmalidir. ilerleme enable iptal
edildiginde aks, FCB 09 Pozisyonlandirmanin maksimum gecikmesi ile yavaslar.
ilerleme tekrar enable oldugunda, pozisyonlandirma hareketi, FCB 09
Pozisyonlandirmanin hizi ile son hedefe dogru devam eder. ilerleme enable, "9885.1
"llerleme enable" Control biti kullanin" parametresi ile aktif duruma getirilmelidir.

* Pozisyonu kabul et

Bu giris sadece FCB 09 Pozisyonlandirma ile birlikte aktiftir ve 6zellikle bagil ¢alisma
turlerinde avantajlidir. Bir pozisyonlandirma iglemini baslatmak igin bu bite bir defaya
mahsus bir pozitif kenar ulasmis olmalidir. Bu, hedef degistirmeksizin hep bagil olarak
ileri darbelemede kullanilir. Bu iglev mutlak c¢alisma turlerinde de etkinligini gosterir.
Pozisyonun kabull, "9885.2 "Pozisyonu kabul et" kontrol biti" parametresinin aktif
olmasiyla gergeklesir.

« Senkron g¢aligma kuplaji
* Touch-Probe
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayilan: 16 = FCB Hiz kontrolU.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 1.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayilan: 5 = FCB Referans hareketi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 2.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayilan: 18 = FCB Tork kontrolu.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 3.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayilan: 34 = FCB Hata reseti

Programlanabilir control word 0 Layout bit 4.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
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P6..

4 P60.

9513.16
Bit 5

9513.16
Bit 6

9513.17
Bit7

9513.18
Bit 8

9513.19
Bit 9

9513.20
Bit 10

9513.21
Bit 11

9513.22
Bit 12

9513.23
Bit 13

148

P600

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayilan: 35 = FCB Referans kamlar.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 5.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Varsayllan: 0 = iglevsiz.

Programlanabilir control word 0 Layout bit 6.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 7.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 8.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 9.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 10.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 11.
Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 12.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 13.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

9513.24
Bit 14

9513.25
Bit 15

9510.1
Giincel deger
kaynagi

Control word 1

9512.2
Control word 1
kaynagi

9803.1
Yerel deger

9513.2
Control word 1
layout

9848.1
Bit0-15

9510.2
Kaynak giincel
degeri

Control word 2

Control word 3

P600

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 14.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9513.10 bit 0" parametresi.
Programlanabilir control word 0 Layout bit 15.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Giincel control word 0 gostergesi.

Bkz. parametre "9512.1 Control word 0 kaynagi".

Bkz. "9803.1 Yerel deger".

Bkz. parametre "9513.1 Control word 0 Layout".

Bkz. parametre "9512.1 Control word 0 kaynagi".

Bkz. parametre "9512.1 Control word 0 kaynagi".

Parametrelerin agiklamasi i¢in bkz. control word 0.

Parametrelerin agiklamasi igin bkz. control word 0.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

Hata mesaji

kelimeleri
= ==
|| o =a | =
I TEE b=
S [H
(]
HeREE
UYARI
° Hata mesaji kelimeleri hazirlamada oldudu icin henliiz enable degil.

1

9979.1 Deger araligi:
0 Hata mesaji + 0= Kaynak yok
kelimesi kaynagi o
» 8334 = Standart dijital girisler
* 75339 = Yerel control word
* 730515 = Opsiyon 1
» 730521 = Opsiyon 2
* veya "IN Tamponu 0-15" Word 0-15
Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.

9977.1 Parametre hazirlaniyor

0 Hata mesaji Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
kelimesi yaniti

9978.1 Parametre hazirlaniyor

0 Hata mesaji Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
kelimesi yaniti

9979.2 Parametre hazirlaniyor

0 Hata mesaji Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
kelimesi yaniti

9977.2 Parametre hazirlaniyor

0 Hata mesaji Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
kelimesi yaniti
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

9978.2
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9979.3
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9977.3
0 Hata mesayji
kelimesi yaniti

9978.3
0 Hata mesayji
kelimesi yaniti

9979.4
0 Hata mesayji
kelimesi yaniti

9977.4
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9978.4
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9979.5
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9977.5
0 Hata mesayji
kelimesi yaniti

9978.5
0 Hata mesayji
kelimesi yaniti

9979.6
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9977.6
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

9978.6
0 Hata mesaji
kelimesi yaniti

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editérinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.

Parametre hazirlaniyor

Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

IN iglem verileri

¥Provssdeten 32t 4
Vst 20
OUT-PDO 16 bit

IN-PDO 16 bit|

Kanal 0
9822.1 Deger araligi:
Islem veri + 0= Kaynak yok

kanali 0 kaynagi o
« 8334 = Standart dijital girisler

* 75339 = Yerel control word

* 730515 = Opsiyon 1

* 730521 = Opsiyon 2

« veya "IN Tamponu 0-15" Word 0-15
IN islem veri kanali 0'in kaynagi

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

9530.1 Deger araligr:
Erigim . 0=16Bit
Kanal 0 32-Bit

+ 1 =32-Bit Big Endian

+ 2= 32-Bit Little Endian

IN islem verileri kanal O erisim 32 bit.

+ 16 Bit

"9822.1 islem verileri kanali 0 kaynag" parametresi degerine erisim kabul edilir.
+ 32 Bit Big Endian

"9822.1 islem verileri kanal 0 kaynagdi" parametresi degerine erisim, High-Word ((ist
16 bit) olarak ve Low-Word kaynak+1 olarak kabul edilir.

Ornek: IN Tampon 1 kaynag olarak ayarli.

IN Islem verileri kanal 0 (32 bit)
| IN-tampon 1 (16 bit) |— High-Word | Low-Word
| IN-tampon 2 (16 bit) }—I ¥ Y
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P6..
Parametre tanimi 4
lletisim parametreleri tanimi P60

9531.1
Sistem degiskeni
Kanal 0

9876.1
Kanal 0 giincel
degeri

Kanallar 1-15

9822.2- 16
1 no.lu islem veri
kanali kaynagi

9530.2 - 16
Erisim kanallari
1- 15 32-bit

9531.2-16
Sistem degiskeni
kanallar1 1 - 15

9876.2- 16
Giincel deger

P600

« 32 Bit Little Endian

"9822.1 Iislem verileri kanali 0 kaynadi" parametresi degerine erisim, Low-Word ((ist
16 bit) olarak ve High-Word kaynak+1 olarak kabul edilir.

IN Islem verileri kanal 0 (32 bit)
High-Word | Low-Word

f A

| IN-tampon 1 (16 bit) |—

| IN-tampon 2 (16 bit) }—I

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi:
* 0= Pozisyon

 1=Hiz
e 2=Hizlanma
e 3=Tork

* 4 = Cevrilmemis

e 5= Sistem konumu

IN islem veri kanallarini uygulayici birimleri olarak kullanabilmek igin, 0 kanalinin nasil
cevrileceginin sistem degdiskenleri segiminde belirlenmesi gerekir (hangi pay / payda
faktori kullaniimalr).

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483648, adim 1.

IN islem veri 0 kanalinin giincel degeri, uygulayici birimlerinde 32 bit uzunluktadir.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9822.1 0 no.lu islem veri kanali kaynagi" parametresi.

Deger araligi: Bkz. "9530.1 Erisim kanali 0 32-bit" parametresi.

Deger araligi: Bkz. "9531.1 Sistem degiskeni kanali 0 " parametresi.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.
IN islem veri 1. kanalinin giincel degeri, uygulayici birimlerinde 32 bit uzunluktadir.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

IN Tamponu
=|[= 3= | [==
=||ZEF =
= % @ =]
I
£ E &£ E
=||= o

0 no.luIN

Tamponu

Temel ayarlar

9514.1 Deger aralig:

Veri kaynagi « 0= Kaynak vok
+ 1=CAN2
+ 2=CAN1

3 = |letigim opsiyonu
Verilerin hangi bus sisteminden okunacagi bu veri kaynagdinda ayarlanir.

9514.3 Veri blogu baslangici, bir mesaj icerisinde hangi veri blogundan baslayarak IN

Veri bloku tamponuna ylkleme vyapildigini belirler. Burada sifirdan farkl bir degerin verilip

baslangici verilemeyecegi, bus sistemine baghdir (6rnegin CAN'da veri bloju baslangici her
zaman 0'dir).

9514.4 Deger araligi: 0 ... 4 ... 16, adim 1.

Veri blogu Veri blogu uzunlugu da bus sistemine bagimlidir, drnegin CAN igin maksimum 4 olabilir.

uzunlugu

9514.19 Birim: psn

Zamanagimi sresi peger araligi: 0 ... 100000000, adim 1000.
IN Tamponu 0'da zamanasimi siresi.

9514.5 Deger araligr:
Gincellegtirme .« 1=ACIK
+ 0=KAPALI

Gilncellegtirme ile, IN tamponundaki dederin bus Uzerinden gelen yeni degerlerce
guncel duruma gelip gelmedigi belirlenir. Bu parametre ile PDO ve bus birbirinden

ayrilabilir.
9514.16 Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1
Konfigtirasyon « 0= Hata yok

hatasi , . .
Config Error olasi bir hatayi gosterir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

CAN ébzel
parametreleri

9514.2
Message-ID

9514.14
Senkronizasyon
ile verilerin
kabullenmesi

1

P600

Deger araligi: 0 ... 1073741823, adim 1

Message-ID bir CAN'a ait 6zel bir parametredir. Bu parametre mesajlari numaralar ya
da oncelik verir.

Deger araligr:
+ 1=Hayir
« O=evet

Verilerin, ancak ilk senkronizasyon mesaji ulastiktan sonra IN tamponuna aktarilip
aktarilamayacagi bu parametre ile ayarlanir. Bu 6zel bir CAN parametresidir.

UYARI

"Evet" ayarinda senkronizasyon, iglem verileri ile ayni siklikta gonderilmelidir.

9514.20
Endianess
IN-Puffer 0

Deger araligr:

+ 0=Big Endian

» 1 = Little Endian

Burada bus'tan gelen 2 bitin nasil siralanacagi ayarlanir.
+ Big Endian

Bustan ilk gelen bayt yiiksek bit (high-byte) kabul edilir.
+ Little Endian

Bustan ilk gelen bayt algak bit (low-byte) kabul edilir.

Bu 6zel bir CAN parametresidir.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

155



156

P6..

Parametre tanimi
=60, lletisim parametreleri tanimi

P600

lletisim opsiyonu
ozel parametresi
9514.18

IN 0 Tamponu
verici adresi

9514.17
PDO-ID

Veriler

9754.1 - 16
Veri kelimeleri
0-15

IN Tamponu 1-15

Deger araligi: O ... 255, adim 1.
Bu parametre sadece K-Net bus sisteminde gegerlidir ve PDO adresini belirler.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 255, adim 1.
K-Net IN Tamponu ID 0.

Deger araligi: 0 ... 65535, adim 1.
0 IN Tamponu veri kelimeleri 0 - 15
IN tamponundaki O - 15 guincel verilerin gosterilmesi.

Parametrelerin agiklamasi i¢in bkz. IN Tamponu 0.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

Durum kelimeleri
0-3

OUT-PDO 16 bit

- 5
%Eﬂ

9511.1 Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.
Glncel deger Durum kelimesi 0 giincel deger gdstergesi.

IN-PDO 16 bit
IeProzessdaten

Durum kelimesi 0

Temel ayarlar
9851.1 Deger araligr:
Kaynak + 0= Kaynak yok
+ 1 =Sistem
* 2 =Yerel durum kelimesi
Durum kelimesi 0 igin ¢esitli kaynaklar gdsterilebilir:
+ Kaynak yok
Durum kelimesi aktif degil.
+ Sistem

Durum kelimesi, "9856.1 Layout ve fonksiyon" parametresi ile belirlenen sistem
degerlerinden olusur.

*  Yerel durum kelimesi
Parametre "9844.1 Yerel deger" durum kelimesi degerini belirler.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

9844.1 Deger araligi: 0 ... 65535, adim 1.

Yerel deger Durum kelimesi 0 kaynagi, "yerel kontrol kelimesi" degerindeyse bu parametre durum
kelimesi O olur.

Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.
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P6..
4 Parametre tanimi
P60

lletisim parametreleri tanimi

P600

9856.1 Deger araligr:
Layout + 0 = Parametreleri ayarlanabilen layout
+ 1 =FCB/Ornek

+ 2 =FCB/Hata Kodu

» 3 = Parametreleri ayarlanabilen layout / hata kodu

Layout Durum kelimesi 0

* Layout yok

Durum kelimesi aktif degil

+ Parametreleri ayarlanabilen layout

Durum kelimesinin her biti serbest parametrelenebilir.
+ FCB/Ornek

Durum kelimesi sabit degerde. Alt 8 bit (Low Byte) glincel aktif FCB gostergesi ve Ust
8 bit (High Byte) de glincel aktif érnek gostergesi igin kullanilir.

« FCB/Hata kodu

Durum kelimesi sabit degerde. Alt 8 bit (Low Byte) giincel aktif FCB gostergesi ve Ust
8 bit (High Byte) de glincel hata gostergesi icin kullanilir. Eger aks hatali durumda
degilse Ust hata bayti 0 de@eri gdsterir.

+ Parametreleri ayarlanabilen layout / hata kodu

Durum kelimesine kismen sabit degerler atanmis. Alt 8 bit (Low Byte) parametreleri
serbest ayarlanabilir. Bir hata sirasinda Ust 8 bit sabit bir hata koduyla baghdir.

Bu parametre normalde PDO edit6riinde ayarlanir.

Parametreleri

ayarlanabilen

layout

9559.1 Deger araligr:
Bit 0 « 0=lslevsiz

+ 1 =lgletmeye hazir
* 2= Cikis kati agik

¢ 3 =Fren serbest

* 4 = Fren gekili

* 5= Motor duruyor

* 6 = Sol limit anahtar

* 7 = Sag limit anahtar

+ 8 =Surucu 1 referansli

* 9= Siricu 2 referansli

* 10 = Siirtict 3 referansl

* 11 = Aktif srtcu referansh
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

1 =IN konumunda

13 = Bit 0 parametre seti

14 = Bit 1 parametre seti

15 = istenen degerler aktif

16 = Tork sinirina ulasildi

17 = Akim sinirina ulasildi

18 = IEC kontrol hatasi

19 = IEC cikigI

20 = Ariza

21 = Gosterilen hata mesaji

22 = Cikis katini derhal inhibit yapmayan hata
23 = Cikis katini derhal inhibit yapan hata
24 = FCB hiz kontroli aktif

25 = FCB enterpole hiz kontroll aktif
26 = FCB tork kontroll aktif

27 = FCB enterpole tork kontrolU aktif
28 = FCB pozisyonlandirma aktif

29 = FCB enterpole pozisyonlandirma aktif
30 = FCB elektronik reduktor

31 = FCB durma kontrolU aktif

32 = FCB adim adim yuritme aktif

33 = FCB fren testi fonksiyonu aktif

34 = FCB enkoderi ayarla

36 = FCB elektronik kam aktif

37 = FCB ¢ikis kati inhibit aktif

38 = FCB sistem stop aktif

39 = FCB acil sistem stop aktif

40 = FCB uygulama stop aktif

41 = FCB normu (FCB13)

42 = Givenli durdurma

43 = Glvenli durdurma

44 = Motor sicakhgi (KTY) igin 6n uyari
45 = FCB cift surlict aktif

46 = Harici hata reseti

47 = Sag yazihm limit anahtar

48 = Sol yazilim limit anahtari

49 = islem verileri gegerli

51 = Fren testi tamam

52 = Fren testi tamam degil

53 = DI-00 Cikis kati enable
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P60.
P600

Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

Programlanabilir durum kelimesi O layout bit O.
+ lIglevsiz

Bit aktif degil

+ Galigmaya hazir

0 sinyali — Aks su anda calismaya hazir degil. Bu durum, bir ariza sonucunda veya FCB
islemesi disindaki calismada ortaya cikabilir (sebeke kesintisi, besleme Unitesi hazir
degil).

Sinyal 1 — Aks FCB islemesi yapiyor. Bir FCB segcilmedigi taktirde, uygulama sinirlari
icin FCB 13 Stop varsayilir. 7 Pargali géstergede 13 rakami gorilir.

+  Cikig kati agik

"Cikis kati enable", "calismaya hazir" modunun bir alt setidir. Bu, FCB 01 disinda bitiin
FCB'ler ¢ikis kati inhibit igin "1" degerindedir.

*  Fren serbest

Sinyal 0 — Fren ¢ikigl kontrolde

Sinyal 1 — Fren cikisi kontrolde degil

* Fren gekili

Sinyal 0 — Fren ¢ikigl kontrolde degil

Sinyal 1 — Fren ¢ikisi kontrolde

*  Motor duruyor

Sinyal 0 — Motor déntyor

Sinyal 1 — Motor duruyor

Motorun durdugu kabul edilen esik deger asagidaki parametreler yardimiyla ayarlanir:
—"10056.1 Motor duruyor hiz esigi durum biti"
—"10057.1 Motor duruyor durum biti filtre stresi"
+ Sol limit anahtar

Sinyal 0 — Limit anahtar serbest

Sinyal 1 — Limit anahtar ulasildi

+ Sag limit anahtar

Sinyal 0 — Limit anahtar serbest

Sinyal 1 — Limit anahtar ulasildi

* Aks 1 referansh

Bu bit, 1 no.lu aksin (parametre seti 1) referansh olup olmadigini gdsterir. Artimsal
enkoder, resolver, tek turlu hiperface enkoder her akimsiz durumda referanslarini
kaybederler. Mutlak deder enkoderleri teslimattan sonra sadece bir defa referanslanir
("9727.3 d1 teslimat durumu" parametresi). Hiperface enkoderli motorlarda ilave bir
fonksiyon konulmustur. Burada yeni bir motor servise giriste taninir ve "referansh” biti
sifirlanir.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




P6..
Parametre tanimi 4
lletisim parametreleri tanimi P60
P600

¢ Aks 2 referansh

Bu bit, 2 no.lu aksin (parametre seti 2) referansl olup olmadigini gosterir. Artimsal
enkoder, resolver, tek turlu hiperface enkoder her akimsiz durumda referanslarini
kaybederler. Mutlak deger enkoderleri teslimattan sonra sadece bir defa referanslanir
("9727.3 d1 teslimat durumu" parametresi). Hiperface enkoderli motorlarda ilave bir
fonksiyon konulmustur. Burada yeni bir motor servise giriste taninir ve "referansh” biti
sifirlanir.

* Aks 3 referansh

Bu bit, 3 no.lu aksin (parametre seti 3) referansl olup olmadigini gdsterir. Artimsal
enkoder, resolver, tek turlu hiperface enkoder her akimsiz durumda referanslarini
kaybederler. Mutlak deder enkoderleri teslimattan sonra sadece bir defa referanslanir
("9727.3 d1 teslimat durumu" parametresi). Hiperface enkoderli motorlarda ilave bir
fonksiyon konulmustur. Burada yeni bir motor servise giriste taninir ve "referansh" biti
sifirlanir.

« Aktif siirticii referansh

Bu bit, aktif aksin referansli olup olmadigini gosterir. Artimsal enkoder, resolver, tek
turlu hiperface enkoder her akimsiz durumda referanslarini kaybederler. Mutlak deger
enkoderleri teslimattan sonra sadece bir defa referanslanir ("9727.3 d1 teslimat
durumu" parametresi). Hiperface enkoderli motorlarda ilave bir fonksiyon konulmustur.
Burada yeni bir motor servise giriste taninir ve "referansh” biti sifirlanir.

* In-Position
In-Position mesaji yalnizca FCB 09 Pozisyonlandirma ile birlikte kullanilr.

Sinyal 0'dan 1'e degisiyor — Aks, eger "9885.3 In-position mesaiji i¢in pencere agikhigr"
parametresi dahilinde 06ngoérilen hedefe bagil bir konuma gelirse "In Position"
durumundadir. Eger bir hareket komutu bir FCB degismesi ile iptal edildiyse ve buna
ragmen tesadifen konum penceresi dahiline girerse bir "In-Position" mesaji verilmez.

Sinyal 1'den 0'a degisiyor — Aks, eger "9885.3 In-Position mesaiji igin pencere agikhigr"
parametresi + "9885.4 Histeri araligi" digsinda 6ngdrulen hedefe bagdil bir konuma gelirse

"In-Position" durumundan ¢ikar. Béylece bitin sekmesi dnlemis olur.

Konum penceresi + Histeri egdrisi icinde kalindigi sirece, FCB09 Pozisyonlandirma
degisse de "In-Position" mesaji kaybolmaz. "In-Position" mesaji sadece FCB09
Pozisyonlandirma dahilinde verilir.

FCB degisimi

Durma konumunda bir FCB degistiginde (6rnegin frenleri aktif kilan FCB 13 Uygulama
sinirlarina  stop komutu) In-position mesaji  kaybolmaz. Tekrar FCB 09
Pozisyonlandirmaya gegildiginde bit degismez.

Eger konum penceresi + histeri araligi son hedefe bagil olarak asildiginda mesaj kalkar.
Bu durum tim FCB’ler igin gegerlidir. Bu demektir ki mesaj sadece FCB 09

Pozisyonlandirma dahilinde verilebilir. Oblir taraftan mesaj, sadece konum penceresi +
histeri araligi terk edildiginde ve FCB durumuna bakilmadan geri alinir.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

+ Bit 0 parametre seti

Bu bit bir parametre seti degisimi icin (bkz. "Bit 1 parametre seti") kullanilir.
Bit 0 = 0 ve Bit 1 = 0 — Parametre seti 1 aktif

Bit 0 = 1 ve Bit 1 = 0 — Parametre seti 2 aktif

Bit 0 = 0 ve Bit 1 = 1 — Parametre seti 3 aktif

MOVIAXIS, ¢ adet fiziksel baglanmis enkoder geri beslemeli motor tipine destek
gésterir. ikinci ve Uclincli motorlarin her biri icin ayrica "XGK11A enkoder kart!"
opsiyonu gereklidir. Bunlara ilave enkoder geri beslemeleri baglanir. Motor gui¢ kablolari
motorlara bir degistirici Uzerinden teker teker dagitiimalidir. Motorlar/parametre setleri
devreye alma rutininde 6nceden belirtiimelidir.

+ Bit 1 parametre seti
Bkz. "Bit o parametre seti
+ Istenen degerler aktif

Bu mesaj istenen degerler islendiginde butin istenen deger uygulayan FCB'lerde
aktiftir. Bunlar FCB 05 - FCB 10'dur. Tum Stop-FCB'ler, varsayilan FCB'de oldugdu gibi,
mesaj "0" olur. Fren ayirma suresi devaminca bu mesaj 0 kalir.

* Tork sinirina erigildi

Bu mesaj, tork sinirina, yani 9580.1 maksimum tork sistem siniri veya 9740.1
maksimum tork veya ilgili FCB'nin maksimum tork uygulama sinirina ne zaman
erisildigini gosterir.

+ |EC kontrol hatasi

Bu mesaj hazirlaniyor.

+ |IEC cikisi

Bu mesaj hazirlaniyor.

* Anza

Bu mesaj MOVIAXIS bir hata durumunda verilir. Cikis katinin derhal inhibit olmasi veya
olmamasi hata biti igin dnemli dedgildir.

+ Gosterilen hata mesaiji

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve "Hata gdster"e parametrelenmis hata yanitlarini
g6sterir. Tahrik Unitesi calismaya devam eder.

* Cikis katini derhal inhibit yapmayan hata

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve bir rampanin durdurulabilecegini gdsterir (motor
yavaglamadan veya mekanik fren uygulanmadan). Ayni zamanda bu bit "hata goster"
mesajinda da konur.

+ Cikis katini derhal inhibit yapan hata

Bu mesaj "Ariza"nin bir alt setidir ve motorun yavasladigini veya varsa mekanik frenin
uygulandigini gosterir.
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9559.2 - 16
Bit1-15

Durum
kelimesi 1-3

9511.2-4
Giincel deger

Temel ayarlar

9851.2 -4
Kaynak

9844.2 -4
Yerel istenen
deger

9856.2 - 4
Layout

Programlanabilen

layout

9845.1 - 16
9847.1- 16
Bit0-15

P600

* FCBs
ilgili FCB aktif ise, mesaji 1 olarak verilir.
* Fren testi tamam

FCB fren testi fren testini basar ile tamamladi ve FCB'de ayarlanmis olan ortam
kosullarina uygun bulundu. Bu konu ile ilgili olarak FCB fren testine de bakiniz.

* Fren testi tamam degil

FCB fren testi freni arizali olarak degerlendirdi. Hangi dnlemlerin alinacagina bir Ust
seviyedeki kontrol Unitesi karar verir. Bu konu ile ilgili olarak FCB fren testine de bakiniz.

+ DI-00 Cikis kati enable
DIO0 klemensinin glincel durumunu gdsterir.
Bu parametre normalde PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.
Programlanabilir durum kelimesi 0 Layout bit 1 - 15 arasi.

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.
Programlanabilir durum kelimesi O - 3.

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.

Durum kelimesi 1 - 3 kaynag.

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.
Yerel durum kelimesi O - 3.

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.
Layout Durum kelimesi 1 - 3

Deger araligi: Bkz. "9551.1 Control word 0 Bit 0" parametresi.
Programlanabilir durum kelimesi 1 - 3 layout bit 0 - 15.
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OUT iglem verileri

System
OUT-Prozessdaten 3 it dumm
OUT-PDO 16 bit

IN-PDO 16 bit
I-Processdaten 32 bit

Kanal 0
9560.1 Deger araligi:
Sistem degiskeni « 0 = Miktar degil
Kanal 0
* 1=Gergek hiz
+ 2 =Pozisyon
* 3 =Hizlanma
« 4=Tork
* 5=Go6runlr akim
* 6 = Aktif akim
* 7 = Net tork degeri
+ 8 = Sanal enkoder pozisyonu
+ 9 = Sistem konumu

¢ Miktar degil

Kanal bos

¢ Gergek hiz

Gergek hizlanmayi gosterir.

¢ Konum

Gergek konumu gosterir.

* Hizlanma

Gergek hizlanmay gosterir.

e Tork

Gergek tork degerini gosterir.
e Gorunur akim

Giincel goranir akimi gosterir.
e Aktif akim

Guncel aktif akimi gdsterir.

* Net tork degeri
Hazirlaniyor.

* Sanal enkoder pozisyonu
Hazirlaniyor.
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9561.1
High-Word Kanal 0
glncel degeri

9562.1
Low-Word Kanal 0
glincel degeri

Kanallar 1-15

9560.2 - 9560.16
Sistem degiskeni
kanallar1 1 - 15

9561.1 - 9561.16
High-Word
Kanal 1- 15
glincel degeri

9562.2 - 9562.16
Low-Word

Kanal 1-15
glncel degeri

P600

e Sistem konumu

Artirim olarak pozisyon.

Birim: U.

Cozunurldk: 1/65536.

¢ Modiilo pozisyonu

Gergek modulo pozisyonunu goésterir.

Bu parametre normal olarak PDO editérinde ayarlanir.

Deger araligi: -32768 ... 0 ... 32767, adim 1.
OUT iglem verisi tamponu (16 Bit, High) 0 - 15.

Deger araligi: -32768 ... 0 ... 32767, adim 1.
OUT iglem verisi tamponu (16 Bit, Low) 0 - 15.

Deger araligi: Bkz. "9560.1 Sistem degiskeni kanali 0" parametresi.
Sistem degiskeni OUT iglem verisi tamponu 1 - 15.

Deger araligi: -32768 ... 0 ... 32767, adim 1.

OUT iglem verisi tamponu (16 Bit, High) 0 - 15.

Deger araligi: -32768 ... 0 ... 32767, adim 1.
OUT iglem verisi tamponu (16 Bit, Low) 0 - 15.
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OUT tampon 0 -7

OUT tampon 0 -7

Temel ayarlar

9563.3
Veri diigiimii OUT
tampon 0

9563.5
Veri blogu
baglangici

9563.6
Veri blogu
uzunlugu

9563.16
Config Error

CAN o6zel
parametreleri

9563.4
Message-ID

IN-PDO 16 bit
N-Prazessdaten 3t
OUT-Prazessdaten 32 it
OUT-PDO 16 bit 4em

Deger araligi:

* 0=Disum yok

« 1=CAN2

+ 2=CAN1

+ 3 = [letisim opsiyonu

Veri disumu verilerin yazilacagi bus sistemini gdsterir.
Bu parametre normal olarak PDO editoriinde ayarlanir.

Veri blogu baslangici bus Uzerine hangi kelimeden itibaren yazilmasi gerektigini
tanimlar. Burada sifirdan farkli bir degerin verilip verilemeyecegi, bus sistemine baghdir
(6rnegin CAN'da veri blogu baglangici her zaman 0'dir).

Bu parametre normal olarak PDO editérinde ayarlanir.

Deger araligi: 0...4 ... 16, adim 1.
Veri blogu uzunlugu da bus sistemine baglidir, érnegdin CAN i¢in maksimum 4 olabilir.
Bu parametre normal olarak PDO editoriinde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.
Config Error olasi bir hatayi gosterir.
Bu parametre normal olarak PDO editoriinde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 1073741823, adim 1.

Message-ID bir CAN'a ait 6zel parametredir. Bu parametre mesajlari numaralar ya da
oncelik verir.

Bu parametre normal olarak PDO editériinde ayarlanir.
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9563.1

PDO'yu
senkronizasyona
génder

9563.17
Blokaj stiresi

9563.21
Endianess

9563.2

PDO'nun
cevrimsel olarak
goénderilmesi

9563.22
PDO'yu n

senkronizasyondan

sonra génder

P600

Deger araligr:
+ 0=Hayrr
* 1=Evet

Bu parametre PDQ'larin Senkronizasyon ile birlikte ¢evrimsel olarak goénderilmesini
saglar. Bunun icin 9563.22 numarali parametrenin "PDO'yu n senkronizasyondan sonra
gonder" kag senkronizasyondan sonra yeni bir PDO gdénderilecegini bilmesi gerekir.

Birim: psn
Deger araligi: 0 ... 100000000, adim 1000.
Bu parametre "9563.23 PDOQO'yu bir degisimden sonra génder" parametresi ile baglantili

olarak gegerlidir, PDO sitrekli olarak degistiginde, blokaj sliresine ¢evrimsel olarak
uyulur ve PDO daha sik génderilmez.

Bu parametre normal olarak PDO editérinde ayarlanir.

Deger araligi: Bkz. "9514.20 Endianess IN tampon 0" parametresi.

Bu parametre ile her kelimedeki 2 bayt'in hangisinin daha 6nde olmasi gerektigi
ayarlanir.

+ Big Endian

High-Byte ilk bayt olarak kabul edilir.

+ Little Endian

Low-Byte ilk bayt olarak kabul edilir. Bu 6zel bir CAN parametresidir.
Bu parametre normal olarak PDO editériinde ayarlanir.

Birim: psn
Deger araligi: 0 ... 65535000, adim 1000.

"9563.23 PDO'yu degisimden sonra gonder" parametresinin degeri "Hayir" ise, bu
parametre ile gevrimsel olarak géndermenin ¢evrimlerini ayarlar.

Bu parametre normal olarak PDO editérinde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 255, adim 1.
Bkz. "9563.1 PDQO'yu senkronizasyondan sonra gonder".
Bu parametre normal olarak PDO editoriinde ayarlanir.
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Parametre tanimi

P60 iletisim parametreleri tanimi
P600
9563.23 Deger araligr:
PDPI},’“ + 0=Hayrr
degisimden

sonra génder

9563.19

PDO'yu IN tampon
degisiminden
sonra génder

1 =Evet

Burada "Evet" ayarlandiginda, PDO'lar sadece bir degisim sonrasi gdnderilir, bkz.

"9563.17 Blokaj suresi"

Bu parametre normal olarak PDO editoriinde ayarlanir.

Deger araligr:

3

0 = RxPDO yok

1 =IN-PDO1'den

2 = IN-PDO1'den

3 = IN-PDO2'den

4 = IN-PDO3'ten

5 = IN-PDO4'ten

6 = IN-PDO5'ten

7 = IN-PDO6'dan

8 = IN-PDO7'den

9 = IN-PDO8'den
10 = IN-PDO9'dan
11 = IN-PDO10'dan
12 = IN-PDO11'den
13 = IN-PDO12'den
14 = IN-PDO13'ten
15 = IN-PDO14'ten
16 = IN-PDO15'ten

Bu parametre bir PDO'yu sadece IN-PDQ'da bir degisim oldugunda génderir. Bunun igin
"9563.17 Blokaj suresi" parametresi ile PDO'nun surekli olarak génderilmesi 6nlenir.

Bu parametre normal olarak PDO editérinde ayarlanir.
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lletisim opsiyonu
ozel parametreleri

9563.18
PDO-ID

9563.24
Gdénderme ¢evrimi

Veri kaynaklari

9770.1
Veri kaynagi
Word 0

9864.1 - 9864.16
Giincel deger
Word 0 - 15

9770.2-9770.16
Veri kaynagi
Word 1-15

P600

Deger araligi: O ... 255, adim 1.
Bu parametre sadece K.Net bus sisteminde gecerlidir ve PDO adresini belirler.
Bu parametre normal olarak PDO editériinde ayarlanir.

Deger araligi:

* 0 =Bus cevrimi

+ 1= Gateway gevrimi

Hazirlaniyor.

Bu parametre normal olarak PDO editériinde ayarlanir.

Bu parametre icin ¢gok sayida ayar olanagr mevcut oldugundan, normal olarak PDO
editérde ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 65535, adim 1.
Guncel veri kelimesi 0 - 15 OUT tampon 0.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control Word 0".
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

P600

OouUT tampon 1-7

Temel ayarlar

9564.3 - 9570.3
Veri diisiimii

9514.3 - 9570.5
Veri blogu
baslangici

9514.4 - 9570.6
Veri blogu
uzunlugu

9563.16 - 9570.16
Konfigiirasyon
hatasi

CAN ézel
parametreleri

9564.4 - 9570.4
Message-ID

9563.1 - 9570.1
PDO'yu
senkronizasyondan
sonra gbnder

9563.17 - 9570.17
Blokaj stiresi

9564.21 - 9570.21
Endianess

9564.2 - 9570.2
PDO'nungevrimsel
olarak
génderilmesi

9564.22 - 9570.22
PDO'yu n
senkronizasyondan
sonra gbnder

9564.23 - 9570.23
PDO'yu
degisimden sonra
génder

9564.19 - 9570.19
PDO'yu IN tampon
degisiminden
sonra génder

Bkz. "9563.3 Veri diisimi OUT tampon 0".

Bkz. "9563.5 Veri blogu baslangicit OUT tampon 0".

Bkz. "9563.6 Veri blogu uzunlugu OUT tampon 0".

Bkz. "9563.16 Config Error -Tampon 0" parametresi.

"9563.4 Message-ID OUT tampon 0" parametresine bakiniz.

Deger araligi: Bkz. "9563.1 PDO'yu Senkronizasyondan sonra génder".

"9563.17 Blokaj stiresi OUT tampon 0"

Deger araligi: Bkz. "9514.20 Endianess IN tampon 0" parametresi.
Bkz. "9563.21 Endianess OUT tampon 0" parametresi.

"9563.2 PDO'nun ¢evrimsel olarak gdénderiimesi OUT tampon 0",

"9563.22 PDO'yu n senkronizasyondan sonra génder OUT-tampon 0".

"8617.0 Manuel reset" parametresine bakin.

"9563.23 PDO'yu degisimden sonra gonder OUT-tampon 0".

Deger araligi: "9563.19 PDOQO'yu IN tampon degisiminden sonra génder" parametresine
bakin.
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lletisim parametreleri tanimi

lletisim opsiyonlari
ozel parametreleri

9564.18 - 9570.18
PDO-ID

9564.24 - 9570.24
Gdénderme ¢evrimi

Veri kaynaklari

9771.1-16 -
9777.1- 16 Veri
kaynagi 1-15

9865.1 - 16 -
9871.1- 16 Glincel
deger Word 0 - 15

"9563.18 PDO-ID OUT tampon 0" parametresine bakin.

Deger araligi: "9563.24 Génderme gevrimi" parametresine bakin.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".

Glincel veri kelimesi 0 - 15 OUT tampon 1 - 7.
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4 Parametre tanimi
P60

lletisim parametreleri tanimi

P600

I/0 ana cihazi

| I |
== (== HEEIE
2“ﬂ £ 2"ﬁ £
a2 "' =4 = B

zgﬁgg ;§5§§

9585.1 Deger araligi: Bu parametre icin ¢gok sayida ayar olanagi mevcut oldugundan, normal
Kaynak olarak PDO editérde ayarlanir.

Ana cihaz dijital ¢ikiglari kaynagi.

8334.0 Dijital girigler gtincel degeri
Dijital ¢ikiglar

glincel degeri

8349.0 Dijital ¢ikislar glincel degeri.
Dijital girisler

glincel degeri

1/0 opsiyonu 1

1
e — =
SR
ggﬁﬁé
HHEREE
9619.1 Deger araligr:
E/A PDO 1 slotu e 0= Bag"ll degvll
* 1= 0Opsiyon 1
+ 2= Opsiyon 2
+ 3 =0Opsiyon 3
I/0 PDO 1 slotu.
9619.111 Deger arali§i: Bu parametre icin ¢gok sayida ayar olanagi mevcut oldugundan, normal
PDO Kaynagi olarak PDO editérde ayarlanir.

I/O PDO 1 PDO 1 kaynagt.

Analog girisler

9619.21 Birim: mV

AlO Girig gerilimi /O PDO 1 AlO Girig gerilimi.
9619.31 Birim: mV

Al1 Girig gerilimi /O PDO 1 A1 Girig gerilimi.
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lletisim parametreleri tanimi

9619.22
AlO Ofset

9619.32
Al1 Ofset

9619.23
Al0 Olgeklendirme

payi

9619.33
Al1 Olgeklendirme

payi

9619.24
Al1 Olgeklendirme
paydasi

9619.34
Al2 Olgeklendirme
paydasi

9619.25 Al1
Olgeklendirilmis
deger 32 Bit

9619.35 Al2
Olgeklendirilmis
deger 32 Bit

9619.27 Al1
Olgeklendirilmig
deger High Word

9619.37 Al2
Olgeklendirilmig
deger High Word

9619.26 Al1
Olgeklendirilmis
deger Low Word

9619.36 Al2
Olgeklendirilmis
deger Low Word

Birim: mV

Deger araligi: -10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 1 AIO Ofset.

Birim: mV

Deger araligi: -10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 1 Al1 Ofset.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 AlO Olgeklendirme payi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 Al1 Olgeklendirme payi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 Al1 Olgeklendirme paydasi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

I/0 PDO 1 Al2 Olgeklendirme paydasi.

I/0 PDO 1 Al1 Olgeklendirilmis deger 32 Bit.

I/0 PDO 1 AI2 Olgeklendirilmis deger 32 Bit.

1/0 PDO 1 Al1 Olgeklendirilmig deger High Word.

I/0 PDO 1 Al2 Olgeklendirilmis deger High Word.

I/0 PDO 1 Al1 Olgeklendirilmis deger Low Word.

I/0 PDO 1 Al2 Olgeklendirilmis deger Low Word.
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P6..

Parametre tanimi

=60, lletisim parametreleri tanimi

P600

Analog cikiglar

9619.122 AO1
High Word kaynagi

9619.132 AO2
High Word kaynagi

9619.121 AO1 Low
Word kaynagi

9619.131
AO2 Low Word
kaynagi

9619.123
AOT1 deger
kaynagi 32 Bit

9619.133
AO2 deger
kaynagdi 32 Bit

9619.124
AO1 V payina
Olceklendirme

9619.134
AQO2 V payina
Olceklendirme

9619.125
AO1 V paydasina
Olgeklendirme

9619.135
AQO2 V paydasina
Olgeklendirme

9619.126
AO1 Ofset

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/O PDO 1 AO1 High Word kaynagi.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/0 PDO 1 AO2 High Word kaynagi.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/0 PDO 1 AO1 Low Word kaynagi.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/0 PDO 1 AO2 Low Word kaynagi.

I/0 PDO 1 AO1 glincel deg@er 32 Bit.

I/0 PDO 1 AO2 glincel deger 32 Bit.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

I/O PDO 1 AO1 dlgeklendirme payi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 AO2 édlgeklendirme payi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 AO1 dlgeklendirme paydasi.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 1 AO2 Olgeklendirme paydasi.

Birim: mV

Deger araligi: -10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 1 AO1 Ofset.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

9619.136 Birim: mV
AO2 Ofset Deger araligi: ~10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
/O PDO 1 AlO2 Ofset.

9619.127 Birim: mV
AOT gikis gerilimi 10 ppO 1 AO1 gikis gerilimi.

9619.137 Birim: mV
AO2 gikis gerilimi 10 pDO 1 AO2 cikis gerilimi.
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi

1/0 opsiyonu 2
|
HIHREE
EE%EE
g = | =S
9625.1 Deger araligi: "9585.1 1/0 temel cihazi kaynagdi" parametresine bakiniz.

E/A PDO 2 slotu 1/0 PDO 2 slotu.

9625.111 Deger aralidi: Bu parametre icin ¢cok sayida ayar olanadi mevcut oldugundan, normal
PDO kaynagi olarak PDO editérde ayarlanir.

/0 PDO 2 PDO 2 kaynagi.

Analog girisler

9625.21 Birim: mV

Al girig gerilimi /0 PDO 2 Al1 giris gerilimi.

9625.31 Birim: mV

Al2 giris gerilimi /O PDO 2 AI2 giris gerilimi.

9625.22 Birim: mV

Al ofset Deger araligi: ~10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 2 Al1 ofset.

9625.32 Birim: mV

Al2 ofset Deger araligi: ~10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
/O PDO 2 AI2 ofset.

9625.23 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

Al1 blgeklendirme ;5 ppO 2 Al1 sigeklendirme pay!.

payi

9625.33 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

Al2 Olgeklendirme 10 ppO 2 AI2 sigeklendirme pay!.

payi

9625.24 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

Al1 dlgeklendirme |10 ppO 2 Al1 slgeklendirme paydasi.

paydasi

9625_:34 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.

Al2 Olgeklendirme |10 ppO 2 AI2 sigeklendirme paydasi.

paydasi
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Parametre tanimi
lletisim parametreleri tanimi P60

9625.25 Al1
Olceklendirilmis
deger 32 Bit

962535 Al2
Olceklendirilmis
deger 32 Bit

9625.27 Al1
Olceklendirilmis
deger High Word

9625.37 Al2
Olceklendirilmis
deger High Word

9625.26 Al1
Olgeklendirilmis
deger Low Word

9625.36 Al2
Olgeklendirilmis
deger Low Word

Analog ¢ikiglar

9625.122 AO1
High Word kaynagi

9625.132 AO2
High Word kaynagi

9625.121AO1 Low
Word kaynagi

9625.131A02 Low
Word kaynagi

9625.123
AO1 deger
kaynagi 32 Bit

9625.133
AQO2 deger
kaynagi 32 Bit

9625.124
AO1 V payina
Olgeklendirme

Projelendirme el kitabr —

P600

I/0 PDO 2 Al1 dlgeklendiriimis deder 32 Bit.

I/0 PDO 2 Al2 dlgeklendiriimis deder 32 Bit.

I/0 PDO 2 Al1 élgeklendirilmis High Word.

I/0 PDO 2 Al2 dlgeklendiriimis deger High Word.

I/0 PDO 2 Al1 ¢élgeklendirilmis deger Low Word.

I/0 PDO 2 Al2 élgeklendirilmis deger Low Word.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/0 PDO 2 AO1 High Word kaynag.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".
I/0 PDO 2 AO2 High Word kaynagi.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynadi control word 0".
I/O PDO 2 AO1 Low Word kaynagi.

Deger araligi: Bkz. parametre "9770.1 Veri kaynagi control word 0".

I/O PDO 2 AO2 Low Word kaynagi.

I/0 PDO 2 AO1 glincel deger 32 Bit.

I/0 PDO 2 AO2 giincel deger 32 Bit.

Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
I/0 PDO 2 AO1 dlgeklendirme payi.
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Parametre tanimi

=60, lletisim parametreleri tanimi

P600
9625.134 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
AO2 V payina /O PDO 2 AO2 &lgeklendirme payi.
6lceklendirme
9625.125 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
AO1 Vpaydasina |10 ppO 2 AO1 élgeklendirme paydasi.
Olceklendirme
9625.135 Deger araligi: 1 ... 2097151, adim 1.
AO2 Vpaydasina |10 pDO 2 AO2 élgeklendirme paydasi.
Olgeklendirme
9625.126 Birim: mV
AOT1 ofset

9625.136 AO2
ofset

9625.127
AOT1 ¢ikig gerilimi

9625.137
AQ2 ¢ikig gerilimi

Deger araligi: -10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 2 AO1 Ofset.

Birim: mV
Deger araligi: -10000 ... 0 ... 10000, adim 1.
I/0 PDO 2 AIO2 ofset.

Birim: mV
I/O PDO 2 AO1 ¢ikis gerilimi.

Birim: mV
I/0 PDO 2 AO2 gikis gerilimi.

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




P6..
Parametre tanimi 4
Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi P60,

P600

4.4 Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi

9818.34/24 /20
Enkoder parga
numarasi/enkoder
adi

9733.1/2/3
Enkoder tipi

MOVIAXIS® cihaza entegre edilmis olan enkoder degerlendirme iglevi ile su enkoderler
degerlendirilebilir:

» Hiperface enkoder

» Sin/Cos enkoder

« TTL enkoder

* Resolver (2-12 kutup ciftleri)

MOVIAXIS®, resolver, sin/cos ve TTL enkoderlerle hata veya kablo arizasi sonucu
olusan iz hatalarini tespit eder (genlik denetimi).

Bir hata tespit edildiginde ise, derhal ¢ikis kati inhibite edilir veya fren uygulanir.

"Enkoder dlcimu ve ayar" iglevi ile motora sabit olarak bir déner alan mekan vektoru izi
birakilir. Rotor bu vektére uygun olarak kendiliginden hizalandiginda, SEW tarafindan
yapilmis olan enkoder ayarinda enkoder agisi "0"dir.

Diger durumlarda ise, enkoder kaymasi ile olgtlebilir ve / veya

» enkoder ofseti parametresine kaydedilebilir,

» enkoder bu duruma gore hizalanabilir (resolver),

» enkoder ofseti enkoder parametresine kaydedilebilir (Hiperface).

. 232 adim 1

Deger araligr: O ..
Enkoder par¢ca numarasi Enkoder 1 / Enkoder 2 / Enkoder 3
Secilen enkoderin par¢ca numarasi 9818.34 parametresi ile gosterilir.

Bu parametreden MotionStudio enkoder adini olusturur. SEW Uriini olmayan
enkoderlerin parga numaralari en fazla 7 basamakhdir.

Deger araligi:
+ 0= Enkoder yok
+ 1=RS422

*+ 3=Sin/Cos XXXS

* 4 = Hiperface XXXH

* 5 =Resolver RHXX

Enkoder 1/ Enkoder2 / Enkoder3 tipi.

Enkoder 1 (enkoder girisi X13 aks modilinde) sadece 0 .. 5 ayarlari mimkundur.
Coklu enkoder karti (MGK) ile, Reselver (5) ayari harig, tim ayarlar segilebilir.
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P6..
4 Parametre tanimi
P60

Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi

P600
9719.1/2/3 Deger araligr:
Sayma yonu « 0=Yukariya
+ 1=Asagiya

Enkoder 1 / Enkoder 2 / Enkoder 3 sayma yonu.

Bu parametre enkoderin montaj konumuna goére degisir ve "8537.0 Dénme yoninln
degistiriimesi" parametresine baglidir. Bu parametre ile karistinrimamalidir. Enkoderin
sayma yonu degistirildiginde, bu enkoderin gercek pozisyon, devir ve hizlanma
degerlerinin yonleri de degigtirilir.

Bu parametre ile standart montajin tersi ydonde monte edilen enkoderler desteklenebilir.
Bir sayma y6ni degdisimi sonucu tahrik Ginitesinin de yeniden referanslanmasi gerekir.

Bu parametrenin ayari degistirildiginde enkoder sistemi yeniden bagslama konumuna

getirilmelidir.
Dénis yonu degistirme,
8537.0 (P 1)/ 8538.0 (P 2) /
9720.3 (P 3) D
u
motor
istenen deger —» ] AAN | W
Enkoder
uIT
Dénts yonu degistirme, Sayma yénu 9719.1/2/3
8537.0 (P 1)/ 8538.0 (P 2)/9720.3 (P 3)|  |Enkoder1/Enkoder2/Enkoder3)
= UIT . UP
Aizi; sinUs izi
Gefgek P — | % S % B izi; kosinus izi
deger AAN DOWN™

58625atr
Resim 44: Dé6nme ve sayma yé6nii davranisi

+ Parametrenin ayarlanmasi

Asagidaki ayar uyarilari, "Dénme yoniu degistirme parametresi, 8537.0" = "KAPALI"
olarak ayarlandiginda gecerlidir. Dénme yonU degistirme = ACIK ise, motor milinin
dénme yonu tersimlenir.

* Rotatif motorlarda ayarlama

— Enkoder motor mili saga dogru (SEW tarafindan motor miline bakistaki yon olarak
tanimlanir) donerken pozitif bir ylikselen pozisyon veriyorsa, sayma yonu
"YUKARIYA" (varsayilan) olarak ayarlanmalidir.

— Enkoder motor mili saga dogru dénerken negatif bir algalan pozisyon veriyorsa,
sayma yonii "ASAGIYA" olarak ayarlanmalidir.

* Lineer motorlarda ayarlama

— Motor pozitif ydnde (SEW tanimi: motor konfigirasyonuna gére komutasyon
surisindeki ilk hareket) hareket ederken pozitif yikselen bir pozisyon veriyorsa,
sayma yonu "YUKARIYA" (varsayilan) olarak ayarlanmalidir.

— Motor pozitif ydnde (SEW tanimi: motor konfigirasyonuna gére komutasyon
surisindeki ilk hareket) hareket ederken negatif ylkselen bir pozisyon veriyorsa,
sayma yonii "ASAGIYA" (varsayilan) olarak ayarlanmalidir.
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Parametre tanimi
Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi P60,

9749.11/12/13
Enkoder denetimi

9593.1/2/3
Faktér payi

P600

Deger araligr:
* 0 =kapal
« 1=acgk

Enkoder 1/2/3 denetimi
* SIN/COS sinyali:
MOVIAXIS cihazda C izi denetlenmez.

Denetleme genlik dlgme dederinin %10'unun altina dustiglnde devreye girer. Duran bir
motorda tam bir tek kopma denetimi mimkun degildir. Bu durumda, arizali olmayan izde
biylk bir pozitif veya negatif bir deger gérindiginde hata kriteri hi¢ bir zaman
olugsamaz. Her iki iz de arizali ise, denetleme iglevi daima devreye girer.

* TTL sinyali:

iz sinyalleri A ve B izleri arasindaki gerilim farklari dlciilerek denetilir.

Bir izde sadece bir damar ¢ifti hasarli ise, motor dururken tel kopmasi denetimi mimkin
degildir.

* Hiperface sinyali:

isletme esnasinda HIPERFACE enkodere saniyede bir pozisyon talebi génderilir. Yanit
mesajindaki pozisyon dederi bir TTL iz sinyali degeri ile karsilastirilir. Bu degerden her
20 artinmhk bir sapmada, bir hata ("Hata 15") verilir. Enkoderin durumu her pozisyon
talebinden sonra sorgulanir ("Enkoderin durumu" boliimiine bakiniz).

Enkoder ayari "0 = kapal" olmasina ragmen, bir enkoderin mevcut olup olmadigi
sorgulanir.

Deger araligi: 0 ... 1024 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 1 / Enkoder 2 / Enkoder 3 icin paydaki faktor.
Pay faktoru/ payda faktorii

Enkoderin ¢6zUnurlGltgina belirtir. Degeri "9733.1 Enkoder tipi" parametresine
kaydedilmelidir:

* Enkoder (enkoder tipi = 1, 3, 4)

Enkoder 1 pay faktéri _ Enkoder ¢ézinirligi

Enkoder 1 payda faktoru Devir
Ornek: SinCos AS1H enkoder
Enkoder 1 pay faktora = 1024
Enkoder 1 payda faktori = 1

» Resolver (enkoder tipi = 5)

Enkoder 1 pay faktori Resolver kutup cifti
Enkoder 1 payda faktori 1

Ornek: Resolver, kutup gifti = 1

Enkoder 1 pay faktéri = 1
Enkoder 1 payda faktori = 1
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4 Parametre tanimi
=60, Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi

P600

9593.10/11/12
Payda faktérii

9828.2/ 3
Pay emiilasyonu

9829.2/ 3
Payda emdilasyonu

Pozisyon modu
ayarlari

9998.1
Pozisyon modu

182

» Lineer motor (enkoder tipi = 1, 3, 4)

Enkoder 1 pay faktéri  Sinyal periyodu [mm]
Enkoder 1 payda faktéri Kutup cifti genisligi [mm]

Ornek: AL1H (Lincoder, sinyal periyodu 5 mm), SL2 motor ile (kutup mesafesi 32 mm)
Enkoder 1 pay faktori = 32
Enkoder 1 payda faktéru = 5

Deger araligi: 1 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 1 / Enkoder 2 / Enkoder 3 payda faktoru.
"9593.1 Pay faktorl" parametresine bakin.

Deger araligi: 0 ... 1024 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 2 / Enkoder 3 pay emulasyonu.

Deger araligi: 1 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 2 / Enkoder 3 payda emilasyonu.

Deger araligi:
* 0 =Tasma sayaci olmadan

+ 1 =Tasma sayaci ile
Pozisyon modu

Mutlak degder enkoderlerinde "9998.1 Pozisyon modu" parametresinin reset yaniti
asagidaki ayarlara baghidir:

* Ayar "Tagma sayacl olmadan" olarak ayarlandiginda, cihaz bir CPU reset veya
sistem yeniden bagladiktan sonra, daima enkoderin mutlak deger araligindadir, orn.
Hiperface enkoderde 4096 motor devri. Bu durumda, eger enkoderde tasma varsa,
bir pozisyon kaybi olusabilir. Mutlak deder enkoderinin pozisyon arahdi disina
cikilmadiginda, MOVIAXIS cihazda herhangi bir tasma kayith olamayacagi igin,
MOVIAXIS cihaz degistirildiginde bir referans strls yapilmasina gerek yoktur.
Burada sadece motor degistirildiginde bir referans suris gereklidir.

Bu ayarda "9999.11 Referans noktasinin géreli konumu" parametresi ayarlanmalidir.

* Ayar "Tagma sayaci ile" olarak yapildiginda mutlak + 32768 motor devirleri
kullanihir. MOVIAXIS mutlak deger enkoderinin tasma degerini dahili olarak
kaydeder. Bu durum, eksen gerilimsiz olarak tagma degerine hareket ettirildiginde de
gegcerlidir. Bunu saglamak igin bir hareket alani kontrolG kullanilir. MOVIAXIS veya
motor degistirildikten sonra, mutlaka bir referans siiriis gerceklestiriimelidir.

Maksimum hedef pozisyonu giincel pozisyon +16000 devirden fazla olmamalidir.
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Parametre tanimi
Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi P60,

9999.11/12/13
Referans
noktasinin goreli
konumu

Gercgek degerler

9596.1/2/3
Referansli
(enkoder durumu
Bit 7)

P600

Deger araligi: 0 ... 50000 ... 100000, adim 1.
Enkoder 1/2/3 igin referans noktasinin goreli konumu

Bu parametre, "9998.1 Pozisyon modu" = "tagsma sayaci kullanmadan" ayarlandiginda
gereklidir.

"Referans noktasinin goreli pozisyonu" parametresi ile referans noktasinin konumu
(6rn. bir referans kam) istenen toplam hareket mesafesine gore ytzde olarak belirtilir.

Gegerli hareket alani enkoderin mutlak alanina ve referans noktasinin bagil konumuna
baghdir.

Gegerli alanin disina ¢ikilmasi 24 Volt beslemeli MOVIAXIS'te haber verilir.
+ lIstenen hareket mesafesi < % 50 Enkoderin mutlak alani:

istenen hareket mesafesi enkoderin mutlak alaninin yarisindan daha az ise, varsayilan
ayar (%50) degistirmeden birakilabilir.

- istenen hareket mesafesi > % 50 Enkoderin mutlak alani:

Referans noktasi mesafenin ilk ¢eyreginde bulunuyorsa, burada % 25 degeri
ayarlanmalidir. Referans noktasi yolun basinda veya sonunda olsa dahi, kesinlikle % 0
veya %100 ayarlanmamalidir. Bu durumlarda %5 ve %95 degerleri ayarlanmalidir.

Referansli durum, enkoder 1/2/3.

Enkoder durumu Bit 7 ile enkoderin referansli olup olmadigi belirtilir. Bu deger simdi
artik okunabilir ve referans sirus tamamlandiginda ayarlanir. 24 V gig¢ kaynaginda ve
¢ok turlu enkoder kullaniimadiginda, durum biti silinir.

Pozisyonlari etkileyen parametrelere yazma erisimi gerceklestiginde de durum silinir.
Bu parametreler:

+ Enkoder tipi

*  Motorun dénme yonu

* Enkoderin sayma yonu

* Makine sifir noktasi ofseti

* Pozisyonlandirma modu (yeniden referanslandirma sadece ¢ok turlu mutlak deger

enkoderlerinde)

» Pozisyon ofseti (sadece, pozisyon tespit modu 1 aktif ise ve enkoder ¢ok turlu bir

mutlak deger enkoderi ise)
+ Pay faktori (sistem birimi) / Payda faktoru (sistem birimi)
» Enkoder emulasyonu igin Pay faktori (sistem birimi) / Payda faktori (sistem birimi)
» Pay faktorl (uygulayici birimi) / Payda faktorl (uygulayici birimi)
* Modiilo tagma / alt tagsma degeri
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Parametre tanimi

=60, Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi
P600
9595.1/2/3 Deger araligr: 0...1 ... 7, adim 1.
?a?h olan tahrik Enkoder 1/2/3 igin parametre secimi.
{nitesi no.
Bu parametre ile enkoder 1/2/3 igin bir parametre seti numarasi tespit edilir. Bu sekilde
bu enkoder bilgisi i¢in bir uygulayici birimi de tanimlanir.
UYARILAR
° "9744.1/2/3 Gergek deger kaynagi" ve "9597.1/2/3 Gergek pozisyon kaynag!" sadece

1

burada bir parametre seti verilen enkodere degistirilebilir.

9782.1/2/3
Enkoder tanimi

9751.11/12/13
Makine sifir
noktasi ofseti

9704.1
Gergek pozisyon

10444.1/2/3
Gergek pozisyon

9704.2/3/4
Gergek pozisyon

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.
Enkoder 1/2/3 igin enkoder tanimi.
Hiperface enkoderlerin tanimlari elektronik tip etiketinden okunur.

Numara enkoder tipinin taninmasinda kullanilir ve SICK-Stegmann'in Hiperface
dokiimantasyonunda tanimlanir.

Deger araligi: -2147483648 ...0 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 1/2/3 igin sifir noktasi dizeltmesi.

Cok turlu mutlak deder enkoderlerinde referanslama sonrasi, makine sifir noktasi ofseti
olarak adlandirilan bir ofset degeri daha hesaplanmali ve bellege sabit olarak
kaydedilmelidir. Bu ofset bir sebeke arizasi sonrasi tim pozisyonlarin yeniden elde
edilmesinde kullanilir. Bu durumda yeniden bir referanslandirmaya gerek yoktur.

Bu parametre referanslama esnasinda kontrol Ginitesi tarafindan ayarlanir.

Pozisyon kontrol dnitesinin gergek pozisyonu gostergesi (uygulayici birimi olarak verilir).
Scop'ta vermek igin uygundur, fakat motor kontrol parametreleri ile tutarh degildir.

Hangisinin "9744.1 Gergek pozisyon kaynagi" parametresi ile pozisyon kontrol tinitesine
degistirildigine baglh olarak "9704.2/3 veya 4" parametresine esittir.

Enkoder 1/2/3'Gn gergek pozisyonu gostergesi (sistem birimi olarak).
Scop'ta vermek igin uygundur, fakat motor kontrol parametreleri ile tutarl degildir.

Enkoder 1/2/3'Gn gergek pozisyonu gostergesi (uygulayici birimi olarak).
Scop'ta vermek igin uygundur, fakat motor kontrol parametreleri ile tutarh degildir.
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P6..
Parametre tanimi 4
Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi P60,

9839.2/3/4
Modiilo gergek
pozisyonu

9744.1/2/3
Gergek pozisyon
kaynagdi

9597.1/2/3
Gercek hiz
kaynagi

P600

Deger araligi: -2147483648 ...0 ... 2147483647, adim 1.
Enkoder 1/2/3'in modiilo pozisyon gostergesi (uygulayici birimi olarak).
Bu gbsterge MotionStudio'da filtrelenir.

Deger araligr:

* 0= Enkoder yok

* 1= Enkoder1

+ 2= Enkoder 2

+ 3 =Enkoder 3

P1/P2/P3 Kaynagin gergek pozisyonu.

Bu parametre "Motor verileri" parametre agaci dizininde ayarlanir.

Bununla motor pozisyon kontroll igin gergek pozisyon bilgilerini veren enkoder segilir.

Gergek pozisyon kaynagi, "controller enable" esnasinda da bagka bir kaynaga
cevrilebilir.

Sadece, kendisine parametre seti numarasi verilmis olan enkoder kaynak olarak
segilebilir.

Bu "controller enable" esnasinda kontrol edilir.
Bu konuda "9595.2 Bagh oldugu Tahrik Unitesi no." parametresine bakin.

Deger araligi:

* 0= Enkoder yok

* 1 =Enkoder 1

* 2 =Enkoder 2

» 3 =Enkoder 3

P1/P2/P3 gergek hiz kaynagdi.

Bu parametre "Motor verileri" parametre agaci dizininde ayarlanir.

Bununla hiz kontroll, akim kontroll ve motor kontrollinin diizenlenmesi bilgilerini veren
enkoder segilir.

Gergek hiz kaynagi, "controller enable" esnasinda bagka bir kaynaga ¢evrilemez.

Sadece, kendisine parametre seti numarasi verilmis olan enkoder kaynak olarak
segilebilir.

Bu durum "controller enable" etkinlestirilirken kontrol edilir.
Bu konuda "9595.2 Bagh oldugu Tahrik Unitesi no." parametresine bakin.
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Enkoder parametrelerinin tanimlanmasi

Pozisyon kontrol Unitesi icin motor kontrollinlin gergek pozisyonu géstergesi.

10068.1 Gergek
pozisyon

Scop'ta vermek igin uygundur, motor kontrol parametreleri ile tutarlidir.
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Resim 45: Enkoder se¢imi
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Parametre tanimi "= 4
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

P600

4.5 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

FCB Function
Control Block

Temel ayarlar

9702.3
Glincel FCB

9702.6
Gincel FCB 6rnegi

9804.1
Instansl FCB
sec¢imi

FCB tasarimi terimi ile MOVIAXIS® icin moduler bellenim yapisi tanimlanmaktadir. Bu
Ozellik sayesinde, genis bir iglev yelpazesi kolayca ve hizli bir sekilde "control word"
kullanilarak segilebilir - programlamaya gerek yoktur.

Tdm birincil islevler, yani motoru hareket ettiren / kontrol eden tiim islevler, teker teker
FCB'ler olarak yapilandirniimistir. Pozisyonlandirma vb. islemleri gergeklestirebilmek igin
sadece secilmeleri yeterlidir.

Talep edilen iseve bagl olarak gesitli FCB'ler arasinda her an degistirilebilir.

Giincel olarak etkin FCB'nin numarasi.

Guncel olarak etkin FCB'nin érnegi.

Low-Word tanimi (Bit 0-15)

+ 0=FCB 00 Standart

1 =FCB 01 Cikis kati inhibit

+ 5=FCB 05 Hiz kontroli

* 6 =FCB 06 Enterpolasyonlu hiz kontroli
« 7 =FCB 07 Tork kontrolQ

» 8 =FCB 08 Enterpolasyonlu tork kontrolU
* 9 =FCB 09 Pozisyon kontroli 6rnek 00
* 10 = FCB 10 Enterpolasyonlu pozisyon kontroll
* 11 =FCB 11 Limit anahtar modu

* 12 = FCB 12 Referans suris

+ 13=FCB 13 Stop

* 14 =FCB 14 Acil Stop

+ 15 =FCB 15 Sistem sinirinda dur

* 16 = FCB 16 Elektronik kam

* 17 = FCB 17 Senkron galisma

* 18 = FCB 18 Enkoder kalibrasyonu

*+ 19 =FCB 19 Durma kontroli

* 20 =FCB 20 Adim adim g¢aligtirma

* 21 =FCB 21 Fren testi fonksiyonu
High-Word tanimi (Bit 16-31).

High-Word ile 0 - 63 6rnegi segilir.

FCB numarasi ve FCB 6rneginin dogrudan seg¢imi.

Bu parametre bir FCB veya 6rnek secimi yontemlerinden biridir. Birden fazla FCB ayni
anda gesitli yerlerden segildiginde, en yuksek 6nceligi olan FCB etkinlegtirilir.
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P6..

Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

FCB'lerin dncelik sirasi (en yiksek 6ncelik en basta):

FCB 01 Cikis kati inhibit

FCB 15 Sistem sinirinda durma

FCB 14 Acil Stop

FCB 13 Uygulama sinirina dur

FCB 12 Referans modu

FCB 11 Limit anahtar modu

FCB 20 Adim adim c¢alistirma

FCB 19 Durma kontroli

FCB 21 Fren testi fonksiyonu

FCB 18 Enkoder kalibrasyonu

FCB 17 Senkron galisma

FCB 16 Elektronik kam

FCB 10 Enterpolasyonlu pozisyon kontroli
FCB 09 Pozisyon kontroli

FCB 06 Enterpolasyonlu hiz kontrolu

FCB 05 Hiz kontroli

FCB 08 Enterpolasyonlu tork kontroli

FCB 07 Tork kontroll

FCB 00 Standart (-> FCB 13 Uygulama sinirlarina dur)

iki 6rnek ayni anda segildiginde daha éncelikli olani énce etkinlestirilir.

Asagidaki FCB'ler bir drnege atanabilir:

FCB 09 Pozisyonlandirma

Bu parametre bir CPU reset yapildiginda ve sistem yeniden baslatildiginda, "FCB 00
Standart" konumuna resetlenir. Bu "FCP 13 Uygulama sinirlarinda dur" ile aynidir.
Sicak baslatmada bu parametrenin ayari degismez.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

FCB 05
Hiz kontrolii

istenen degerler

9598.1
istenen hiz
degeri kaynagi

9598.2
Yerel istenen
hiz degeri

P600

MOVIAXIS® devir kontrollii bir aks olarak calistirilabilir.

Uygulayici devir kontroll kosullari olarak hizlanma, yavaslama ve sarsinti i¢in sinir
degerleri belirleyebilir. Tahrik Gnitesi kontroli icin gercek istenen hiz degeri,
MOVIAXIS® cihaza entegre edilmis olan rampa Ureteci tarafindan, belirtilen sinir
degerleri kullanilarak, kontrol Unitesi ¢cevriminde Uretilir.

Uygulayici "Hiz kontroli" i¢in birden fazla veri seti (6rnekler - ve farkl olarak ayarlanmis
"hiz kontrol Giniteleri") ayarlayabilir ve islem verileri veya parametre erisimi (izerinden bir
ornekten digerine gecebilir.

Bdylece, 6rnegin farkli ayarlanmis hiz kontrol Uniteleri gerektiginde, bunlar 6rnek
degistirerek kolayca gerceklestirilebilir.

Deger araligi:
* 0=Yerelistenen deger

+ 1 =Iglem verileri tamponu, Kanal 0

+ 2 =islem verileri tamponu, Kanal 1

+ 3 =Islem verileri tamponu, Kanal 2

+ 4 = iglem verileri tamponu, Kanal 3

+ 5= islem verileri tamponu, Kanal 4

+ 6 = Islem verileri tamponu, Kanal 5

+ 7 = Islem verileri tamponu, Kanal 6

+ 8 = islem verileri tamponu, Kanal 7

+ 9 = [slem verileri tamponu, Kanal 8

+ 10 = iglem verileri tamponu, Kanal 9
+ 11 = islem verileri tamponu, Kanal 10
+ 12 = iglem verileri tamponu, Kanal 11
+ 13 = iglem verileri tamponu, Kanal 12
+ 14 = iglem verileri tamponu, Kanal 13
+ 15 = iglem verileri tamponu, Kanal 14
+ 16 = islem verileri tamponu, Kanal 15
Bu parametre FCB hiz kontroliiniin istenen hiz kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, hiz kaynagi olarak "9598.2 Yerel istenen
hiz degeri" parametresidir.

Birim: 1000 d/d.
Deger araligi: -10000000 ... 0 ... 10000000, adim 1.

"9598.1 istenen hiz degeri kaynagdi" parametresi "Yerel istenen deger" (izerinde ise, bu
parametre FCB 05 hiz kontroli igin istenen hizdir.
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P6..

Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi
P600
Sinir degerler
9598.3 Deger aralidi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadi" parametresine bakiniz.

Tork siniri kaynagi

9598.4
Yerel tork siniri
istenen degeri

9598.5
Hizlanma kaynagi

9598.6
Yerel istenen
hizlanma degeri

9598.7
Yavaslama
kaynagdi

9598.8
Yerel istenen
yavaslama degeri

9598.9
Sarsinti kaynagi

9598.10
Yerel istenen
sarsinti degeri

Bu parametre FCB hiz kontrolliniin tork sinirinin kaynagidir.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, tork siniri "9598.4 Yerel tork sinirn"
parametresidir.

Birim: %.
Cozunurlik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 10000 ... 1000000, adim 1.

"9598.3 Tork siniri kaynagl" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 05 hiz kontrolU igin tork siniridir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag" parametresine bakiniz.

Bu parametre FCB hiz kontroliiniin hizlanma kaynagidir.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, hizlanma rampasi olarak "9598.6 Yerel
hizlanma" parametresidir.

Birim: 107%/(minxs)
Deger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.

"9598.5 Hizlanma kaynagdl" parametresi "Yerel istenen deder" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 05 hiz kontroll i¢in hizlanma rampasidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynagdi" parametresine bakiniz.
Bu parametre FCB hiz kontroliniin yavaslama kaynagidir.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, yavaslama rampasi "9598.8 Yerel
yavasglama" parametresidir.

Birim: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.

"9598.7 Yavaslama kaynagl" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 05 hiz kontroli i¢in yavaslama rampasidir.

Deger aralidi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadi" parametresine bakiniz.
Bu parametre FCB hiz kontroliiniin maksimum sarsinti kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, maksimum sarsinti "9598.10 Yerel
sarsintl" parametresidir.

Birim: 1/(minxs?).
Deger araligi: 0 ... 2147483647, adim 1.

"9598.9 Sarsinti kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" Gzerinde ise, bu parametre
FCB 05 hiz kontroll i¢in maksimum sarsinti degeridir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

Gergek degerler
9703.1 Hiz

FCB 06
Enterpole hiz
kontrolii

Genel
parametreler

9963.1
Kontrol (initesi
istenen deger
cevrimi

Istenen degerler

9965.1
Istenen hiz
degeri kaynagi

9965.2
Yerel istenen
hiz degeri

P600

Birim: 1000 d/d
Glincel gergek hiz (uygulayici birimi olarak, gosterge icin filtreden gegirilir).

FCB 06 Enterpole hiz kontroll bir Ust seviyedeki kontrol Unitelerinden gelen ¢evrimsel
istenen hiz degerleri igin kullanilir. Asagidaki limitler igin bir Gst seviyedeki kontrol Unitesi
sorumludur:

+ Sarsinti

* Hizlanma

« Hiz.

MOVIAXIS'te sadece hiz ve tork sistem degiskenleri etkindir.

Burada senkronize bir bus sistemi bulunmasi sarttir. Bu da, gelen islem verilerinin
eksenin kontrol sistemine sabit bir zaman referansina sahip demektir.

Yeni islem verileri sabit bir cevrim suresinde gonderilir. Bu slire hiz kontrol déngusinin
cevrim slresinin katlari kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-kontroli"; 250 s, 500 ys
veya 1 msn) olmalidir.

MOVIAXIS simdi kaba bir zaman referansi ile gelen istenen hiz degerlerini hiz
kontroliine aktarma goérevini Gzerlenir ve bu degerler hiz kontroliinde daha kisa sureli bir
zaman referansi ile islenirler. Bunun igin ara degerler dogrusal olarak enterpole
edilmelidir. Bu enterpolasyon islemini gerceklestirebilmek igin, istenen deger akisi bir
iletisim ¢evrimi kadar geciktirilir.

iki iglem verisi izerinden gelen pozisyon uygulayici birimine gevrilir.

Birim: psn.
Deger araligi: 500 ... 20000, adim 500.

Kontrol Unitesinin istenen deger ¢evrimi bir Ust seviyedeki kontrol tnitesinin istenen hiz
degerlerini hangi siklikta génderecegini belirler. Bu stire hiz kontrol déngusinin ¢evrim
suresinin tam sayili katlari kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-kontroli") olmalidir.

Bu parametre FCB 06 Enterpole hiz kontrollinln istenen hiz degeri kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9965.2 Yerel istenen hiz degeri"
parametresidir.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000 ... 0 ... 10000000, adim 1.

"9965.1 istenen devir sayisi degeri kaynag1" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde
ise, bu parametre FCB 06 enterpole hiz kontroli igin istenen devir sayisi degeridir.
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Parametre tanimi

FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

Sinir degerler
9965.5 Deger araligr:
Tork sinirt modu « 0=1kanall
* 1=2kanall
« 2=4kanall
Tork sinirlandirmada asag
+ 0=1kanalh

idaki modlar ayarlanabilir:

nM diyagraminin her 4 bélgesi i¢in bir sinirlandirma degeri ("9965.6 Tork sinir degeri

Q1 mutl. kaynak").

Kaynak: P 9965,6
Yerel sinir: P 9965,7

2. caligma bolgesi: n<0,M>0

. galigma bolgesi:n >0, M >0

3. calisma bolgesi:n <0, M <0

Kaynak: P 9965,6
Yerel sinir: -P 9965,7

> n

. galigma bolgesi:n>0,M <0

gercek

~ =

57640atr

Resim 46: 0 modu igin tork sinirlari (9965.5)

1 =2 kanalli

Reaktif ve motor alanlari igin birer deger ("9965.6 Tork siniri Q1 mutlak kaynak" ve
"9965.8 Tork sinirt Q2 mutl. kaynak").

Kaynak: P 9965,8
Yerel sinir: P 9965,9

2. galisma bdlgesi: n <0, M >0

Y
3. galisma bolgesi: n <0, M <0

Kaynak: P 9965,6
Yerel sinir: -P 9965,7

> Kaynak: P 9965,6
N Yerel sinir: P 9965,7
N e e — -
maks
1. ¢alisma bolgesi: n >0, M >0
AN » n
L 7 Tgergek
4. galisma bolgesi:n >0, M <0
o Kaynak: P 9965,8
N Yerel sinir: -P 9965,9
_______ min
57641atr

Resim 47: 1 modu igin tork sinirlari (9965.5)

192

Projelendirme el kitabr — Cok eksenli servo siirlicli MOVIAXIS® MX




FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P6..
Parametre tanimi 4
P60.

9965.6
Mutlak tork siniri
kaynagi Q1

9965.7
Mutlak yerel tork
sinirt Q1

9965.8
Mutlak tork siniri
kaynagi Q2

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

e 2=4kanall

P600

Reaktif, motorik, pozitif veya negatif dénme yoni ¢alisma bolgelerinden her birine bir

sinir deger verilir.

Kaynak: P 9965,8
Yerel sinir: P 9965,9

2. caligma bolgesi: n<0,M>0

Kaynak: P 9965,6 M
Yerel sinir: P 9965,7 max

1. ¢aligma bélgesi:n >0, M >0
a > n

3. calisma bélgesi: n<0, M < 0\

Kaynak: P 9965,10 /
Yerel sinir: P 9965,11 y; /

L/ gergek
4. calisma bolgesi: n >0, M<0

7 Kaynak: P 9965,12
Yerel sinir: P 9965,13
M

min

Ayni yukselen egim !

57642atr

Resim 48: 2 modu igin tork sinirlar1 (9965.5)

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine

bakiniz.

Bu parametre FCB 06 Enterpole hiz kontroli 1. ¢calisma bdlgesi (pozitif ddnme yond,
motor modu) igin tork degerini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9965.7 Tor sinirt Q1 mutl. yerel"

parametresidir.

Birim: %
Cozunurlik: 1073,

Deger araligi: 0 ... 10000 ... 1000000, adim 1.

"9965.6 Tork sinir Q1 mutl. kaynak" parametresi "Yerel istenen deger" Gzerinde ise, bu
parametre FCB 06 enterpole hiz kontrolU icin ilgili calisma bélgesindeki tork siniri

parametresidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag" FCB hiz kontrolii parametresine

bakiniz.

Bu parametre FCB 06 Enterpole hiz kontrolu 2. calisma bolgesi (negatif donme yond,
motor modu) igin tork degerini ayarlar.

Burada "Yerel istenen degder" ayarlandiginda, kaynak "9965.9 Tor sinirt Q2 mutl. yerel"

parametresidir.

193




194

P6..
P60.

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

9965.9
Mutlak yerel
tork sinirt Q2

9965.10
Mutlak tork siniri
kaynagi Q3

9965.11
Mutlak yerel
tork sinir Q3

9965.12
Mutlak tork siniri
kaynagi Q4

9965.13
Mutlak yerel
tork sinir Q4

Birim: %
Coznrltk: 1073,
Deger araligi: 0 ... 10000 ... 1000000, adim 1.

"9965.8 Tork sinirt Q2 mutl. kaynak" parametresi "Yerel istenen deger" tizerinde ise, bu
parametre FCB 06 enterpole hiz kontrolU icin ilgili calisma bélgesindeki tork siniri
parametresidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynagdi
bakiniz.

FCB hiz kontroli parametresine

Bu parametre FCB 06 Enterpole hiz kontroli 3. ¢calisma bolgesi (negatif donme yonda,
reaktif) icin tork degerini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9965.11 Tor sinirt Q3 mutl. yerel"
parametresidir.

Birim: %
Cozunurlik: 1073
Deger araligi: 0 ... 10000 ... 1000000, adim 1.

"9965.10 Tork sinirt Q3 mutl. kaynak" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde ise,
bu parametre FCB 06 enterpole hiz kontrolu igin ilgili calisma boélgesindeki tork siniri
parametresidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 06 Enterpole hiz kontroli 3. calisma bdlgesi (pozitif ddnme yond,
reaktif) igin tork degerini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deder" ayarlandiginda, kaynak "9965.13 Tor siniri Q4 mutl. yerel"
parametresidir.

Birim: %
Cozunurlik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 10000 ... 1000000, adim 1.

"9965.12 Tork sinirt Q4 mutl. kaynak" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde ise,
bu parametre FCB 06 enterpole hiz kontroli igin ilgili galisma bdlgesindeki tork siniri
parametresidir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9965.16
Pozitif ge¢is modu

P600

e 0=0Orta
¢ 1 = Motorlu
e 2 = Reaktif

1 ile 2 veya 3 ile 4 arasindaki gegisler aniden olamaz. Bu sebepten hiz kontrollinin P-
parcasinin egimine sahip bir dogrusal gegis kullanilir, 196. sayfadaki formule bakiniz.

Genelde 1 ile 2 veya 3 ile 4 arasindaki gegisler 0 hizda gergeklesir. Hiz 0 iken etkin olan
sinir tork deg@eri, komsu galisma bélgelerinin ortalama degeridir (merkezi gecgis modu ve
0 gecis modu).

Gegisi sifir hiz ile merkeze alinmamasi gerekebilir. Bu durumda hizlar sinir tork
degerleri birbirlerine karisan parametreler kullanilarak ayarlanabilir. "9965.14 Pozitif
gegis hizi" parametresi ile pozitif tork siniri, yani 1. ve 2. ¢calisma modlari arasindaki
gecis hizi tanimlanir. "9965.15 Negatif gegis hizi" parametresi ile 3. ve 4. calisma
modlari arasindaki negatif tork siniri gegis hizi ayarlanir.

Burada belirtilen gegis hizi i¢in gegis alaninin merkezi veya gegis alaninin motor veya
reaktif modu gecis noktasi referans alinabilir. "9965.16 Pozitif geg¢is modu"
parametresi ile 1. ve 2. calisma bdlgeleri arasindaki pozitif tork siniri gegisi belirlenir.
"9965.17 Negatif gegis modu" 3. ve 4. calisma bdlgeleri arasindaki gegisi referans alir.

Tork sinirlarinin yikseklikleri degistirildiginde, gecis alani genigligi de degistiginden,
gecis noktalarindan biri belirlenen hizda birakilabilir.

“ Mistenen,b
M2a = Mgen a An_
M2 = Mreje _____
\‘.“'\
\Y
\
AM
\\".
\\.“.
A\
CEm—————- M, = My
Gegis hizi
9965.14 / 9965.15
AN »
3V '
n

Pozitif gegis modu = "merkezi"

57645atr
Resim 49: Pozitif gegis modu - merkezi
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

M2 noktasi M2a'ya yukseltildiginde, gegis ¢izgisi yukariya dogru kayar (An artar), egim
ise degismez.

A “Awwnemb
MZa = MGena -----““““““““““\\\ -1 An >
MZ = Mreje _____ Y
\
\
\
\ AM
\
\
\
Y“P-—-—-———=- M= Myor
Gegis hizi
9965.14 / 9965.15
Vd A »
N o
Pozitif gegis modu = "merkezi" n
57646atr

Resim 50: Pozitif gegis modu - motor

M, noktasi M,y,'ya yukseltildiginde, sadece gegis gizgisi uzar (An degeri de artar), egim
ise degismez.

An deg@erinin hesaplanmasi:

(M1 - MZ) x Z % Iv'Motor_Anma
N X 200 XX JTopI X I:)kazan(;

An =

57647atr
M4 = "9965.6 Tork sinin Q1 mutl. kaynak" veya "9965.12 Tork siniri Q4 mutl.
kaynak" parametresi, ondalik basamaklar dikkate alinir.

M, = "9965.8 Tork sinin Q2 mutl. kaynak" veya "9965.10 Tork sinirt Q3 mutl.
kaynak" parametresi, ondalik basamaklar dikkate alinir.

Z = "9556.1 Tork payi1" (uygulayici birimlerinin motor torkuna dénisimu)

Mmotor Anma = "9610.1 Motor torku" parametresi
N = "9557.1 Tork paydasI" (uygulayici birimlerinin motor torkuna déniisima)
J1opi = "9817.1 Toplam atalet momenti" parametresi

Pkazang = "9797.1 Hiz kontroll P-kazanci" parametresi
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9965.14
Pozitif gegis hizi

9965.17
Negatif gecis modu

9965.15
Negatif gecis hizi

Gercgek degerler

9703.1
Hiz

P600

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000 ... 0 ... 10000000, adim 1.
Pozitif devir hizi (1. ve 2. galisma bdlgeleri).

Deger araligi: "9965.16 Pozitif gecis modu" parametresine bakiniz.
Negatif gegis modu (3. ve 4. ¢alisma bdlgeleri).

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000 ... 0 ... 10000000, adim 1.
Negatif devir hizi (3. ve 4. calisma bolgeleri).

Birim: 1000 d/d
Guncel gergek hiz (uygulayici birimi olarak, gdsterge icin filtreden gegirilir).
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

FCB 07
Tork kontrolii

Istenen degerler

9599.1
istenen tork
degeri kaynagi

9599.2
Yerel istenen
tork degeri

Sinir degerler

9599.3
Hiz siniri kaynagi

9599.4
Yerel hiz siniri

9599.5
Sarsinti kaynagi

MOVIAXIS® tork kontrollii bir aks olarak calistirilabilir.

Uygulayici hiz, yavaglama ve sarsinti sinir degerlerini tork kontroli kosullari olarak
tespit edebilir. Tahrik Gnitesi kontrolu igin gercek istenen tork degeri, MOVIAXIS® cihaza
entegre edilmis olan rampa ureteci tarafindan, belirtilen sinir deg@erleri kullanilarak,
kontrol Unitesi gevriminde Uretilir.

Tork kontrolli esnasinda maksimum hiz sinirlandinlabilir. Hiz siniri islem verileri
Uzerinden dinamik olarak degistirilebilir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB tork kontrolGiniin istenen tork degerinin kaynagdini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9599.2 Yerel istenen tork degeri"
parametresidir.

Birim: %
Cozunrltk: 1073,
Deger araligi: -1000000 ... 0 ... 1000000, adim 1.

"9599.1 istenen tork degeri kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde ise, bu
parametre FCB 07 tork kontroli i¢in istenen tork degeridir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 07 tork kontroliinin hiz sinir kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, "9594.4 Yerel hiz siniri" parametresi tork
sinirdir.

Birim: 1000 d/d.
Deger araligi: 0 ... 1000000, adim 1.

"9599.3 Hiz degeri kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 07 tork kontroll igin hiz siniridir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynagd!" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 07 tork kontroliiniin maksimum sarsinti kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, maksimum sarsinti "9599.6 Yerel
sarsintl" parametresidir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9599.6
Yerel sarsinti

Gergek degerler

9985.1

Tork degeri
uygulayici
birimi olarak

P600

Birim: 1/(minxs?).
Deger araligi: 0 ... 2147483647, adim 1.

"9599.5 Sarsinti kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" Gizerinde ise, bu parametre
FCB 07 tork kontroll i¢cin maksimum sarsinti degeridir.

Birim: %

Cozunurlik: 1073,

Deger araligi: -2147483648 ... 2147483647, adim 1.

Giincel tork (uygulayici birimi olarak, gosterge igin filtreden gegirilir).
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4 P60.

P600

FCB 08
Enterpole
tork kontrolii

Genel
parametreler

9963.1
Kontrol (initesi
istenen deger
cevrimi

200

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

Bir Ust seviyedeki kontrol Uniteli (Motion Control) uygulamalarda, kontrol tnitesi normal
durumlarda, bu kontrol Unitesinde birden fazla surlcl ekseni icin bir iz profili (x, y, z)
hesaplanir. Bu durumda aksa, takip etmesi gereken sadece bir istenen deger (pozisyon,
hiz, moment) atanir. MOVIAXIS® istenen degerleri sadece cihazdaki dahili sistem
sinirlari ile sinirlar. Hiz, hizlanma ve sarsinti uygulama sinirlari iz egrisinden tespit edilir
ve kontrol Unitesi tarafindan kontrol edilir.

Kontrol Unitesinin istenen degerleri eksene verme slresi ¢evrimi normal olarak
MOVIAXIS® tarafindan istenen deger isleme cevrimine (500 psn) esit degildir.
MOVIAXIS® birden fazla cevrim igerisinde kontrol Unitesinden gelen ayni istenen degeri
"gdrseydi", kademeli bir gercek hiz degeri olusurdu. Bu etkinin olusmamasi icin, aks
kontrol Unitesinin ¢evrimini biliyorsa, ara degerler hesaplayabilir (enterpolasyon) -
enterpole hiz kontroli. MOVIAXIS® bir st seviyedeki kontrol Unitelerinin farkh
cevrimlerine ayarlanabilir.

FCB 08 Enterpole tork kontrol(i bir ist seviyedeki kontrol (initelerinden gelen ¢evrimsel
istenen tork degerleri icin kullanilir. Asagidaki sinirlamalar igin bir Ust seviyedeki kontrol
Unitesi sorumludur:

e Sarsinti
¢ Hizlanma
« Hiz.

MOVIAXIS'te sadece hiz ve tork sistem degiskenleri etkindir. Burada senkronize bus
sistemleri bulunmasi sarttir. Bu da, gelen islem verilerinin eksenin kontrol sistemine
sabit bir zaman referansina sahip demektir.

Yeni iglem verileri sabit bir gevrim suresinde gonderilir. Bu slre hiz kontrol déngtlerinin
cevrim siresinin katlari kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-kontroli"; 250 usn, 500 usn
veya 1 msn) olmahdir.

MOVIAXIS simdi kaba bir zaman referansi ile gelen istenen tork degerlerini hiz
kontroliine aktarma gdrevini Gzerlenir ve bu dederler hiz kontrolinde daha kisa sureli bir
zaman referansi ile islenirler. Bunun igin ara degerler dogrusal olarak enterpole
edilmelidir. Bu enterpolasyon islemini gerceklestirebilmek igin, istenen deger akigi bir
iletisim ¢evrimi kadar geciktirilir.

iki islem verisi (izerinden gelen pozisyon uygulayici birimine gevrilir.

Birim: psn.
Deger araligi: 500 ... 20000, adim 500.

Kontrol Unitesinin istenen deger ¢evrimi bir Ust seviyedeki kontrol Gnitesinin istenen tork
degerlerini hangi siklikta génderecegini belirler. Bu suire hiz kontrol déngusinin ¢evrim
suresinin tam sayili katlar kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-kontroli") olmalidir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

istenen degerler

9964.1
istenen tork
degeri kaynagi

9964.2
Yerel istenen
tork degeri

Gergek degerler

9985.1

Tork degeri
uygulayici
birimi olarak

P600

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.
Bu parametre FCB 08 Enterpole tork kontroliinlin istenen tork dederi kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9964.2 Yerel istenen tork degeri
parametresidir.

Birim: %
Cozunurlik: 1073,
Deger araligi: -1000000 ... 0 ... 1000000, adim 1.

"9964.1 istenen tork degeri kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde ise, bu
parametre FCB 06 enterpole hiz kontroli icin istenen devir sayisi degeridir.

Birim: %

Coznrlik: 1073,

Deger arali§i: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Guncel tork (uygulayici birimi olarak, gosterge icin filtreden gegirilir).
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi
P600
FCB 09 MOVIAXIS® asagida kisaca aciklanan gesitli pozisyonlandirma modlarina sahiptir. FCB
Pozisyonlandirma  "Pozisyonlandirma" maksimum 64 defa érneklenebilir.
Mutlak istenen pozisyonlandirma degeri uygulayici birimlerinde mutlak hedef olarak gevrilir ve
pozisyonlandirma sistem birimlerine dénusturdlerek gerceklestirilir.
Sistem birimi olarak hareket araligi + (231 -2). Déniistim hesabindan sonra bu alanin
disina ¢ikildiginda, FCB tarafindan bir hata verilir.
Bagil istenen pozisyonlandirma degeri en son verilen istenen dedere gore bir kayma degeri
pozisyonlandirma olarak cevrilir ve sistem birimlerine dénustiruldikten sonra en son istenen degere
eklenir.
Sistem birimi olarak hesaplanan deger + (232 -2) hareket alaninin disinda ise, FCB bir
hata verir.
Modiilo mutlak istenen pozisyon degeri uygulayici birimlerinde mutlak pozisyon olarak gevrilir, bu deger
pozisyon degeri ile  aktif tahrik Gnitesinin Modtilo aralidi iginde bulunmalidir.
pozitif yonde Alt sinir = "Modiilo alt tasmasi"
Ust sinir = "Modiilo tagmas!”
istenen pozisyon degeri bu araligin disinda ise, bir hata verilir. Tahrik (initesi hedefe
erismek i¢in daima pozitif ydnde doner.
Modiilo bagil istenen pozisyonlandirma degeri en son verilen istenen degere gére bir kayma degeri
pozisyon degeriile  olarak cevrilir ve sistem birimlerine olarak en son istenen degere eklenir.
pozitif yénde istenen pozisyon degeri pozitif olmalidir, aksi takdirde bir hata verilir.
Tabhrik Gnitesi yeni hedefe erismek icin daima pozitif yonde déner.
Modiilo mutlak istenen pozisyon degeri uygulayici birimlerinde mutlak pozisyon olarak gevrilir, bu deger
pozisyon degeri ile  aktif tahrik tGnitesinin Modulo araligi iginde bulunmalidir.
negatif yonde Alt sinir = "Modiilo alt tasmas!"
Ust sinir = "Modiilo tagmasi"
istenen pozisyon degeri bu araligin disinda ise, bir hata verilir. Tahrik Unitesi yeni hedefe
erismek igin daima negatif ydonde doner.
Mod(ilo bagil istenen pozisyonlandirma degeri en son verilen istenen degere gdre bir kayma degeri
pozisyon degeriile  olarak gevrilir ve sistem birimlerine olarak en son istenen degere eklenir.
negatif yonde istenen pozisyon degeri negatif olmalidir, aksi takdirde bir hata verilir.

Tahrik Gnitesi yeni hedefe erismek icin daima negatif ydonde doner.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

Modiilo mutlak
pozisyon degeri ile
en kisa yolda

Modiilo bagil
pozisyon degeri ile

9885.1
Kontrol bit'i
"Besleme
enable" kullan

9885.2
"Pozisyonu kabul
et" kontrol bit'i

P600

istenen pozisyon degeri uygulayici birimlerinde mutlak pozisyon olarak gevrilir, bu deger
aktif tahrik Gnitesinin Modulo arahgdi icinde bulunmalidir.

Alt sinir = "Modulo alt tagmasi”
Ust sinir = "Modiilo tagmas!”
istenen pozisyon degeri bu araligin disinda ise, bir hata verilir.

Tabhrik Gnitesinin ddnme yoni en son istenen pozisyon (= "In-Position" mesaji olmadan
erkinlestirmede giincel gergek pozisyon) ile giincel gergek pozisyondan hesaplanir.
Buradan itibaren en kisa yol tespit edilir ve buna gdre de pozisyonlandirma i¢in dénme
yonu belirlenir.

istenen pozisyonlandirma degeri en son verilen istenen dedere gdre bir kayma degeri
olarak gevrilir ve sistem birimlerine olarak en son istenen degere eklenir.

Tahrik Unitesinin ddnme yonU istenen pozisyon degerinin 6n isareti tarafindan belirlenir.

Tam 6rnekler igin gecerli genel bir parametre.

Deger araligi:
* 0 =Hayrr
+ 1=Evet

Burada kontrol kelimesi icerisinde "Besleme enable" kullanilip kullaniimayacagi belirtilir.

Bu parametre "Evet" Gzerinde ise, kontrol kelimesi layout'unda bir de "Besleme enable"
bit'i ayarlanmalidir. Kontrol kelimesinde bdyle bir bit yoksa, bu parametre "Hayir" olarak
ayarlanmalidir. Aksi takdirde tahrik Unitesi hareket etmez.

Kontrol kelimesindeki "Besleme enable" bit'i tim pozisyonlandirma yolu boyunca
veriimelidir. Besleme ‘"enable" geri alindiginda, tahrik GUnitesi FCB 09
Pozisyonlandirmadaki maksimum yavaslama degeri ile durur (indeks 9886.8 - 9949.8,
o6rnege baghdir). Bu durumda FCB 09 digsina ¢ikiimaz. Besleme "enable" tekrar
verildiginde, pozisyonlandirma islemine devam edilir.

Deger araligi:
+ 0=Hayrr
+ 1=Evet

Burada kontrol kelimesi icerisinde "Pozisyonu kabul et" kullanihp kullaniimayacagdi
belirtilir.

Bu parametre "Evet" (izerinde ise, kontrol kelimesi layout'unda bir de "Pozisyonu kabul
et" bit'i ayarlanmaldir. Kontrol kelimesinde bdyle bir bit yoksa, bu parametre "Hayir"
olarak ayarlanmalidir. Aksi takdirde tahrik Unitesi hareket etmez.

Pozisyonun kabul edilebilmesi icin kontrol kelimesindeki "Pozisyonu kabul et" bit'ine her
pozisyonlandirma isleminde pozitif bir kenar atanmalidir. Bu dzellikle goreli isletme
trlerinde (indeks g¢alisma modu 9886.1 - 9949.1) yararhdir — Ayni pozisyon
genisligindeki goreli cevrimler. Bu islemde pozitif kenar sayisi kaydedilir ve derhal
islenir. Ornek: 100 devire gére istenen pozisyon. Kontrol kelimesindeki "Pozisyonu
kabul et" bit'i hizli olarak arka arkaya iki kez degistirildiginde (toggle), 200 devir yol alinir.
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4 Parametre tanimi
P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

9885.3
"In-Position"
penceresi

9885.4
"In-Position"
histerisi

9885.5
Pozisyonlandirma
ofset hatasi
penceresi

204

MOVIAXIS'in PLC'nin durum kelimesinde hedef pozisyona erigildigini ne zaman
bildirecegi "In-Position" mesajinin penceresinin genisligi ile belirlenir. Pozisyon
penceresine artik ayrica "9885.4 Histeri araligi In-Position" mesaji parametresi ile
donatilabilir. Boylece, gercek pozisyon bir kez pozisyon penceresinde goéruldikten
sonra, "In-Position" artik kaybolmadan histeri araligina kayabilir. Bu sayede bir bit
"ziplamasi" dnlenebilir.

Hedef pozisyon

Histeri alani

Pozisyon penceresi

Histeri alani

\ 4

In-Position

1

1

1

1

1
1 I
0

FCB'deki "In-Position" mesaiji asagidaki kurallara gore galisir:

v

+ Temel konuma hareket edildiginde, sadece FCB 09 Pozisyonlandirma veya FCB 12
Referanslandirma tarafindan verilir.

+ FCB 09'dan herhangi bir bagka FCB'ye degistirildiginde, érn. FCB 13 Uygulama
sinirinda dur ile fren uygulandiginda, kaybolmaz. Bu degisiklik pozisyon penceresi
icerisinde ve histeri araliginda olusmaldir.

* Asagidaki durumlarda "0" olur:

» Pozisyon penceresinden ve histeri araligindan ¢ikildiginda
« FCB 09 icerisinde yeni bir hareket talimatinda
+ Baska bir FCB'ye degisimde ve pencereden ¢ikildiginda.

bkz. "9885.3 In-Position penceresi" parametresi.

Pozisyonlandirma ofset hatasi penceresi ile, hangi kayma mesafesinden itibaren
(istenen ve gercek deger arasindaki fark) bir hata verilmesi gerektigi tespit edilir.
Maksimum ofset mesafesi pozisyonlandirma ofset hatasi penceresinde ikiye bélinur.
Bu parametre sadece FCB 09 Pozisyonlandirma'da etkindir.
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Parametre tanimi

FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9729.18
Pozisyonlandirma
ofset hatasi yaniti

Ornek verileri

P600

Deger araligr:

*+ 0=Yanityok

* 1 = Sadece g0sterge

+ 5 = Cikis kati inhibit / beklemede

* 6 = Acil-Stop sinirina dur / beklemede

+ 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede
+ 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede

* Yanit yok
Hata dikkate alinmaz.
+ Sadece gosterge

7 bolumli gosterge durumu gdsterir, ama aks bunu dikkate almadan dénmeye devam
eder.

* Cikig kati inhibit / beklemede

Aks, cikis kati inhibit durumuna geger ve eger varsa mekanik fren uygulanir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks bir sicak ¢alistirma gerceklestirir
ve gecikme olmaksizin derhal ¢galismaya hazirdir.

» Acil-Stop sinirinda dur / beklemede

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks bir sicak calistirma
gerceklestirir ve gecikme olmaksizin derhal ¢alismaya hazirdir.

+ Uygulama sinirinda dur / beklemede

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks bir sicak calistirma
gerceklestirir ve gecikme olmaksizin derhal galismaya hazirdir.

« Sistem sinirinda dur / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks bir sicak ¢alistirma gerceklegtirir
ve gecikme olmaksizin derhal ¢galismaya hazirdir.

Burada yanit pozisyonlandirma ofset hatasi penceresi asildi olarak ayarlanir.

FCB pozisyonlandirma bir rnede 64 kez ayarlanabilir, 6rn. tablo pozisyonlandirma. Bu
durumda her drnek kontrol kelimesinde secilebilir. Bdylece takip eden tim diger
parametreler indekslenerek, ylkselen bir sirada 64 kez mevcut olur.

Bunun anlami
* 0 6rneginin temel indeksi 9886
* 63 drneginin temel indeksi 9949.
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P60.
P600

9886.1 - 9949.1
Calisma modu

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

Deger araligr:
« 0= Mutlak
+ 1=Bagl

* 2= Modilo mutlak pozitif yonl
* 3 = Modiilo bagil pozitif yon

* 4 = Modilo mutlak negatif yon
« 5 = Modilo bagil negatif yon

* 6 = Modulo mutlak en kisa yol
* 7 = Modulo goreli en kisa yol

Mutlak: Bu ¢alisma modunda gelen bir istenen deger pozisyonuna mutlak konumda
erigilir. Bu durumda hareket araligi £ 32768 motor devridir. Daha yuksek degerler
girildiginde, MOVIAXIS'te Hata 18 (dahili yazilim hatasi) verilir.

Bagil: Bu galisma modunda gelen istenen pozisyona bagil konumda erisilir. Burada,
kontrol kelimesinde "Pozisyonu kabul et" bit'inin kullanilmasi &énerilir. Bdylece her
kenarda pozisyona bagil konumda erigilir, bu durum istenen bagil pozisyon degismese
de, gecerlidir.

Bu durumda hareket arahdi £ 32768 motor devridir. Mutlak degerlerden daha ylksek
degerler girildiginde, MOVIAXIS'te Hata 18 (dahili yaziim hatasi) verilir. Bir hareket
komutunda verilebilecek en buyuk bagil deger 32768 motor devridir.

Modiilo gcalisgma modlari: Modiilo i¢in ¢alisma modlar "9839.1 Modilo pozisyonu"
parametresinde "9594.1 Modilo alt tasma" ile "9594.10 Modilo tasma" arasinda
degisir.

Uygulayici birimlerinden yararlanarak (motoru devreye alma rutinine bakiniz) sonsuz
olarak tek sayili oranlar olusturulabilir, 6rn. sonsuz rediksiyon oranli, daima tek yénde
hareket eden rotatif tabla. Tahrik Unitesinin ka¢ tur déndugine bakilmaksizin, modilo
mutlak pozisyonu alt tasma ile tasma arasinda kalir. MOVIAXIS veya motor
degistirildikten sonra, mutlaka bir referans siiris gerceklestiriimelidir.

* Modiilo mutlak pozitif yon: Bu ¢alisma modunda, gelen bir istenen pozisyona
modulo hareket aralidi icerisinde mutlak konumda erisilir. Burada hareket yonu
daima pozitiftir (motor miline bakis: pozitif dénme yoénii). istenen pozisyon sadece
moddulo sinirlari arasinda gegerlidir. Daha yiksek veya dusuk degerler girildiginde,
MOVIAXIS'te Hata 18 (dahili yazilim hatasi) verilir. Bu durumda bu ¢alisma modunda
her hareket komutunda sadece bir devir yol alinir. Aslinda bu tam bir devir de
degildir, bir devirden ayarlanmis olan uygulama birimi ¢ézUnurligundn ¢ikartiimasi
gerekir.

* Modiilo bagil pozitif yon: Bu galisma modunda, gelen istenen pozisyona modulo
hareket araligi icerisinde bagil konumda erisilir. Burada hareket yénu daima pozitiftir
(motor miline bakig: "8537.0 Dénme ydnu degisimi" patametresi "Kapal" ise, pozitif
dénme yoni). Burada bagil olarak birden fazla modulo hareket alanlari da belirtilebilir
(maksimum + 32768 motor devri).
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9886.2 - 9949.2
Pozisyonlandirma
istenen degeri
kaynagdi

9886.3 - 9949.3
Yerel
pozisyonlandirma
istenen degeri

P600

* Modiilo mutlak negatif yon: Modullo mutlak pozitif yon" gibi, fakat negatif ydonde.
* Modiilo bagil negatif yon: Modulo bagil pozitif ydn" gibi, fakat negatif ydénde.

* Modiilo mutlak en kisa yol: Bu ¢alisma modunda tahrik Unitesi modiilo hareket
alani igerisinde daima en kisa yolda hareket eder. Bu duruma gore pozitif veya
negatif ydnde olabilir. Istenen pozisyon sadece modiilo sinirlari arasinda gegerlidir.
Daha yiiksek veya disik deg@erler girildiginde, MOVIAXIS'te Hata 18 (dahili yazihm
hatasi) verilir.

* Modiilo géreli en kisa yol.

Asagidaki ayarlar tiim ¢aligma modlari igin gegerlidir.

"9998.1 Pozisyon modu" parametresinin reset yaniti, mutlak deger enkoderleri ile
baglantili olarak asagdidaki ayarlara baghdir:

+ "Tasma sayagsiz" ayarinda cihaz bri CPU reseti ve sistemin yeniden caligtiriimasi
sonunda daima enkoderin mutlak alani igerisinde, érn. Hiperface enkoderde 4096
motor devri, kalir. Bu durumda, eder enkoderde tagsma varsa, bir pozisyon kaybi
olusabilir. Mutlak deder enkoderinin pozisyon alani asilmazsa, MOVIAXIS
degistirildiginde, cihaz iginde herhangi bir tagsma kayith olamayacagi icin, bir referans
surls yapilmasina gerek yoktur. Burada sadece motor degistirildiginde bir referans
surls gereklidir.

* Ayar "Tagsma sayaci ile" olarak yapildiginda mutlak + 32768 motor devirleri
kullaniir. MOVIAXIS mutlak deger enkoderinin tagsma degerlerini dahili olarak
kaydeder. Bu durum, eksen gerilimsiz olarak tagsma degerine hareket ettirildiginde de
gecerlidir. Bunu saglamak igin bir hareket alani kontrolii kullanilir. MOVIAXIS veya
motor degistirildikten sonra, mutlaka bir referans siiriis gergeklestiriimelidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma icin istenen pozisyonlandirma degeri
kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9886.3 - 9949.3 Yerel istenen
pozisyonlandirma degeri" parametresidir.

Birim: U.
Cozunarlik: 1/65536.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

"9886.2 - 9949.2 istenen pozisyonlandirma degeri kaynagi" parametresi "Yerel istenen
deger" Uzerinde ise, bu parametre FCB 09 pozisyonlandirma igin istenen
pozisyonlandirma degeridir.
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

9886.4 - 9949.4
Pozitif maks.
pozisyonlandirma
hizi kaynagi

9886.5 - 9949.5
Yerel pozitif maks.
pozisyonlandirma
hizi

9886.12 - 9949.12
Negatif maks.
pozisyonlandirma
hizi kaynagi

9886.13 - 9949.13

Yerel negatif maks.

pozisyonlandirma
hizi

9886.6 - 9949.6
Maks. hizlanma
kaynagi

9886.7 - 9949.7
Yerel maks. hiz

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirmanin pozitif pozisyonlandirma hizi kaynagini
ayarlar.

Burada "Yerel istenen "0886.5 - 9949.5

Pozisyonlandirma"dir.

deger" ayarlandiginda, kaynak

Birim: 1000 d/d.
Deger araligi: 0 ... 10000000, adim 1.

"9886.4 - 9949.4 Pozitif pozisyonlandirma hizi kaynad!" parametresi "Yerel istenen
deger" Uzerinde ise, bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin pozitif hizdir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag!" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirmanin negatif pozisyonlandirma hizi kaynagini
ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9886.13 - 9949.13 Yerel negatif
pozisyonlandirma hizi" parametresidir.

Birim: 1000 d/d.
Deger araligi: 0 ... 10000000, adim 1.

"9886.12 - 9949.12 Negatif pozisyonlandirma hizi kaynagdi" parametresi "Yerel istenen
deger" Uzerinde ise, bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin negatif hizdir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynagdi
bakiniz.

FCB hiz kontroli parametresine

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin pozitif hizlanma kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9886.7 - 9949.7 Yerel pozitif
hizlanma" parametresidir.

Birim: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0 ... 300000 .. 2147483647, adim 1.

"9886.6 - 9949.6 Maks. hizlanma kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde
ise, bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin pozitif hizianmadir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9886.8 - 9949.8
Maks. yavaslama
kaynagdi

9886.9 - 9949.9
Yerel maks.
yavaslama

9886.10 - 9949.10
Sarsinti kaynagi

9886.11 - 9949.11
Yerel sarsinti

9704.1
Konum

9839.1
Modiilo pozisyonu

P600

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin yavaglama kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9886.9 - 9949.9 Yerel maks.
yavaglama" parametresidir.

Birim: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0 ... 300000 .. 2147483647, adim 1.

"9886.8 - 9949.8 Yavaslama kaynagd" parametresi "Yerel istenen deger" lizerinde ise,
bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma i¢in yavaglama degeridir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag!" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 09 Pozisyonlandirma i¢in sarsinti kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9886.11 - 9949.11 Yerel sarsintl"
parametresidir.

Birim: 1/(minxs?).
Deger araligi: 1 ... 2147483647, adim 1.

"9886.10 - 9949.10 Sarsinti kaynagi" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 09 Pozisyonlandirma igin sarsinti degeridir.

Birim: U.

Cozinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Glincel gergek pozisyon (uygulayici birimi olarak) gosterge igin filtreden gegirilir.

Birim: U.
Coziundrlik: 1/65536.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Gincel gercek modilo pozisyonu (uygulayici birimi olarak) gdsterge igin filtreden
gegirilir.
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4 Parametre tanimi
P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

FCB 10
Enterpole
pozisyonlandirma

9963.1
Kontrol (initesi
istenen deger
cevrimi

9966.1
Istenen pozisyon
degeri kaynagi

9966.2
Yerel istenen
pozisyon degeri
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FCB 10 Enterpole pozisyonlandirma bir Ust seviyedeki kontrol Unitelerinden, 6rn.
MotionControl, verilen ¢cevrimsel istenen durum degerleri igin kullanilr.

Asagidaki sinirlamalar icin bir Ust seviyedeki kontrol Unitesi sorumludur:
+ Sarsinti

* Hizlanma

« Hiz.

MOVIAXIS'te sadece hiz ve tork sistem degiskenleri etkindir.

Burada senkronize bus sistemleri bulunmasi sarttir. Bu da, gelen islem verilerinin
eksenin kontrol sistemine sabit bir zaman referansina sahip demektir.

Yeni iglem verileri sabit bir ¢evrim suresinde gdnderilir. Bu sire durum kontrol
dongulerinin gevrim silresinin katlari kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-kontroli";
250 ps, 500 ps veya 1 ms) olmalidir.

MOVIAXIS simdi kaba bir zaman referansi ile gelen pozisyonlari daha kisa sureli
¢alisan durum kontrol Unitesine aktarma goérevini Uzerlenir. Bunun igin ara degerler
dogrusal olarak enterpole edilmelidir. Bu enterpolasyon islemini gergeklestirebilmek
igin, istenen deger akisi bir iletisim gevrimi kadar geciktirilir.

iki iglem verisi izerinden gelen pozisyon uygulayici birimine gevrilir.

Birim: psn.
Deger araligi: 500 ... 20000, adim 500.

Kontrol Unitesinin istenen deger ¢evrimi bir Ust seviyedeki kontrol Unitesinin istenen
pozisyon degerlerini hangi siklikta génderecegini belirler. Bu slre pozisyon kontrol
déngusunin ¢evrim sidresinin tam sayili katlar kadar ("9821.1 Tarama frekansi n/X-
kontrol(") olmalidir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag!" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 10 Enterpole pozisyonlandirmanin istenen pozisyonlandirma degeri
kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandidinda, kaynak "9966.2 Yerel istenen pozisyon
degeri" parametresidir.

Birim: U.
Cozunurldk: 1/65536.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

"Istenen pozisyon degeri kaynag!" parametresi "Yerel istenen deger" (izerinde ise, bu
parametre FCB 10 Enterpole pozisyonlandirma igin istenen pozisyon degeridir.
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Parametre tanimi "= 4
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9966.4
Pozisyonlandirma
ofset hatasi
penceresi

9729.18
Pozisyonlandirma
ofset hatasi yaniti

9966.3
Pozisyonlandirma
ofset hatasi

9704.1
Konum

9839.1
Modiilo pozisyonu

P600

Birim: U.
Coziunarlik: 1/65536.
Deger araligi: 0 ... 65536 ... 2147483647, adim 1.

Pozisyonlandirma igin ofset hatasi penceresi ile istenen degderin gergcek degerden
uygulayici birimi olarak hangi dinamik sapma degerine sahip olmasi gerektigini belirtir.
Hata yaniti "9729.18 Pozisyonlandirma ofset hatasi yaniti" parametresi ile ayarlanir.

* 0=Yanityok

+ 1= Sadece g0sterge

« 2= Cikig kati inhibit / kilitli

» 3 = Acil Stop sinirinda dur / kilitli

+ 5 = Cikis kati inhibit / beklemede

» 6 = Acil-Stop sinirina dur / beklemede

+ 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede

* 9= Uygulama sinirinda dur / kilitli

+ 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede

* 11 = Sistem sinirinda dur / kilitli

Burada yanit pozisyonlandirma ofset hatasi penceresi asildi olarak ayarlanir.

Birim: U.

Cozinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.
Pozisyonlandirma ofset hatasinin uygulayici biriminde gosterilmesi.

Birim: U.

Cozinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Glincel gergek pozisyon (uygulayici birimi olarak) gosterge igin filtreden gegirilir.

Birim: U.
Cozunarlik: 1/65536.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Giincel gergek modiilo pozisyonu (uygulayici birimi olarak) gdsterge icin filtreden
gegirilir.
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi
P600
FCB 12
Referans siiriis
Gergek degerler
9857.1 Referans siiriistin o andaki durumunu gosterir.

Referans siiriis
durumu

9703.1
Hiz

9704.1
Konum

9839.1
Modlilo pozisyonu

Birim: 1000 d/d.
Glincel gergek hiz (uygulayici birimi olarak) gdésterge igin filireden gegirilir.

Birim: U.

Co6zinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Guncel gergek pozisyon (uygulayici birimi olarak) gosterge igin filtreden gegirilir.

Glincel gergcek modiilo pozisyonu (uygulayici birimi olarak) gosterge igin filtreden
gegirilir.

Birim: U.

Cozinurlik: 1/65536.

Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.
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Parametre tanimi

FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60
P600
FCB 18 FCB 18 Enkoder ayarlanmasi asenkron AC motorlarin komutasyonu igin kullanilir.
Enkoder Tahrik Unitesi hem yukten ve hem de reduktérden ayrilmis olmalidir. Motor daha énce
ayarlanmasi devreye alinmis olmalidir.

FCB 18 Enkoder ayarlanmasina gegildiginde, kalibrasyon islemi derhal baglatilir ve
asagidaki durumlardan gecer:

1.
2.

Aktif degil: FCB secilmedi.

Akim olugumu: islem FCB segildikten sonra baglar. "10054.1 Enkoder ayari yazma
kontrolU" "aktif degil" olarak ayarlanir.

. Bekleme 1: Burada motor, motor millerindeki mekanik gegis islemi tamamlanana

kadar bekler.

. lleriye déniis: Tahrik Unitesi ileriye dogru bir tur déner (motor miline bakildiginda

pozitif ddnme yoni). Bir kablolama hatasi olmamasi ve "10054.3 Enkoder ayarinin
durumu" parametresinin hata konumu 10'a gegmemesi icin, pozitif yonde dénmesi
¢ok 6nemlidir. "8537.0 Dénme yonunu degistir" parametresi burada da dénme
yonuni degistirir (6nce negatif, daha sonra da pozitif ddonme yoni).

Bekleme 2: Burada motor, motor milindeki mekanik gecis islemi tamamlanana kadar
bekler.

6. Geriye dogru donme: Motor mili dnceki pozisyonuna geri doner.

Bekleme 3: Burada motor, motor milindeki mekanik gegis islemi tamamlanana kadar
bekler.

Kopyala: Bu durumda MOVIAXIS bagli olan motorun cinsine gdre, uygulayicidan
veya bir Ust seviyedeki kontrol Unitesinden bir yanit bekler. Bu arada "10054.1
Olgiilen enkoder ofseti" parametresi sirekli olarak motor milinin pozisyonu ile
karsilastirilir.  Olgim sonucu "10054.2 Yazma pozisyonu enkoder ofseti"
parametresinde verilir. Simdi de enkoder farkli sekillerde ayarlanabilir:

Resolver motorlar

+ Resolverin mekanik olarak dondiiriilmesi: Resolver simdi "10054.1 Olgiilen
enkoder ofseti" parametresi altinda sifir degeri okunana kadar motor miline gére
dondurdimelidir. Parametre setine bagh olarak "9834.1; 9834.2; 9834.3 Enkoder
ofseti" parametresi sifira ayarlanmalidir.

+  MOVIAXIS'te bir enkoder ofsetinin kaydedilmesi: "10054.1 Olgllen enkoder
ofseti" parametresi, parametre setine bagli olarak dogrudan "9834.1; 9834.2;
9834.3 Enkoder ofseti" parametresine kaydedilir.

Hiperface motorlar

* Enkoderin yazilmasi (sifirlama): Bunun icin "10054.4 Enkoder ayarlanmasi
yazma kontroli" "Yaz" olarak ayarlanmalidir. "10054.1 Olgiilen enkoder ofseti"
simdi Hiperface enkodere yazilir. Daha sonra da kontrol etmek icin 1. noktadan
itibaren tekrar yeni bir dlgim baslatilir. "10054.1 Olgiilen enkoder ofseti"
parametresi bu 6lcimden sonra sifir géstermelidir. Parametre setine bagh olarak
"9834.1; 9834.2; 9834.3 Enkoder ofseti" parametresi sifira ayarlanmalidir.

+ MOVIAXIS'te bir enkoder ofsetinin kaydedilmesi: "10054.1 Olgllen enkoder
ofseti" parametresi, parametre setine bagh olarak dogrudan "9834.1; 9834.2;
9834.3 Enkoder ofseti" parametresine kaydedilir.

Enkoderin ayarlanmasi artik tamamlanmistir. FCB degistirildikten sonra, motor
calismaya hazirdir. Durumlar teker teker "10054.3 Enkoder ayari durumlan”
parametresi ile sorgulanabilir.
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4 P60.

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

Ozel amaglar igin bir uzman islevi ile Hiperface enkodere herhangi bir enkoder ofseti
yazilabilir.
Bunun i¢in "7 Kopyalama" durumunda "10054.4 Enkoder ayari yazma kontrolu" "Kopya
etme" konumuna getirilebilir. Daha sonra da "10054.1 Olgiilen enkoder ofseti"
parametresine istenen enkoder ofseti kaydedilebilir. Daha sonra da "10054.4 Enkoder
ayari yazma kontroli" "Yaz" konumuna getirilerek istenen enkoder ofseti enkodere
yazilabilir.
DUR!
Normal durumlarda enkoderin ayarinin bu islemden sonra dogru
olmayabilecegine dikkat edin.

10054.4 Deger araligr:

Enkoder ayari ) o 0= Aktif deg"ll

yazma kontroldi
* 1 =Kopya etme
e 2=Yaz

istenen degerler

10054.2
Enkoder ayari
yazma pozisyonu

10054.5
Olgcme akimi
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Aktif degil: FCB genelde bu ayarla baslar. Parametre ayari farkli ise, tekrar "Aktif degil"
konumuna getirilir.

Kopya etme: Bu ayar, herhangi bir enkoder ofsetini Hiperface enkoder yazmada 6zel
amagclar icin kullanilr.

Yaz: Bu ayarla "10054.1 Olgiilen enkoder ofseti" parametresi Hiperface enkodere
yazilir.

Birim: U.
Cozunurlik: 1/65536.
Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.

Bu deger "Enkoder ayari yazma kontroll = yaz" konumunda Hiperface enkodere yazilir.
Buradaki "0" degeri etrafindaki hata siirtinme kompanzasyonu Uzerinden hesaplanir.

Birim: %.
Cozunarlik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 100000 ... 1000000, adim 1.

Burada 6lgcme akimi tork degerinin uygulayici biriminde ayarlanir. Bu deder motorun
anma torku degerini gegmemelidir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

Gergek degerler

10054.1
Olgiilen enkoder
ofseti

10054.2
Enkoder ayari
durumu

FCB 20
adim adim
calistirma

Istenen degerler

9604.1
Istenen pozitif hiz
degeri

9604.2
Istenen negatif hiz
degeri

Sinir degerler

9604.5
Hizlanma

P600

Birim: U.
Cozunurluk: 1/232.
Olglilen glincel enkoder ofseti, enkoder mili istenen ayara gére bu deger kadar yanligtir.

Deger araligi:

+ 0 = Aktif degil

e 1 =Akim olusumu

* 2 =Bekleme 1

+ 3 =lleriye dogru déniis
* 4 =Bekleme 2

» 5= Geriye dogru donis
* 6 =Bekleme 3

« 7 =Kopya et

+ 8= Kopya etme

* 9 =Tamamlandi

+ 10 =Hata

FCB 18 Enkoder ayari durumu.

MOVIAXIS® konum kontrollii bir adim adim calistirma islevi ile donatiimistir. Bu isletme
seklinde, 6rnegin ayar galismalari igin bir aks, konum kontrollii modunda ayarlanabilen
iki hiz de@eri ile hareket ettirilebilir.

Bunun avantaiji, tahrik diizeni dururken yik degismesi sonucu konum degismelerine izin
verilmeyen kaldirma duzenlerinde kullanilabilmesidir.

Gozinrliik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 1000000, adim 1.

istenen pozitif hiz degeri uygulayici birimi olarak (motor miline bakis pozitif dénme
yoéninde).

Cozuntirlik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 1000000, adim 1.

istenen negatif hiz degeri uygulayici birimi olarak (motor miline bakis negatif dénme
yoénunde).

Cozunirlik: 10°2/(minxs)
Deger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.
Adim adim hizlanma uygulayici birimi olarak.
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi
P600
9604.6 Cozinirlik: 10°2/(minxs)
Yavaglama Deger araligi: 0 ... 300000 ... 2147483647, adim 1.
Adim adim hizlanma uygulayici birimi olarak.
9604.7 Coziintrliik: 10°2/(minxs2).
Sarsinti Deger araligi: 1 ... 2147483647, adim 1.
Adim adim isletmede uygulayici birimi olarak sarsinti.
Gercgek degerler
9703.1 Birim: 1000 d/d
Hiz Guncel gergek hiz (uygulayici birimi olarak) gdésterge icin filtreden gegirilir.
9704.1 Birim: U.
Konum Cézuinurlik: 1/65536.
Giincel gergek pozisyon (uygulayici birimi olarak) gosterge icin filtreden gegirilir.
9839.1 Birim: U.

Modiilo pozisyonu

Cozinarlik: 1/65536.
Deger araligi: -2147483648 ... 0 ... 2147483647, adim 1.

Guncel gercek modilo pozisyonu (uygulayici birimi olarak) gdsterge igin filtreden
gegirilir.
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Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

FCB 21
Fren testi

9600.1
Test

P600

Bu islev MOVIAXIS® cihaza bagh bir frenin frenleme gicinin kontrol igin kullanilir.
Burada bagl olan frene motor tzerinden elektriksel olarak bir test torku uygulanir.

Fren testi basarili olsa dahi, fren MOVIAXIS® ile baglantili olarak makine giivenligi ile
ilgili givenlik islevlerini yerine getirmez.

Burada sadece ayarlanmis olan fren test tork degeri test edilir. Gergek "Fren koparma
torku" degeri dlgtlmez.

MOVIAXIS® tarafindan toplam dort test modu desteklenir:
1. istenen degerler ve test kontrolli bir Ust seviyedeki kontrol tnitesi tarafindan yapilir.
2. MOVIAXIS® ayarlanmig olan sinir tork degerlerine gére her iki ydnde de kontrol eder.

3. MOVIAXIS® ayarlanmis olan sinir tork degerlerine gore sadece pozitif motor
yoénunde kontrol eder.

4. MOVIAXIS® ayarlanmig olan sinir tork degerlerine gore sadece negatif motor
yoninde kontrol eder.

Burada hem test torku ve test sliresi ve hem de testin donus yonU ayarlanabilir. Test
basarili degilse, kopma tork degeri kaydedilir.

Motor mili 10°'den daha az hareket ederse, test basarili sayilir. Bu deger sabit olarak
ayarlanmigtir.

DIKKAT: Gergekten bir frenin mevcut olup olmadigi kontrol edilmez. Fren testi bir fren
mevcut olmadiginda baslatilirsa, tahrik Gnitesi fren testi moduna gore hareket eder.

MOVIAXIS'e bagh bir frenin islevini kontrol etmek igin, FCB 21 Fren testi kullanilir.
Burada bagl olan frene motor lizerinden elektriksel olarak parametresi belirlenmis bir
test torku uygulanir.

UYARILAR

Fren testi basarili oldugunda, fren MOVIAXIS® ile baglantili olarak makine givenligi ile
ilgili glvenlik iglevlerini yerine getirmez.

Frenin fiziksel olarak mevcut olup olmadigi kontrol edilmez, yani fren testi frensiz de
gerceklestirilebilir.

Bu sayede harici frenler test edilebilir.

Deger araligi:
» 1 = Harici istenen deger sec¢imi

+ 2= Bipolar tork

» 3 = Pozitif tork

* 4 = Negatif tork

Harici istenen deger ayarlama

Bu mod ile fren testi tamamen bir Ust seviyedeki kontrol Unitesi/PLC tarafindan
degerlendirilir. Fren testi FCB'nin etkin oldugu siirece devam eder. Olasi bir hareket
denetlenmez.

Sadece istenen hiz degeri "9600.4 ve 9600.5" ile test torku "9600.2 ve 9600.3"
parametreleri degerlendirilir. Diger tim parametreler sadece 2 - 4 arasindaki test
modlarinda kullanilr.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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4 P60.

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600
9600.7
Hata yaniti
9600.8
Durum

istenen degerler

9600.4
Istenen hiz
degeri kaynagi

218

Bipolar, poziti ve negatif tork modu

Bu mod kullanildiginda fren testi tamamen MOVIAXIS tarafindan degerlendirilir ve geri
bildirilir.

Fren kaymasi, ¢ok az da olsa, aksin test yonlinde hareket etmesini saglar. Bu hareket
bir motor devrinden daha fazla ise, fren "9600.8 Durum" parametresinde hatali tip olarak
verilir. FCB fren testinde sadece sistem sinirlari etkindir.

Uygulamaya bagh olarak "bipolar", "pozitif* veya "negatif" test modlari kullaniimalidir.

Ayarlanmis olan test torkunun suresi "9600.6 Test slresi" parametresi Uzerinden
girilebilir. Test sona erdiginde, sonucu "9600.8 Durum" parametresine yazilir.

"9600.4 istenen hiz degeri" parametresi burada etkin degildir.

Surmekte olan bir fren testi kesildiginde, bir hata mesaji verilir. Fren testi suresince hiz
denetimi devre digi birakilir.

» Bipolar: pozitif ve negatif test torklar (fren testi iki defa gergeklesir)
» Positif: Sadece pozitif test torku ile ¢alistirilir
* Negatif: Sadece negatif test torku ile ¢alistirlir.

Deger araligi: "9729.16 Harici hata yaniti" parametresine bakiniz
Burada, hatali bir fren testinden sonra aks tarafindan verilecek hata yaniti ayarlanir.

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.
Asagidaki durumlar gosterilebilir:

+  Olgiim yok.

+  Olglim devam ediyor.
+  Olglim kesildi.

* Fren OK.

* Fren arizasi.
Fren "ok" veya "arizali" durumlari ayrica durum kelimesinden de okunabilir.

Sadece Mod 1.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynag!" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 21 Fren testi i¢in istenen hiz degeri kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9600.4 Yerel istenen hiz degeri"
parametresidir.
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Parametre tanimi "= 4
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

9600.5
Yerel istenen
hiz degeri

Sinir degerler

9600.2
Test torku kaynagi

9600.3
Yerel test torku

9600.6
Test siiresi

9600.9
Protokol torku

Gercgek degerler

9985.1

Tork degeri
uygulayici birimi
olarak

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

P600

Sadece Mod 1.
Coznrltk: 1073,
Deger araligi: -1000000 ... 0 ... 1000000, adim 1.

"9600.8 istenen hiz degeri kaynagdi" parametresi "Yerel istenen deger" (izerinde ise, bu
parametre FCB 21 Fren testi i¢in istenen hiz degeridir.

Deger araligi: "9598.1 istenen hiz degeri kaynadl" FCB hiz kontrolii parametresine
bakiniz.

Bu parametre FCB 21 Fren testi test torku kaynagini ayarlar.

Burada "Yerel istenen deger" ayarlandiginda, kaynak "9600.3 Yerel test torku degeri"
parametresidir.

Test esnasinda test torkunun degistiriimesi mimkuan degildir. Test torku fren etiketindeki
fren momenti -%10 kadar olmalidir.

Birim: %.
Coztinrlik: 1073,
Deger araligi: 0 ... 100000 ... 1000000, adim 1.

"9600.2 Test torku kaynagdi" parametresi "Yerel istenen deger" Uzerinde ise, bu
parametre FCB 21 Fren testi igin uygulayici birimindeki test torku degeridir.

Sadece Mod 2 - 4:
Birim: msn.
Deger araligi: 0 ... 1000 ... 5000, adim 1.

Mod 2-4 icin test zamani testin devam ettigi stiredir. Bu slire sonunda frenin durumu "ok"
veya "hatali" olarak g0sterilir.

SEW-EURODRIVE testin 10 saniye slirmesini 6nerir.

Sadece Mod 2 - 4:

Birim: %.

Coznarlik: 1073,

Deger araligi: 0 ... 1000000, adim 1.

Mod 2 - 4 icin protokol torkunda hatali frende uygulayici biriminde kayma torku gdsterilir.

Birim: %.

Cozuntrlik: 1073,

Deger araligi: -2147483648 ... 2147483647, adim 1.

Guncel tork (uygulayici birimi olarak, gésterge igin filtreden gegirilir).
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P60.

Parametre tanimi
FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

FCB 22
Cift sdirticii

Genel
parametreler

9963.1
Kontrol istenen
deger gevrimi

Haberlesme

10052.1

Pozisyon
dengeleme igin
istenen deger
cevrimi yanal veri
trafigi

10052.2
P-kazanci
pozisyon
dengeleme kontrol
Unitesi

Baslangi¢
durumuna getirme
10052.27
Maksimum
senkronizasyon
hizi

10052.25
Pozisyon ayari
esik degeri

10052.26 Pozisyon
ayari esik degeri

FCB 22 Cift sUrticti asagidaki uygulamalar igin uygundur:
+ Iki tahrik Gnitesi mekanik olarak birbirlerine sabit baglantili
+ [stenen degerin hiz olarak aktariimasi isteniyor

Her iki surlcu de kendilerine ait birer hiz kontrolliine sahip. Bu kontrol Uniteleri bus
iletisimi Uzerinden cesitli parametreleri alip veriyorlar. Her iki striici de esit haklara
sahip. Slave masterden bir sapma "beklemediginden", master-slave dizenine gore
daha yuksek bir dinamizm saglanir.

Her iki aks ta opsiyonel olarak birer K-Net karti ile donatiimalidir. Ayrica st seviyedeki
kontrol Unitesi de bir K-master baglanti ile donatiimalidir.

Birim: psn
Deger araligi: 500...20000, adim 500
Kontrol Unitesi istenen deger ¢evrimi

Birim: psn
Deger araligi: 500...20000, adim 500
Pozisyon dengeleme islevi icin istenen deger ¢cevrimi yanal veri trafigi.

Birim: 10%/s
Deger araligi: 0...20000...10000000, adim 1
P-kazanci pozisyon dengeleme kontrol Unitesi

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000...0...10000000, adim 1
FCB Pozisyon balansi maksimum senkronizasyon hizi.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: 1...32768...2147483647, adim 1.
Pozisyon ayari esik degeri.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: 1...131072...2147483647, adim 1.
Cift sirGcl ayar fazi kayma hatasi penceresi.
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Parametre tanimi

FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi P60

istenen degerler

10052.3
istenen hiz
degeri kaynagi

10052.4
Yerel istenen
hiz degeri

10052.5

Pozisyon
dengeleme istenen
hiz degeri kaynagi
10052.6

Pozisyon
dengeleme islevi
yerel istenen deger

10052.7
Pozisyon farki

Sinir degerler

10052.8 Ofset
hatasi yaniti

10052.9
Ofset hatasi
penceresi

10052.10
Glincel ofset
hatasi

P600

Deger araligi: bkz. "9995.1 Entegratorin baglangi¢c durumuna getirilmesi" parametresi.
FCB Pozisyon dengeleme islevi istenen hiz degeri kaynagi.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000...0...10000000, adim 1
FCB Pozisyon dengeleme islevi yerel istenen hiz degeri.

Deger araligi: bkz. "9995.1 Entegratorin baslangi¢c durumuna getirilmesi" parametresi.
FCB Pozisyon dengeleme istenen deger kaynag

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483647...0...2147483647, adim 1.
Pozisyon dengeleme iglevi yerel istenen deger

Birim: U

Cozundrlak: 1/65536

Deger araligi: -2147483647...0...2147483647, adim 1
Pozisyon farki

Deger araligi: "9729.18 Pozisyonlandirma ofset hatasi yaniti" parametresine bakiniz.
"Cift surlcu" ofset hatasi yaniti.

Birim: U

Cozinurlik: 1/65536

Deger araligi: 0...65536...2147483647, adim 1
"Cift sirici" ofset hatasi penceresi.

Birim: U

Cozundrlik: 1/65536

Deger araligi: -2147483647...0...2147483647, adim 1
Cift sirGcl ofset hatasi.

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX
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Parametre tanimi

P60 FCB parametre ayarlarinda parametre tanimi

P600

10052.11
Tork siniri modu

10052.12/14/16/18
Q1/2/3/4 tork siniri
kaynagi

10052.13/15/17/19
Q1/2/3/4 yerel tork
siniri

10052.22
Pozitif gegis modu

10052.20
Pozitif gegis
hizi pozitif

10062.23
Negatif gecis modu

10052.21
Negatif gecis hizi

Gergek degerler
9703.1 Hiz

Deger araligi: "9965.5 Tork sinirt modu" parametresine bakin
FCB Tork siniri modu pozisyon dengeleme.

Deger araligi: bkz. "9995.1 Entegratoriin baslangi¢ durumuna getirilmesi" parametresi.
FCB Q1/2/3/4 tork siniri pozisyon dengeleme kaynagi.

Birim: %

Cozuniirliik: 1073

Deger araligi: 0...10000...10000000, adim 1

FCB Q1/2/3/4 yerel tork siniri pozisyon dengeleme.

Deger araligi: "9965.16 Pozitif gecis modu" parametresine bakiniz
FCB Pozitif gegis modu pozisyon dengelenmesi.

Birim: 1000 d/d
Deger araligi: -10000000...0...10000000, adim 1
FCB Pozitif gegis hizi pozisyon dengelenmesi.

Deger araligi: "9965.16 Pozitif gecis modu" parametresine bakiniz
FCB Negatif gegis modu pozisyon dengelenmesi.

Birim: 1000 d/d

Deger araligi: -10000000...0...10000000, adim 1
FCB Negatif gegis hizi pozisyon dengelenmesi.

Birim: 1000 d/d
Gergek hiz (uygulayici birimi olarak, gosterge igin filtreden gegcirilmis.
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Parametre tanimi

Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

4.6 Cihaz iglevleriicin parametre tanimlanmasi

Kur

9702.4
Aktif parametre
seti

10065.1
Parametre seti se¢

9982.1
Software enable

Cihaz
parametrelerinin
resetlenmesi

9873.1
Aktif fabrika ayari

Projelendirme el kitab1 — Cok eksenli servo siiriicli MOVIAXIS® MX

Deger araligi:

Glincel parametre seti gostergesi.

0= Yok

1 = Parametre seti 1
2 = Parametre seti 2
3 = Parametre seti 3

Deger araligi:

* 0= Aksiyon yok
* 1 =Veriseti 1

* 2= Veriseti 2

+ 3=Veriseti 3

Parametre seti sec¢imi.

Deger araligi:
+ 0= Standart
+ 1=0zeliglev

Software enable

Bu parametrenin su anda islevi yoktur. ileride farkli yazilim iglevlerini birbirlerine karsi
sinirlamaya hazirlik i¢in dahil edilmistir.

Burada amag, ¢ok fazla hesap islemi gerektiren islevlerin acilip kapatiimasidir.

Deger araligr:

0=Yok

1 = Baslangi¢ durumuna getirme

2 = Teslimat durumu
3 = Fabrika ayari
4 = MUsteri seti 1
5 = Musteri seti 2

Aktif fabrika ayari.
Bu parametrede gincel olarak islenmis olan reset ayarlari gosterilir.
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4 Parametre tanimi
P60

Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

P600
9727.1 Deger araligr:
Baglangi¢ « 0=Hayir
durumuna _
getirme "d0" © 1=Evet
Baslangi¢ durumuna getirme
DUR!
Sadece SEW dahili: Bu baslangi¢ durumuna getirme gercgeklestirildikten sonra, aks
SEW'ye geri gonderilmelidir.
9727.3 Deger araligi:
Teslimat -
* 0=Hayir
durumu "d1"
« 1=Evet
Teslimat durumu
Bu islev etkinlestirildiginde, tim parametreler teslimat durumuna getirilir.
9727.4 Deger araligi:
Fabrika ayar "d2" « 0=Hayir
« 1=Evet

Fabrika ayari.

"9727.3 Teslimat durumu d1" parametresi gibidir, fakat motor devreye almada
ayarlanmis olan parametreler varsayilan degerlere resetlenmez.

Fabrika ayarina sunlar dahil degildir:
» Motor verileri (6rn. endiiktanslar)

» Mdsteriye 6zel fabrika ayarlarinin her iki listesi, "9727.2 Misteriye 6zel fabrika ayari
d3/d4" parametresine bakin.

Bu ayar kullanildiginda, motorun tekrar devreye alinmasina gerek yoktur.

9727.2 Deger araligi:
Miisteriye 6zel . 0=Yok
fabrika ayari T
"d3/d4" + 1=Set1
e 2=Set2

Musteriye 6zel fabrika ayari.

9727.2 parametresi Uzerinden kendinizin topladigi parametre degerleri ile bir fabrika
yari yapilmasi mimkindlr. Burada birbirlerinden farkli olarak toplanabilecek iki
parametre seti arasinda segim yapilabilir.
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Parametre tanimi
Cihaz islevleri igin parametre tanimlanmasi P60,

Sifreler

9591.50
Giincel sifre
seviyesi

P600

Musteriye 6zel bir ayar yapmadan 6nce, daima "9727.4 Fabrika ayari d2" parametresi
ayarlanmalidir. Daha sonra da, toplanan parametreler (set 1 veya set 2) Uzerine
misteriye 6zel parametreler yazilir. Liste 9587.x veya 9589.x'ten indeks 0 okundugunda
veya 50 deger ayarlandiktan sonra, resetleme islemi kesilir.

Her misteriye 6zel reset degeri (set 1 ve set 2) 50 adete kadar reset degeri giftinden
olusur ve bunlara asagidaki parametreler tGzerinden erigilebilir:

+ Set 1: Parametre 9587.1 - 9587.50 = Parametre numarasi
+ Parametre 9588.1 - 9588.50 = Parametre numarasi i¢in reset degeri

+ Set 2: Parametre 9589.1 - 9589.50 = Parametre numarasi
+ Parametre 9590.1 - 9590.50 = Parametre numarasi i¢in reset degeri

MOVIAXIS® cihaz parametrelerine yazma ve okuma haklari veya sadece okuma hakki
iceren cgesitli erisim seviyeleri sunmaktadir. Bu seviyelere sifreler Gzerinden erisilebilir.

Sifreler degistirilerek, 6rn. son musteriye sadece belirli erisim haklari verilebilir.
Simdilik su farkh erisim seviyeleri mevcuttur:
1. Observer

Parametreler sadece okunabilir / gbzetlenebilir.
2. Planning Engineer

PLANNING ENGINEER tium cihaz islevlerine tam erisim hakkina sahip bir uzmandir.
3. OEM

OEM-SERVICE yetki seviyeli arabirimi ile 6érnegdin, dahili sayaglar sifirlanabilir, seri
numaralari programlanabilir veya yeni bellenim ytklenebilir.

Deger araligi: 0 ... 4294967295, adim 1.
+ 20 = En duslk seviye (Observer)

"Planning Engineer" sifresi etkin ise, "9591.20 Planning Engineer sifresinin
degistiriimesi" parametresine bakin.

* 40 = Orta (Operator = Planning Engineer)

"Planning Engineer" sifresi etkin degilse veya "Planning Engineer" sifresi bir reset
sonrasi verildi ise.

+ 60 = En ylksek (OEM Service)

OEM sifresi ile erisilir. OEM sifresi ile unutulan bir "Planning Engineer" sifresini de
degistirmek mimkindir, "9591.20 Planning Engineer sifresinin degistiriimesi”
parametresine bakiniz.

Gincel sifre seviyesi.

Bu seviyede parametrelerinin yazilabilmelerini etkilemek igin kullanilir. Uriin fabrikadan
ctktiginda "Planning Engineer" sifresi aktif degildir. Ve bdylece, sifre seviyesi otomatik
olarak "40" = "Planning Engineer" ayarindadir.
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P6..
P60.

P600

9591.40 - 43
Seviye se¢imi
sifresi

9591.20 - 23
"Planning
Engineer"
sifresinin
degistirilmesi

Parametre tanimi
Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

Sifre seviyesini secer.

Bir sifre girildiginde, giincel sifre seviyesi bu sifreye gére ayarlanir. Bir reset sonrasi sifre
ile korunmayan en yiksek seviye segilir.

"Planning Engineer" sifresi sadece 9591.50 parametresinin guincel sifre seviyesi =40 ise
yazilabilir. Bu sayede "Planning Engineer" sifresi sadece, "9591.50 Sifre seviyesi"
parametresi sifre segme parametresi 9591.40 "Planning Engineer" olarak ayarlandi ise,
ayarlanabilir.

"Planning Engineer" sifresi, sifre alani bos birakildiginda devre digi birakilir.
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Parametre tanimi

Cihaz islevleri igin parametre tanimlanmasi P60,

Cikig kati hata
yaniti

Aks modlilii

9729.1
Asiri sicaklik yaniti

P600

Deger araligi:

+ 2= Cikis kati inhibit / kilitli

» 3 = Acil Stop sinirinda dur / Kilitli

» 5= Cikis kati inhibit / beklemede

» 6 = Acil Stop sinirinda dur / beklemede
« 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede
* 9 = Uygulama sinirinda dur / kilitli

+ 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede

* 11 = Sistem sinirinda dur / kilitli

"9811.4 Toplam kullanim™ > %100 ise, aksta asiri sicaklik hatasi verilir.
Aks modulinin asiri sicaklik hatasi.

+ Cikig kati inhibit / kilitli

Aks, controller inhibit durumuna gecer ve mekanik fren varsa etkinlestirir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.

» Acil Stop sinirinda dur / kilitli
Motor acil durma rampasinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baglatir.
* Cikis kati inhibit / beklemede

Aks, controller inhibit durumuna gecer ve mekanik fren varsa etkinlestirir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

+ Acil Stop sinirinda dur / beklemede

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme
olmaksizin galismaya hazirdir.

+ Uygulama sinirinda dur / beklemede

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
¢alismaya hazirdir.

* Uygulama sinirinda dur / kilitli
Motor uygulama sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.
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4 P60.

P600

Gli¢ kaynagi
mod(ilii
9729.2

Sicaklik 6n
uyarisi yaniti

228

Parametre tanimi
Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

« Sistem sinirinda dur / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

+ Sistem sinirinda dur / kilitli
Motor sistem sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.
Bu konu ile ilgili diger bilgiler icin bkz. isletme kilavuzu, "isletme ve servis" bolimu.

Deger araligr:

* 0=Yanityok

* 1= Sadece g0sterge

+ 2= Cikis kati inhibit / kilitli

» 3 = Acil Stop sinirinda dur / kilitli

» 5= Cikis kati inhibit / beklemede

* 6 = Acil Stop sinirinda dur / beklemede
+ 8 = Uygulama sinirinda dur / beklemede
* 9= Uygulama sinirinda dur / kilitli

+ 10 = Sistem sinirinda dur / beklemede

* 11 = Sistem sinirinda dur / kilitli

Gulg¢ kaynagdi moduli sicaklik 6n uyarisi yaniti.

Gug kaynagi modulinin sicakligi 85 °C'nin Gizerine ¢iktiginda, sicaklik 6n uyarisi hatasi
verilir.

Sicaklik 95 °C oldugunda kapatma esigine erisilir.
* Yanit yok

Hata dikkate alinmaz.

+ Sadece gosterge

Hata 7 pargali gosterge tarafindan gosterilir, fakat aks bu durumu dikkate almaz
(calismaya devam eder).

+ Cikis kati inhibit / kilitli

Aks, controller inhibit durumuna gecer ve mekanik fren varsa etkinlestirir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.

» Acil Stop sinirinda dur / kilitli
Motor acil durma rampasinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden basglatir.
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Parametre tanimi
Cihaz islevleri igin parametre tanimlanmasi P60,

9729.5
Ixt 6n uyarisi yaniti

P600

* Cikig kati inhibit / beklemede

Aks, controller inhibit durumuna gecger ve mekanik fren varsa etkinlestirir. Fren yoksa
motor bosta yavaslayarak durur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

» Acil Stop sinirinda dur / beklemede

Motor acil durma rampasinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme
olmaksizin ¢alismaya hazirdir.

+ Uygulama sinirinda dur / beklemede

Motor uygulama sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

* Uygulama sinirinda dur / kilitli
Motor uygulama sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baslatir.
+ Sistem sinirinda dur / beklemede

Motor sistem sinirinda durdurulur. Bir reset sonrasi aks derhal gecikme olmaksizin
calismaya hazirdir.

+ Sistem sinirinda dur / kilitli
Motor sistem sinirinda durdurulur. Aks, bir reset sonrasi sistemi yeniden baglatir.

Bu konu ile ilgili diger bilgiler igin isletme kilavuzunun "igsletme ve servis" bolimine
bakiniz.

Deger araligi igin "9729.2 Sicaklik 6n uyarisi yaniti" parametresine bakiniz
Gig¢ kaynagi modulu Ixt 6n uyarisi yaniti.

"Glncel DC Link akimi" x"Zaman" Uriiniin "DC Link akimi" x"Zaman" ¢arpiminin %80'i
kadar ise, 6n uyari esik degerine erisildi demektir.

1

9729.12
Dahili fren direnci
Ixt 6n uyari yaniti

UYARILAR

"Guncel DC Link akimi" x"Zaman" drinun "DC Link akimi" x"Zaman" ¢arpiminin
%110'u kadar ise, hata esik degerine erisildi demektir.

Deger araligi igin "9729.9 TF / TH / KTY yaniti" parametresine bakiniz.
Entegre edilmis fren direnci Ixt 6n uyarisi yaniti (10 kW gug¢ kaynagdi modulu ile).
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P6..
P60.
P600

9729.4
Sebeke faz
hatasi yaniti

9746.1
Sebeke
KAPALI yaniti

Parametre tanimi
Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

Deger araligi i¢in "9729.9 TF / TH / KTY yaniti" parametresine bakiniz
Bir sebeke fazi hatasindaki yanit.

Deger araligr:

* 0 =DC Link degerlendirmesi

+ 1= Cikis kati inhibit'li sebeke kontroli
+ 2 = Sebeke kontroll ve stop

« 3 = Sebeke kontroli ve uygulamanin durmasi
* 4 = Sebeke kontroll ve sistemin durmasi

+ 5= Sebeke kontroll ve acil stop

* 6 =DC Link kontrolu ve yanit yok

« 7 = Cikis kati inhibit'li hizli sebeke kontrolii

+ 8 = Stop'lu hizli sebeke kontroli

* 9= Uygulama durmali hizli sebeke kontroll

* 10 = Hizli sebeke kontroll ve sistemin durmasi
* 11 = Hizli sebeke kontroli ve Acil Stop

* 12 = Hizl sebeke kontrolu ve dahili yanit
Sebeke kapali yaniti.

Genel terminoloji tanimlari:

DC Link kontrolii (sebeke hatalarini dikkate almadan):

"0 = DC Link degerlendirmesi" ve "6 = DC Link kontroli ve yanit yok" hata yanitlarina
bakin.

"Normal” sebeke kontrolii:

DC Link gerilimi 200 msn sure ile 240V ise, gu¢ kaynadi modulindn "Sebeke agik"
sinyali verilir.

Gii¢ kaynagdi modulinin 2 yari dalga boyu eksik ise, gi¢ kaynagr modilinin "Sebeke
acik" sinyali silinir. Bu durumda >10 msn'lik bir gecikme olusur.

Hizl sebeke kontrolii:

Tam motor yukinde sebeke kapanmasi durumunda DC Link birka¢ milisaniye igerisinde
hemen hemen tim sarjini kaybettidinden, burada hizli sebeke kontroli olanagi
kullanilabilir.

Hizli sebeke kontroli dogrudan "9973.1 Sebeke kapali sinir degeri" esik degeri
parametresine referanslanir. Bu degerin altina diisildiginde, derhal ayarlanmis olan
yanit devreye girer. Bu islem 0,5 msn igerisinde yerine getirilir.

+ 0=DC Link degerlendirmesi

DC Link gerilimi 80V sinir de@erinin altina distiginde ve cihaz "SEBEKE_ACIK"
konumunda ise, DC Link geriliminin 100 msn suresince ortalamasi alinir.
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Parametre tanimi 4
Cihaz islevleri igin parametre tanimlanmasi P60,

P600

Bu 100 msn sonunda ortalama DC Link gerilimi tekrar 240 V sinir degerine eristiginde,
tekrar "SEBEKE_ACIK" durumuna gegilir. Bdylece bir sebeke hatasi karsilanabilir.

Bu 100 msn sonunda ortalama DC Link gerilimi 240 V sinir degerinin altina distiginde,
"SEBEKE_KAPALI" durumuna gegilir.

Gug¢ kaynadr moduilinin "Sebeke agik" sinyali artik mevcut degilse veya bir
"SEBEKE_KAPALI" durumu tespit edildiginde, hazir sinyali degisir ve "hazir degil" olur.

SEBEKE_KAPALI yaniti olarak ¢ikis kati da inhibite olur.
* 1= Cikis kati inhibit'li sebeke kontrolii

Gulg¢ kaynagi modulinin "Sebeke agik" sinyali kayboldugunda, fren uygulanir ve ¢ikis
kati derhal inhibite olur. Hazir mesaji degiserek "hazir degil" olur.

+ 2= Sebeke kontrolii ve stop

Gi¢c kaynagr modulinin "Sebeke acik" sinyali kayboldugunda, tahrik Gnitesi etkin
FCB'nin ayarlanmis olan normal tork ve yavaslama sinirlarinda durur. Tahrik Unitesi
durdugunda, isletmeye hazir sinyali geri alinir.

Gulg¢ kaynagi modulinin "Sebeke acik™ sinyali tahrik Unitesi durmak igin yavaslamaya
basladiginda tekrar verilirse, durma iglemi devam etmez. Tahrik Unitesi "HAZIR"
konumunda kalir ve giincel FCB tekrar etkinlesir.

+ 3 = Sebeke kontrolii ve uygulamanin durmasi

Gii¢ kaynagdi moduliniin "Sebeke acik" sinyali kayboldugunda, tahrik Gnitesi ayarlanmis
olan tork ve yavaglama uygulama sinirlarinda durur. Tahrik Unitesi durdudunda,
isletmeye hazir sinyali geri alinir.

Gulg¢ kaynagi modulinin "Sebeke acik" sinyali tahrik Unitesi durmak igin yavaslamaya
basladiginda tekrar verilirse, durma iglemi devam etmez. Tahrik Unitesi "HAZIR"
konumunda kalir ve giincel FCB tekrar etkinlesir.

+ 4 = Sebeke kontrolii ve sistemin durmasi

Gii¢ kaynagdi moduliniin "Sebeke acik" sinyali kayboldugunda, tahrik Gnitesi ayarlanmis
olan tork ve yavaglama sistem sinirlarinda durur. Tahrik Unitesi durdugunda, igletmeye
hazir sinyali geri alinir.

Gulg¢ kaynagi modulinin "Sebeke acik" sinyali tahrik Unitesi durmak igin yavaslamaya
basladiginda tekrar verilirse, durma iglemi devam etmez. Tahrik Unitesi "HAZIR"
konumunda kalir ve giincel FCB tekrar etkinlesir.

+ 5= Sebeke kontrolii ve acil stop

Gii¢ kaynagdi moduliniin "Sebeke acik" sinyali kayboldugunda, tahrik tnitesi ayarlanmis
olan tork ve yavaslama Acil Stop gecikmesi degerinde durur. Tahrik Unitesi durdugunda,
isletmeye hazir sinyali geri alinir.

Gulg¢ kaynagi modulinin "Sebeke acik" sinyali tahrik Unitesi durmak igin yavaslamaya
basladiginda tekrar verilirse, durma iglemi devam etmez. Tahrik Unitesi "HAZIR"
konumunda kalir ve guincel FCB tekrar etkinlesir.
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4 Parametre tanimi
P60

Cihaz iglevleri icin parametre tanimlanmasi

P600

+ 6 =DC Link kontrolii ve yanit yok
DC Link gerilimi "0 = DC Link degerlendirmesi" bolimiinde agiklandigi gibi denetilir.
Aralarindaki fark ise, sebeke kapali durumunun algilanmasi i¢in 80 V seviyesi dedgil,
20 V'lik bir seviye kullaniimasidir. Bu denetim sekli, sebeke kapali durumunun hemen
hemen desarj olmus bir DC Link ile taninmasi gerektiginde kullanilir.
+ 7 = Cikis kati inhibit'li hizli sebeke kontrolii
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida distigunde, ¢ikis kati inhibite olur.
+ 8 = Stop'lu hizli sebeke kontrolii
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida distiginde, tahrik Gnitesi derhal, etkin FCB'nin ayarlanmis olan tork ve
yavasglama sinir degerlerinde durur. Tahrik Gnitesi durdugunda, isletmeye hazir sinyali
geri alinir.
* 9 =Hizl sebeke kontrolii ve uygulama durmasi
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida dustugunde, tahrik Gnitesi derhal, ayarlanmis olan uygulama sinirinda
durur. Tahrik tnitesi durdugunda, isletmeye hazir sinyali geri alinir.
* 10 = Hizh sebeke kontrolii ve sistemin durmasi
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida distiginde, tahrik Gnitesi derhal, ayarlanmis olan sistem sinirinda
durur. Tahrik Unitesi durdugunda, isletmeye hazir sinyali geri alinir.
* 11 = Hizh sebeke kontrolii ve Acil Stop
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida distiginde, tahrik Gnitesi derhal, ayarlanmis olan Acil Stop gecikmesi
ile durur. Tahrik Unitesi durdugunda, isletmeye hazir sinyali geri alinir.
* 12 = Hizli sebeke kontrolii ve dahili yanit
DC Link gerilimi "9973.1 Ayarlanabilen sebeke kapali sinir degeri" parametresinin
degerinin altida distiginde, dogrudan bir yanit verilmez. Yanit, sanal bir enkoder vb.
baska bir sistem islevi tarafindan verilmelidir. Giincel aktif olan FCB'nin etkinligi devam
eder. Tahrik Unitesi durdugunda, isletmeye hazir sinyali geri alinir.

9973.1 Cozunirlik: 1073,

Sebeke KAPAL Deger araligi: 0 ... 450 ... 2048.
sinir degeri "Hizli

sebeke kontrolii
igin U, esik degeri”  "9746.1 Sebeke KAPALI" yanit parametresine bakiniz.

Bu degerde hizli sebeke kontrolu gerceklesir.
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Parametre tanimi
Cihaz islevleri igin parametre tanimlanmasi P60,

Reset yaniti

8617.0
Manuel reset

P600

Deger araligr:

» 0=Hayir

« 1=Evet

Manuel reset = Evet olarak ayarlandiginda, gtincel hata onaylanir.

Reset sonrasi hangi yanitin verilece@i, bu glincel hatanin hata yaniti tarafindan
belirlenir.

Hata yaniti olarak "Sicak cgalistirma”, "Sistemin yeniden g¢alistirimasi" veya "CPU-
Reset" secilebilir. Bu yanitlarin tam tanimlamalari igin igletme kilavuzuna bakiniz.

Reset sonrasi ("Evet" verilerek") otomatik olarak tekrar "Hayir"a gegilir.
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birlikte gelecegi size daima yakin otomatik olarak onemli endustri kolaylastiran ylksek
sekillendiren olan bir servis gelistiren surtcller ve dallarinda kapsamli standartlarda, 6diin
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Her yerde. Buglinden yarin 24 saat bilgi ve

Hizl ve inandirici icin ¢ozlmler yazilim erigimi

¢bzumler icin global sunan yenilikgi sunan bir Internet

bir gérinusle. fikirlerle. hizmeti ile.
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